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Descripcion: Este curso tiene por objetivo capacitar al alumno en el disefio de sistemas robéticos utilizando los
conocimientos adquiridos en el Major en Sistemas Autdnomos y Robdéticos e integrando los fundamentos de las tres
disciplinas que intervienen en dichos sistemas: mecanica, electrénica y computacién. El curso busca fomentar la
innovacidn y emprendimiento de los alumnos a través del desarrollo de un proyecto integrador que resuelva alguna
necesidad actual de la industria y/o la sociedad. El alumno estudiara el proceso de disefio desde la fase de
planificacion hasta la construccion, aprendera a modelar y simular sistemas robdticos, evaluara alternativas de
disefio y seleccionara componentes de hardware como sensores, actuadores y computadores embebidos para
control. Segun los requerimientos del proyecto asignado, también sera capaz de integrar los algoritmos para
procesamiento e interpretacion de informacion sensorial, percepcion visual, control de movimientos, planificacion
de trayectorias, localizacion, navegacion, evasion de obstaculos y otras capacidades de autonomia.

Pre-requisitos: IRB2001 Fundamentos de Robdtica.

Objetivos:
Capacitar a los alumnos en el disefio y construccion de sistemas roboticos capaces de resolver un determinado

problema o necesidad de forma novedosa e innovadora, aplicando conocimientos adquiridos en cursos de
mecdnica, electrénica y computacidn, junto con la investigacién del estado del arte de las posibles soluciones.
Entregar conocimientos fundamentales sobre la integracion de sistemas mecanicos, sensores, actuadores,
electronica y software que conforman un sistema robotico.

Exponer a los alumnos a los desafios de planificacion, disefio, desarrollo e integracion de subsistemas que presenta
la construccion de un sistema robético autdnomo con recursos y tiempo limitados.

Desarrollar habilidades analiticas, creativas y practicas de construccion de prototipos necesarias para la
implementacion de sistemas roboticos reales.

Capacitar a los alumnos en la formulacion de propuestas formales de proyectos tecnoldgicos y de documentacién
de su implementacion y operacion cumpliendo con los estandares vigentes.

Resultados segun los Objetivos del Curso:

Al final del curso el alumno sera capaz de:

1. Disefar, simular y construir sistemas robéticos y sus componentes.

2. Verificar a través de simulaciones y pruebas con los prototipos construidos que el sistema cumple las
especificaciones de disefio y los estandares correspondientes.

3. Evaluar el disefio propuesto del sistema robético utilizando modelos y simulaciones.

4. Comprender el funcionamiento de distintos componentes de hardware (computadores embebidos, actuadores,
sensores, etc.), asi como seleccionar los mas adecuados de acuerdo a los requerimientos de la aplicacién
particular.

5. Implementar algoritmos para control del sistema robético en un microcontrolador o computador embebido.

6. Verificar experimentalmente que el sistema cumple los estandares y especificaciones de disefio.

7. Formular soluciones de ingenieria a problemas especificos presentes en el desarrollo de sistema robéticos
auténomos.

8. Tener unavisién de los Ultimos avances técnicos de la robotica, sus desafios y las perspectivas de su desarrollo
futuro.

Contenidos:

1. Formulacién de propuestas de proyectos.

2. Revision de los fundamentos tedrico-practicos del disefio de sistemas robéticos:
a. Fundamentos generales del disefio (consideraciones técnicas y organizativas).
b. Prototipado electrénico y mecanico.
c. Preparacion de planos y manuales segun estandares de ingenieria.

3. Disefio, simulacion e implementacion de un sistema rob6tico o sus componentes.
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VI) Metodologia: Los alumnos formaran grupos de tres integrantes. La evaluacion del aprendizaje se realizara a partir
de entregas parciales asociadas a cada etapa de un proyecto grupal de disefio y desarrollo de un sistema robatico.
Cada entrega parcial tendra asociada un informe técnico y/o presentacion de los avances realizados.

VII) Programacién del curso:

Etapa Duraciéon Actividades Fecha

_— Entrega Tarea 1: Identificacién de desafios 14-08-2019
Definicion del - —
proyecto 3 semanas Taller 1: Formulacién de propue,sta 14-08-2019
Entrega Tarea 2: Formulacion y estandares 21-08-2019
Taller 2: Planificacién y Disefio 21-08-2019
Entrega Tarea 3: Disefio de Alto Nivel 28-08-2019
Planifica~ci0n y 3 semanas Reun?(?n de realimentac?(:)n 04-09-2019
Disefio Reunién de realimentacién 11-09-2019(*)

Entrega Tarea 4: Disefio de Bajo Nivel 11-09-2019
Entrega Tarea 5: Planificacion 11-09-2019

Taller 3: Prototipado electrénico y mecéanico Por fijar
Presentacion de Avance Prototipo Modular 25-09-2019
Prototipo Modular 3 semanas Reunion de realimentacion 02-10-2019
Entrega Informe de Avance 1 09-10-2019
Presentacion Prototipo Modular 09-10-2019
Reunién de realimentacion 16-10-2019
Presentacion de Avance Prototipo Integrado 23-10-2019
Prototipo Integrado 4 semanas Reunion de realimentacion 30-10-2019
Entrega Informe de Avance 2 06-11-2019
Presentacién Prototipo Integrado 06-11-2019
Taller 4: Elaboraciéon de manuales 13-11-2019
Producto y 4 semanas Presentacion de Avance Prototipo Final 20-11-2019
Documentacion Entrega Informe Final 04-12-2019
Presentacion Final 04-12-2019

(*): Dadas las actividades que se desarrollan este dia, es posible cambiar esta reunién a otro horario de la misma semana.

Para mayor especificidad en los contenidos de cada etapa y actividad referirse al Anexo A del programa.
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VIII) Evaluacién:

La nota final (NF) se calcula como:
NF =0.25%*DP+0.2*PM + 0.2 % PI + 0.3 * PF + 0.05 x NP
if PF <4.0; NF = min{NF; 3.9}
Donde:

o DP es la nota obtenida en la definicion, planificacion y disefio del proyecto (etapas 1 y 2 del curso) que
corresponde al promedio de las 5 tareas. La nota de cada tarea se calcula segun:

Puntaje obtenido
NT = 6 % - + 1 — Descuentos
Puntaje total

En donde Descuentos representa descuentos por atraso, por no seguir instrucciones y/o por presentacion
desprolija (no cumple con una redaccidn técnica correcta y/o con estandares minimos de rigurosidad, como
poner referencias cuando corresponde, mostrar graficos claros y legibles con las unidades pertinentes, no
presentar faltas ortogréaficas y gramaticales, entre otras).
e PM corresponde a la nota obtenida en la etapa de Prototipado Modular que se calcula segun:
PM = 0.2 * PresentaciénAvancePM + 0.3 x InformePM + 0.5 * PresentaciénPM
e Pl corresponde a la nota obtenida en la etapa de Prototipo Integrado que se calcula como:
Pl = 0.2 x PresentaciénAvancePl + 0.3 x InformePI + 0.5 * PresentaciénPI
e PF corresponde a la nota de la etapa de Producto Final y se calcula segun:

PF = 0.15 * PresentaciénAvancePF + 0.35 * InformeFinal + 0.5 * PresentaciénFinal

if PresentaciénFinal < 4.0; PF = min{PF; 3.9}
if InformeFinal < 4.0; PF = min{PF;3.9}

Es requisito gue el proyecto funcione y cumpla con las especificaciones para gue la Presentacién
Final sea mayor o igual a 4.0.

e NP corresponde a la nota de participacién en el curso. Esta definida por la asistencia a presentaciones,
talleres y reuniones (NA), una evaluacion de pares (NC), una evaluacion de los profesores (NPr) y la
cantidad de veces en que fue respondida la Encuesta de Carga Académica a lo largo del semestre (NE):

NP =025« NA+0.25*NC+ 0.2 * NPr + 0.3 * NE
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IX) Aspectos Administrativos:

COMPROMISO DEL CODIGO DE HONOR

Este curso adscribe el Codigo de Honor establecido por la Pontificia Universidad Catdlica de
Chile el que es vinculante. Todo trabajo evaluado en este curso debe ser propio. En caso de
gue exista colaboracion permitida con otros estudiantes, el trabajo debera referenciar y atribuir
correctamente dicha contribucién a quien corresponda. Como estudiante es su deber conocer
la version en linea del Cédigo de Honor (http://www.uc.cl/codigodehonor/el-codigo).

(1) En el uso de equipamiento del laboratorio se aplican las siguientes normas:

Sobre los dafios de equipamiento/instalaciones:

1. Reparaciones de dafios o desperfectos por desgaste o fin de vida Util, seran pagados por el departamento.

2. Reparaciones de dafios por negligencia o uso indebido por parte del estudiante deberan ser pagados por el
estudiante.

3. En caso que no se pueda establecer la responsabilidad de los dafios, las responsabilidades seran evaluadas
y determinadas por el Consejo Departamental.

Sobre las responsabilidades del estudiante:

1. El alumno es responsable de conocer y entender la operacion del equipamiento y las instalaciones mediante
la lectura de la documentacion pertinente disponible a pedido y consultas al profesor.

2. El alumno es responsable de los dafios que resulten de su operacion descuidada, negligente, o desinformada,
aunque no exista la intencion explicita de causar dafios o perjuicios al equipamiento o infraestructura del
Departamento.

(2) La inasistencia a entregas deberd ser justificada mediante certificado médico autorizado por la Subdireccién de
Asuntos Estudiantiles. Inasistencias a mas de un control o entrega seran evaluadas con nota 1.0.
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