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Presentacion
Este curso aborda conceptos avanzados como algebra abstracta, multilineal, conmutativa, y de Clifford, con aplicaciones
directas en la robdtica. Se exploraran temas como cinematica robética, transformaciones espaciales, y el uso de
cuaterniones para control de orientaciones. La materia integra teoria con aplicaciones practicas, utilizando herramientas
matematicas y de simulacién para resolver problemas de ingenieria. Esta disefiada para desarrollar habilidades criticas
en el modelado matematico y andlisis de sistemas mecatronicos.

Desempefios

Competencias genéricas que se ejercitan | Unidades de competencia profesionales
5.1. Disefar sistemas eléctricos y electronicos mediante

técnicas y tecnologias de la ingenieria eléctrica
Interpreta de manera integral el mundo natural y social | 5.3. Emplear técnicas de control para el andlisis y
contemporaneo mediante esquemas cientificos de generacién | disefio de sistemas

y aplicacion del conocimiento 8.1. Disefiar aplicaciones para el control de redes de
datos integrando paradigmas de programacion.

Resultados de Aprendizaje
Los estudiantes dominaran conceptos clave de algebra aplicada a la mecatrénica. Serdn capaces de modelar y
resolver problemas en robética utilizando algebra de Clifford y cuaterniones. Aplicaran técnicas avanzadas en el
analisis de cinematica y dindmica de manipuladores robéticos. Ademas, integraran métodos algebraicos en el disefio y
control de sistemas mecatrénicos.

Orientacion didactica
El EE combina clases tedricas con practicas de laboratorio y proyectos aplicados. Se utilizaran herramientas como
MATLAB y Python para la simulacién y analisis. La evaluacion incluira examenes, proyectos y estudios de casos para
asegurar la comprensién y aplicacion de los conceptos.

Actividades del estudiante \ Actividades del profesor
30 Atle_m_je lo expuesio por_el docenfce y Asigna trabajos de investigacion
participa de manera activa y pertinente de 30 definiendo claramente los criterios
acuerdo al tema visto . . metodolégicos requeridos
Cumple con la metodologia previamente .
30 - 30 Monitorea avance de proyectos a lo
definida por el docente para la largo del curso
eIaporacmn del prqducto 20 Promueve la socializacion de resultados
Aplica conceptos vistos en clase a nuevas ;
20 SItUACIONeS entre los integrantes del grupo
. L . 16 Aplica exadmenes de conocimiento
16 Comparte informacion a través de
exposiciones

Evaluacion del aprendizaje

Permanece en el espacio de aprendizaje Resolucion de problema Examen escrito
durante_ |f_31 sesion ) L Experimentacion Portafolio de evidencias
Participa de forma activa en dinamicas Exposicién
rupales ; > - Control de lectura
grupales _ o Ejecucion de procedimiento
Maneja lenguaje técnico acorde la Sintesis
disciplina

Produce textos académicos respetando
reglas gramaticales y ortograficas

Lista de cotejo, Rubrica, Pruebas de preguntas abiertas, cerradas y de
opcién multiple
Recursos para la formacién




Unidad Didactica 1: Algebra Abstracta

1.1 Grupos: Definicion, ejemplos y propiedades.

1.2 Subgrupos, clases laterales y el teorema de Lagrange.
1.3 Homomorfismos y teorema de isomorfia de grupos.
1.4 Anillos: Definicién, tipos y ejemplos.

1.5 Campos y teoria de cuerpos finitos.

Unidad Didéactica 2: Algebra Multilineal

2.1 Espacios vectoriales y productos tensoriales.

2.2 Tensores: Definicién y operaciones basicas.

2.3 Aplicaciones multilineales y formas bilineales.

2.4 Determinantes y cofibrados.

2.5 Descomposicion de tensores y aplicaciones en fisica.

Unidad Didactica 3: Algebra Conmutativa
3.1 Estructura de anillos conmutativos.
3.2 Ideales y operaciones con ideales.

3.3 Anillos de polinomios y factorizacion.  Bibliografia fisica

3.4 Localizacién de anillos y espectros de anillos. e Documentos electronicos

3.5 Anillos de valoracién y aplicaciones en geometria e Material audio visual

algebraica. e Equipo de cédmputo y proyeccion.
i e Lenguajes MATLAB y Python

Unidad Didactica 4: AIQEbra de Clifford Plumones y pintarrén_

4.1 Introduccién a las élgebras de Clifford.

4.2 Generadores y relaciones: Definicién y ejemplos.
4.3 Representaciones de Clifford y espinores.

4.4 Aplicaciones en fisica: Matrices de Pauli y Dirac.
4.5 Relaciones con la geometria y la topologia.

Unidad Did&ctica 5: Algebra Aplicada a la Robética

5.1 Cinemética Directa e Inversa utilizando matrices
homogéneas.

5.2 Representacion de rotaciones y traslaciones en el espacio
tridimensional.

5.3 Algebra de Clifford en la modelacion de movimientos
robaéticos.

5.4 Uso de cuaterniones para interpolacién y control de
orientaciones.

5.5 Aplicaciones de algebra multilineal en la dinamica de
manipuladores robaéticos.
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