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1. IDENTIFICACIÓN 

Ubicación: Variable según mención 

Prelación: Sistemas Inteligentes 2 

T P L C: 3 1 0 3 

Condición: Obligatoria          

Departamento: Computación   

Área Curricular de Formación: CC, IC. 

Nivel de Formación: Formativo. 

 

2. JUSTIFICACIÓN 

La robótica es un campo multi-disciplinario que involucra la ciencia de la computación y la 

ingeniería, dirigido al diseño de sistemas autónomos. El indiscutible auge en los últimos años de la 

robótica,  involucra cada día más investigadores y empresas para la comercialización de robots. 

Esta asignatura pretende suministrar los conocimientos básicos de la robótica  preparando a los 

estudiantes en un área de punta en la automatización industrial.  

 

3. OBJETIVOS 

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

principios básicos de la, tanto en el ámbito de la robótica industrial como en la robótica móvil 

 

4. CONTENIDO PROGRAMÁTICO 

UNIDAD 1. INTRODUCCIÓN 

Tema 1. Introducción. 

Tema 2. Clasificación de los robots. 

Tema 3. Locomoción. 

Tema 4. Morfología del robot industrial 

Tema 5. Aplicaciones. Ejemplos. 
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UNIDAD 2. ROBÓTICA INDUSTRIAL 

UNIDAD 3. ROBÓTICA MÓVIL 

Tema 1. Modelos cinemáticas. 

Tema 2. El paradigma jerárquico. 

Tema 3. El paradigma reactivo. 

Tema 4. El paradigma híbrido: deliberativo/reactivo. 

 

5. METODOLOGÍA DE ENSEÑANZA 

 Clases magistrales con apoyo multimedia  

 Realizar estudios de casos. 

 Resolver problemas complejos en grupos 

 Resolver problemas en forma individual 

 Realizar prácticas en los laboratorios de Control y LaSDAI. 

 

6. RECURSOS 

 Material y software para control distribuido y automatización industrial. 

 Laboratorio dotado de computadores 

 Simuladores de protocolos básicos 

 Acceso a Internet 

 Dispositivos y equipos de multimedia 

 

7. EVALUACIÓN 

 Evaluación presencial por tópico 

 Evaluación de las asignaciones especiales, individuales o en grupo. 

 Evaluación de la capacidad para : 

− Trabajar en grupo 

− Trabajar de forma individual 

− Participación 
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− Liderazgo 

 Proyecto final en equipo. 
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