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Dr. Sergio Rosario Salazar Cruz

Coordinador Académico del

Programa Sistemas Auténomos de Navegacion Aérea y Submarina
Presente

En respuesta a su oficio recibido el dia 15 de enero del afio en curso, en el que solicita la

incorporacién del curso opcional “Dindmica y control de vehiculos terrestres no lineales”, me permito

informar a usted que el mencionado curso ha quedado registrado en los programas de maestria y
- doctorado de acuerdo con su comunicacion.

Sin otro particular de momento, aprovecho la oportunidad para enviarle un cordial saludo.

Atentamente,

Arg. Hudg Florés Félix

Subdirector de Posgrado

HFF’cic

Av. Instituto Politécnico Nacional No. 2508 = Col. San Pedro Zacatenco © Ciudad de México, C.P.07360 ° Tel.0155 57 47 3800 * Fax 0155 57 47 7002



Laboraloite Franco-Mexicain d'informatique et Automatiqe

Unite Mixte Intemationate 3175 CNRS

Arq. Hugo Flores Felix
Subdirector de Posgrado
Presente.

Estimado Arq. Flores :

Por este conducto me dirijo a usted muy atentamente para solicitarle el alta del siguiente curso, con
una duracion de 60 horas para dar continuidad al programa de Maestria y Doctorado en Ciencias

Cinvestay

Ciudad de México 15 de Enero, 2019

“Sistemas Auténomos de Navegacion Aérea y Submarina” (SANAS).
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Sin mas por el momento reciba un cordial saludo.

Atentamente,
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Curso: Dinamica y control de vehiculos terrestres
60 hrs.

Sergio Salazar Cruz

Objetivo: Se comprenderd y aplicara conocimientos de dindmica longitudinal y lateral
pare el control de vehiculos terrestres considerando varios modelos matematicos.

Introduccion:

Los vehiculos terrestres es una rama del control importante de robética mévil que
contempla los controladores longitudinales y laterales para lograr la conduccién
auténoma de un vehiculo terrestre, sin embargo, existen limitaciones y restricciones
debidas al impacto en la seguridad de las carreteras y autopistas donde operan estos
vehiculos o bien en aplicaciones rurales para agricultura o supervision.

El laboratorio UMI Cinvestav junto con el Laboratorio Heudiasyc de Francia podran realizar
intercambios de estrategias de control las cuales podrian ser puesta en forma en los
equipos experimentales de Heudiasyc.

Programa:

Introduccion a los vehiculos auténomos
Sensores abordo

Dinamica lateral (lineal y no lineal)

Control de dindmica lateral

Ejemplos de control + dindmica

Dinamica longitudinal (diferentes modelos)
Control interno de la dindmica longitudinal
Definicion de inter - distancia

. Control externode “platooning”

10. Estabilidad del sistema de convoy

11. Ejemplos
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Ciudad de México 15 de Enero, 2019

EL Colegio de Profesores del programa de Maestria y Doctorado en Ciencias “Sistemas Auténomos
de Navegacion Aérea y Submarina” esta de acuerdo en que se de de Alta el siguiente curso:

e -Dinamica y control de vehiculos terrestres

Dr. Rogelio Lozano Leal

Dr. Sergio R. Salazar Cruz

Dr. Antonio Osorio Cordero

Dr. Jesus Ricardo Lopez Gutiérrez

Dr. Ivédn Gonzalez Hernandez

Dr. Eduardo Steed Espinoza Quezada

Dr. Filiberto Mufioz Palacio




