INSTITUTO POLITECNICO NACIONAL
SECRETARIA DE INVESTIGACION Y POSGRADO

SIP-30

DIRECCION DE POSGRADO

INSTRUCTIVO para el correcto llenado del formato SIP-30,
Registro o Actualizacion de Unidades de Aprendizaje (UAP)

El formato SIP-30 es un formulario PDF interactivo, el cual puede ser completado en forma electrénica con un lector de archivos PDF (Adobe Reader 9 o superior).
Para facilitar la identificacion de los campos del formulario, haga clic en el botdn Resaltar campos existentes, en la barra de mensajes del documento. Si lo prefiere,
puede imprimir el formato y completarlo a maquina de escribir o a mano.

El nombre de los campos y las areas designadas para requisitar la informacién son autoexplicativos; sin embargo se tienen instrucciones especificas para campos de
interés especial:

CAMPO INSTRUCCIONES
1.5 NUmero de semanas por Es el nimero de semanas lectivas efectivas al semestre, indicadas en el acuerdo de creacién del programa académico o en
semestre del programa alguna actualizacion posterior del programa. En caso de haber tenido una actualizacion en este sentido, la misma deberd
haber sido presentada y avalada en reunion del Colegio de Profesores de la Unidad Académica, ademas de haber sido
aprobada por la SIP. El rango de semanas lectivas al semestre es minimo 15 y maximo 18.

1.7 Tipo de horas Las unidades de aprendizaje, en cuanto a las horas asignadas, estan clasificadas como: Tedricas, Practicas y Teodrico-
practicas. Estas denominaciones son excluyentes, es decir, las unidades de aprendizaje solo pueden ser de un solo tipo, no
pueden tener horas combinadas.

1.8 Numero de horas - semana Es el nUmero de horas asignadas para ser impartida la Unidad de Aprendizaje a la semana.

1.8 Total de horas al semestre Es el nimero de horas totales a impartir de la Unidad de Aprendizaje al semestre. Se calcula multiplicando el campo 1.5
(Numero de semanas) por el campo 1.8 (Nimero de horas-semana)

1.9 Créditos (Reglamento de FORMULA DE CALCULO

Estudios de Posgrado 2017)
Este campo se calcula Tipo de Curso Criterio Créditos
automdticamente cuando el — yrm
. Tedrico 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)
formato se requisita Teor — 16 hrs = Lorédi - I e
electrénicamente e?rlFo—pract|co rs. = cr(? !to (horas totales / 16)
Préctico 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)
Seminario 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)
Estancia especial de 16 hrs. = 1 crédito (horas totales / 16)

aprendizaje

No deben asignarse fracciones, los créditos deben redondearse.

3.2

Temario

Debe organizarse por temas y subtemas, indicando la dedicacién de horas en la segunda columna. La suma de
horas debe coincidir con las horas indicadas en el campo (1.6) y deberad indicarse al final del desglose del temario.

Para Mayor informacién Consultar las siguientes paginas WEB:

El formato SIP-30 deberd estar firmado por el Director o Jefe de la Seccién de Estudios de Posgrado e Investigacién de la Unidad Académica. La ausencia de
dicha firma invalida la solicitud.

http://www.ipn.mx/normatividad/Paginas/reglamentos.aspx
http://www.ipn.mx/CCS/Gacetas/Paginas/inicio.aspx


http://www.aplicaciones.abogadogeneral.ipn.mx/reglamentos/rgto_posgrado.pdf
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FORMATO GUIA PARA REGISTRO DE UNIDADES DE APRENDIZAJE (UAP)

- NUEVAS O ACTUALIZACION -
Tipo de solicitud
Nueva UAP O Actualizacion @
UNIDAD ACADEMICA [ J
UPIITA
I DATOS DEL PROGRAMA' Y DE LA UAP
1.1 NOMBRE DEL PROGRAMA: [ DOCTORADO EN TECNOLOGIA AVANZADA ]
1.2 COORDINADOR DEL PROGRAMA: [ DR. OSCAR OCTAVIO GUTIERREZ FRIAS ]
1.3 NOMBRE DE LA UAP: [ Sistemas Robdticos Subactuados y Méviles J
1.4 CLAVE: [ ] (Para ser llenado por la SIP)

15 NUMERO DE SEMANAS POR SEMESTRE DEL PROGRAMA:

1.6 TIPO DE UAP: OBLIGATORIA O OPTATIVA @
B B ) ESTANCIA
1.7 TIPO DE HORAS: TEORIA@ PRACTICAO TEORICO - PRACTICAO SEMINARIO O ESPECIAL DE O
APRENDIZAJE
1.8 NUMERO DE HORAS - SEMANA: TOTAL DE HORAS AL SEMESTRE: ‘ 72.0 l
1.9 CREDlTOS (Reglamento de Estudios de Posgrado 2017): ‘ 5 l

1.10  FECHA DE ELABORACION DEL PROGRAMA DE LA UAP: [ 9 I 6 I 2016]
DD MM AAAA

1.11  SESION DEL COLEGIO DE PROFESORES EN QUE SE ACORDO [ ] FECHA: [ I I ]
LA IMPLANTACION DE LA ASIGNATURA: DD

MM AAAA
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Il. DATOS DEL PERSONAL ACADEMICO A CARGO DEL DISENO O ACTUALIZACION DE LA UAP

21 COORD. DEL DISENO O ACTUALIZACION DE LA UAP:

[ DR. OSCAR OCTAVIO GUTIERREZ FRIAS ] CLAVE:

2.2 PROFESORES PARTICIPANTES EN EL DISENO O ACTUALIZACION DE LA UAP: (MAXIMO 4)
[ DR. ALBERTO LUVIANO JUAREZ ] CLAVE:
[ T
| I —
[ ) e ()

1R DESCRIPCION DEL CONTENIDO DEL PROGRAMA DE LA UAP

3.1 OBJETIVO GENERAL:

' )

Analizar caracteristicas y estrategias de control para Sistemas Robdticos Subactuados y Mdviles.

3.2 COMPETENCIAS DEL PERFIL DE EGRESO A LAS QUE CONTRIBUYE:
e A

Analizar el comportamiento y las propiedades de los sistemas mecdanicos subactuados.
Analizar el comportamiento y propiedades de sistemas subactuados tipo aéreo y maritimos.
Analizar el comportamiento y las propiedades de sistemas robdticos moviles.

Sintetizar estrategias de control para sistemas roboéticos subactuados.

Sintetizar estrategias de control para sistemas roboticos moviles.

Disefio de controladores para sistemas roboticos y méviles subactuados.
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33 TEMARIO:

TEMAS Y SUBTEMAS HORAS

1. Sistemas Mecanicos Subactuados

1.1 Sistemas Lagragianos, actuados, subactuados y no holonémicos
1.2 Linealizacion parcial por realimentacion

1.3 Ejemplos de sistemas subactuados

1.4 Esquemas de control para sistemas subactuados

1.4.1 Estabilizacion de sistemas subactuados en forma de cadena
1.4.2 Estabilizacién usando saturaciones anidadas

1.4.3 Método de Lagrangianos controlados

(o) e) N e) I e)]

1.4.4 Método de Interconexidn e inyeccion de amortiguamiento-Control basado en pasividad (IDA-PBC)
2. Sistemas Subactuados aéreos y maritimos

2.1 PVTOL

2.2 Cuadri-rotor

2.3 Helicoptero

2.4 Sistema Subactuado tipo Vessel

A O DNDNDN

2.5 Aplicaciones

3. Robots moviles

3.1 Robots con ruedas

3.2 Robots Omni-direccional
3.3 Robot balanceados

3.4 Robots caminantes

o A~ M B~ b

3.5 Aplicaciones
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TEMAS Y SUBTEMAS HORAS
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3.4 REFERENCIAS DOCUMENTALES:

~

Qoukchou—Braham, A., Cherki, B., Djemai, M., & Busawon, K. (2013). Analysis and control of underactuated mechanical systems. Springer Science & Business
Media.

Fantoni, ., & Lozano, R. (2002). Non-linear control for underactuated mechanical systems. Springer Science & Business Media.

Do, K. D., & Pan, J. (2009). Control of ships and underwater vehicles: design for underactuated and nonlinear marine systems. Springer Science & Business Media.
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Lozano, R. (Ed.). (2013). Unmanned aerial vehicles: Embedded control. John Wiley & Sons.
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International Journal of Control

IEEE Transactions on Automatic Control

Automatica

IEEE Transactions on Control Systems Technology
Asian Journal of Control

International Journal of Systems Science

Journal of the Franklin Institute

International Journal of Robust and Nonlinear Control

- J

3.5 PROCEDIMIENTOS O INSTRUMENTOS DE EVALUACION A UTILIZAR:

éa'menes: 40% \

Tareas: 20%
Proyecto final: 40%
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