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PROGRAMA DE CURSO

ME4707 ROBOTICA

Robotics

Control de Sistemas Obligatorio Carrera Ing. Civil
Mecanica.

e Concebir, formular y aplicar modelos fisico-matemdticos para la resolucién de
problemas relacionados con el disefio de componentes, equipos y sistemas robdticos.

e Concebir y crear sistemas innovadores que den respuesta a alguna necesidad,
teniendo en cuenta restricciones econdmicas.

o Diseflar prototipos de componentes y sistemas robdticos que den solucion a
problemas de ingenieria.

El propdsito de este curso es contribuir a las dreas de robdtica y manufactura la carrera,
entregando a los alumnos herramientas tedricas y practicas que le permitan concebir, diseiar
y aplicar sistemas robodticos. Destaca el uso de herramientas de visién computacional y
aprendizaje de madaquinas. Los conceptos se ponen en practica mediante tareas
computacionales y el disefio de un sistema robotizado que posea componentes electrénicos y
de programacién.

Al término del curso el alumno demuestra que:

Maneja conceptos y principios basicos de programacién de maquinas inteligentes, comprende
herramientas de vision computacional, conoce los principales tépicos de la inteligencia
artificial, conoce las principales herramientas de aprendizaje de maquinas que son Uutiles a la
hora de disefiar robots.

La estrategia metodoldgica que se La propuesta de evaluacion es el proceso en
desarrollara en este curso es: donde el estudiante debera demostrar sus
v" Clases expositivas. competencias en las siguientes instancias:
v Ejercicios de laboratorio. e 2 Controles.
v" Tareas computacionales. e 3 Tareas.

e 1 Proyecto final de disefo.
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Unidades Tematicas

Introduccion 1 semana

1 Problemas fundamentales sobre el | El alumno/a demuestra que: 1, 2.
disefio de sistemas robéticos. Conoce la importancia de la

2 Motivacion al aprendizaje de robética tanto a nivel
maquinas en el contexto de industrial como cientifico.
Inteligencia Artificial. Conoce la problematica del

3 Preguntas fundamentales de la disefio de robots. Integra
robdtica actual. estos conceptos en el disefo e
4 Relacién con biologia, fisica, ingenieria pre conceptual de
neurociencias, ciencia de la un sistema robético.
computacidn, ingenieria mecanicay

eléctrica.

5 Problema fundamental del disefio

de robots.

6 Futuro de la robética y singularidad

en la inteligencia artificial.

7 La necesidad de emplear técnicas

para la automatizacién del disefio.

Vision Computacional 5 semanas

1 Ideas computacionales sobre visién | El alumno/a demuestra que: 1,2
planteadas por David Marr. Primal conoce herramientas de vision
Sketch. computacional. Conoce los

2. Problemas de percepcion, distintos tipos de algoritmos
ejemplos. usados para realizar

3 Percepcidn activa. procesamiento basico de

4 Enfoque sensor motriz sobre imagenes. Combina estos
percepcidon y accion. conceptos en la deteccién de

5 Perceptual aliasing. patrones elementales.

6 Invariantes en vision computacional.
7 Sefiales relevantes para la
construccion de algoritmos de V.C.
8 Percepcidn de profundidad.

9 Imagenes binarias, histograma.

10 Transformada de Hough, casos
lineas y circulos.

11 Algoritmos de etiquetado.
Segmentacidn de imagenes.
Etiquetado secuencial, Connected
Components Labeling Algorithm.

12 Descripcion de regiones conexas.
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13 Filtrado lineal

14 Kernel, nucleo y mascaras de
filtrado.

15 Suavizado mediante convolucion
con Kernel Gaussiano.

16 Herramientas de Matlab para
filtrado de imagenes.

17 Detecciéon de Bordes

18 Definicion de borde.

19 Filtros de Roberts, Prewitt, Sobel.
20 Diferencia de Gaussianas y
Laplaciano del Gaussiano

21 Scale Space

22 Grey Level Blob.

23 Piramide Gaussiana.

24 Blob detector.

25 SIFT. Scale Invariant Feature
Transform.

Problemas fundamentales de Al y Robética

1 Problemas fundamentales de la
Inteligencia Artificial (Al).

2 Al y robética.

3 GOFAIl vs Embodied Cognitive
Science.

4 Esquemas clasicos de control. SPA.
5 Control Reactivo Basado en
Conductas.

4 Elephants Don’t Play Chess.

El alumno/a demuestra que:
Comprende las diferencias entre
las visiones cldsicas y modernas
sobre el control de robots.
Comprende las ideas de control
reactivo basado en conductas.

4,6

4 Aprendizaje de Maquinas

1 Algoritmos Genéticos.

2 ALPS, Age Layered Population
Structure.

3 Introduccidn a las RNA.

4 Aprendizaje supervisado.

5 Redes Feed-Forward.

6 Neuroevolucidn

7 Aprendizaje Reforzado.

8 Competing Conventions

9 NEAT

10 Topology Matching Problem
11 HyperNEAT

El alumno/a demuestra que:
Practica las principales
herramientas de aprendizaje de
maquinas. Comprende los
Algoritmos Genéticos, Redes
Neuronales y Herramientas de
Neuroevolucién. También
comprende herramientas de
aprendizaje profundo.

5,7
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12 Aprendizaje Profundo (DL).
13 Redes Neuronales Convolucionales
14 Aplicaciones de DL.
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