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Antes de comenzar... y para evitar...



Guías parar la realización de la clase
l Considerar el esfuerzo de la persona

presentando en turno, por lo tanto:

1. Configurar el teléfono móvil en modo silencio (sin
vibración ni sonido).

2. No tener computadoras o tabletas abiertas.
3. Las diapositivas se compartirán por lo que no es

necesario tomar fotografías a menos que se pida que se
copie alguna nota en pizarrón.

4. Respetar la participación de otras personas por tanto,
esperar a que terminen su participación.

5. Si hay alguna duda levantar la mano para que se
detenga la exposición o se indique en que momento se
puede tomar la pregunta.

6. Quien imparte la clase no está obligado a repetir los
temas/conceptos para asistentes que ingresen tarde al
salón.



Página del curso

l Diapositivas y material complementario se puede 
descargar en:

l https://ccc.inaoep.mx/~carranza/introb.html

https://ccc.inaoep.mx/~carranza/introb.html


Evaluación
l Calificación Total: 10.0

- Asistencia = 1.0
- Proyecto =  3.0
- Reporte (Inglés) = 3.0                  
- Prácticas = 3.0
- Participación en clase (hasta 1.0)



Libros recomendados
l Introduction to Autonomous Mobile Robots 2nd Edition

Roland Siegwart, Illah Reza Nourbakhsh and Davide 
Scaramuzza. The MIT Press. 
http://home.deib.polimi.it/gini/robot/docs/siegwart.pdf

l Probabilistic Robotics
Dieter Fox, Sebastian Thrun, and Wolfram Burgard. The 
MIT Press.
https://docs.ufpr.br/~danielsantos/ProbabilisticRobotics.pdf

l Computer Vision: Algorithms and Applications
Richard Szeliski. Springer.
http://szeliski.org/Book/

l Optimal Control Theory. An introduction. 
Donald E. Kirk. Courier Corporation.
https://books.google.com.mx/books?id=onuH0PnZwV4C

http://home.deib.polimi.it/gini/robot/docs/siegwart.pdf
https://docs.ufpr.br/~danielsantos/ProbabilisticRobotics.pdf
http://szeliski.org/Book/
https://books.google.com.mx/books?id=onuH0PnZwV4C


Temario



Herramientas



Objetivos del Curso
l Aprender conceptos básicos de robótica

l Conocer técnicas básicas

l Conocer el estado del arte en robótica

l Comprender en qué consiste la investigación en robótica.



Laboratorio de 
Robótica
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Raza, Construcción Social e Interacción Humano-Robot

l Argumento: las personas otorgan raza o identidad étnica a los 
robots.

l ¿Los robots tienen raza?
l Aspectos a contemplar desde el punto de vista:

lFilosófico (Yo Robot, skynet).

lCultural (Japón, el pais de los robots).

lÉtica en los medios (Sofia)



Implicaciones

l Éticas: 
lLos robots y la esclavitud.

l Políticas:
lDiscriminación (por qué la mayoría de los robots son blancos)

lIgualdad de género (es “el” robot o “la” robot)

l Argumento: La raza es una construcción social



Robótica Social

l Las personas se relacionan con los 
robots como se relacionan con los 
animales. 
lSi los robots se mueven como se mueven los 
animales, entonces se genera un sentmiento de 
familiaridad.

lLa generación de expresiones, tonos de voz, sonrizas 
digitales, producen emociones en las personas.









Por qué la raza si podría asociarse a un robot

l Para algunos robots se les asocia:
lEspecie.

lOcupación (trabajo).

lGénero.

lEdad.



The Uncanny Valley Effect
l El valle inquietante —del inglés: 

uncanny valley— es una hipótesis en 
el campo de la robótica y animación 
por computadora en 3D que afirma que 
cuando las réplicas antropomórficas se 
acercan en exceso a la apariencia y 
comportamiento de un ser humano 
real, causan una respuesta de rechazo 
entre los observadores humanos. El 
«valle» en cuestión es una inclinación 
en un gráfico propuesto, que mide la 
positividad de la reacción de las 
personas según el parecido humano 
del robot.









Contra-argumento

l Si se considera la definición de “raza”, la otorgada por los genes o vista desde la 
ciencia de la genética, entonces los robots no tienen genes, tampoco padres, ni 
abuelos, y por tanto no pueden tener raza. 



La raza como construcción social

l La antropología contemporanea, estudios sobre raza, y las ciencias sociales se han alejado de la 
definición de raza como algo que se origina en el cuerpo. 

l Más bien, la raza ahora se reconoce como una relación social.

l Tener una raza es ser reconocido como y reconocerse a uno mismo como miembro de un grupo 
racial. 

l Qué razas existen y quién pertenece a éstas varía de lugar a lugar y de tiempo en tiempo. 

l Por tanto, el concepto de raza es socialmente construido. 

lCaracterísticas biológicas (color de piel, tipo de cabello, fisonomía facial).

lAcento.

lEstatus social. 

lProfesión.





¿Racismo en la Robótica?

l Si se googlea “humanoid robot”:





¿Racismo en la Robótica?
l Falta de representatividad racial. 

l Falta de representatividad de género. 

l La elección de voz, características faciales, 
gestos, y comportamiento siguen sesgos 
raciales. 



Desde el origen asociados a la 
clase social...

l R.U.R. (Rossumovi univerzální roboti)

l R.U.R. (Rossum's Universal Robots) 

l Obra de teatro creada por Karel Čapek en 1920.

l Roboti = Worker/Trabajador/Esclavo

l Humanos artificiales orgánicos que realizarán trabajos 
pesados (como esclavos o sub-clase).



Si los robots 
tuvieran raza…

• Un robot podría aprender a comportarse 
de acuerdo al grupo racial en el que 
interactua y por como es tratado de 
acuerdo a la raza con la que se le 
identifica. 

• Adquirir conceptos con sesgos raciales. 

• Un robot más sofisticado podría reconocer 
y afirmar su propia identidad racial. 

• Comprender el concepto de raza (como 
construcción social) podría llevar a 
cuestionar el concepto de sociedad 
igualitaria o equitativa.

• La rebelión de los robots...



¿Preguntas?



Proyectos 
de la 

Materia

• Pilotos neuronales. 
• SLAM visual.
• Control para trayectorias ágiles.
• Modelos de lenguaje largo para navegación.
• Generación sintética de imágenes (NeRFs) 

para entrenamiento en simulación.
• Modelos generativos para búsqueda y 

navegación. 

Proyectos Individuales.

• Misiones del IMAV 2023.
• Construcción de robot cuadrupedo autónomo.
• Dron autónomo utilizando controladoras

px4/beta-fly y ROS 2.

Proyecto colectivo.









Instalación de ROS 2
• Tutoriales en youtube:

• https://youtu.be/Gg25GfA456o?si=V
TP61VyXKERde_LA

• https://youtube.com/@RoboticsBack
End?si=UlgXTD51r8tAnGjb

https://youtu.be/Gg25GfA456o?si=VTP61VyXKERde_LA
https://youtu.be/Gg25GfA456o?si=VTP61VyXKERde_LA
https://youtube.com/@RoboticsBackEnd?si=UlgXTD51r8tAnGjb
https://youtube.com/@RoboticsBackEnd?si=UlgXTD51r8tAnGjb
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