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1. IDENTIFICACION

Ubicacion: Variable segiin mencidn
Prelacidn: Sistemas Inteligentes 2
TPLC:3103

Condicidén: Obligatoria
Departamento: Computacion

Area Curricular de Formacién: CC, IC.

Nivel de Formacion: Formativo.

2. JUSTIFICACION

La robdtica es un campo multi-disciplinario que involucra la ciencia de la computacion y la
ingenieria, dirigido al disefo de sistemas autdonomos. El indiscutible auge en los ultimos afos de la
robética, involucra cada dia mds investigadores y empresas para la comercializacién de robots.
Esta asignatura pretende suministrar los conocimientos bdsicos de la robdtica preparando a los

estudiantes en un area de punta en la automatizacién industrial.

3. OBIJETIVOS
Dentro de los objetivos fundamentales de esta asignatura contamos con introducir al estudiante

principios basicos de la, tanto en el dmbito de la robética industrial como en la robdtica movil

4. CONTENIDO PROGRAMATICO
UNIDAD 1. INTRODUCCION

Tema 1. Introduccion.

Tema 2. Clasificacion de los robots.
Tema 3. Locomocidn.

Tema 4. Morfologia del robot industrial

Tema 5. Aplicaciones. Ejemplos.
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UNIDAD 2. ROBOTICA INDUSTRIAL
UNIDAD 3. ROBOTICA MOVIL

Tema 1. Modelos cinemadticas.
Tema 2. El paradigma jerarquico.
Tema 3. El paradigma reactivo.

Tema 4. El paradigma hibrido: deliberativo/reactivo.

5. METODOLOGIA DE ENSENANZA
e Clases magistrales con apoyo multimedia
e Realizar estudios de casos.
e Resolver problemas complejos en grupos
e Resolver problemas en forma individual

e Realizar practicas en los laboratorios de Control y LaSDAL.

6. RECURSOS
e Material y software para control distribuido y automatizaciéon industrial.
e Laboratorio dotado de computadores
e Simuladores de protocolos basicos
e Acceso a Internet

e Dispositivos y equipos de multimedia

7. EVALUACION

Evaluacion presencial por topico

Evaluacién de las asignaciones especiales, individuales o en grupo.

Evaluacion de la capacidad para :
— Trabajar en grupo
— Trabajar de forma individual

— Participacién
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— Liderazgo

e Proyecto final en equipo.
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