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1. IDENTIFICACION

Ubicacion: Variable segiin mencidn
Prelacion: Introduccién a la Robética
TPLC:3103

Condicidén: Obligatoria
Departamento: Computacion

Area Curricular de Formacién: CC.

Nivel de Formacion: Profesional.

2. JUSTIFICACION

Debido a las exigencias cada dia de mayor calidad y rapidez en los sistemas de produccién, el
control automatico ha venido adquiriendo un valor incuestionable en la reciente modernizacion
industrial. La robética, como parte del control automatico, ha ocupado un lugar destacado en este

proceso de modernizacion. La robética es un campo nuevo de la tecnologia moderna.

El entendimiento y el desarrollo de aplicaciones de la robodtica estdn condicionados al
conocimiento de diversas disciplinas entre las que destacan ingenieria eléctrica, ingenieria

mecanica, las ciencias computacionales y las matematicas.

El control de los robots manipuladores por su parte nacié como un ejemplo de aplicacion dentro
del area de control no lineal. Luego se transformd en un area en si misma dada sus especificidades
e importancia practica. Actualmente varias técnicas de control de robots son utilizadas para el

control de otros tipos sistemas.

3. OBIJETIVOS
e Iniciar a los estudiantes en las aplicaciones de los robots manipuladores en el area de

automatizacidn y en las técnicas utilizadas para su analisis y control.
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e Dar a los estudiantes las herramientas bdsicas para el modelado, identificacidn y control de
posicion de robots manipuladores. Introducir un conjunto de conceptos que les permitan
interactuar con otros profesionales relacionados en el drea de robdtica.

e Estudiar los factores a considerar a la hora de planificar un proyecto de automatizacién

robotizada.

4. CONTENIDO PROGRAMATICO
UNIDAD 1. MICROBOTICA

UNIDAD 2. ROBOTICA COLECTIVA
UNIDAD 3. ROBOTICA SOCIAL
UNIDAD 4. SEMINARIO

5. METODOLOGIA DE ENSENANZA

La ensefianza de este curso se realizard a través clases tedrico-practicas.

6. RECURSOS
e Recursos multimedia: proyector multimedia, proyector de transparencias.
e Computadora portatil
e Laboratorio bien dotado de computadoras para realizar la parte practica de la materia.
e Acceso a Internet
e Herramientas computacionales como: Matlab y Simulink, el Toolbox de Robotics (publico),

Mathematica , SYMORO y ROBOTICA (publico) .

7. EVALUACION
Serdn evaluados los siguientes aspectos:
e Asistencia
e Participacidn en clase
e Evaluacion del conocimiento tedrico a través de pruebas parciales escritas

e Evaluacion del conocimiento practico a través de proyectos y casos de estudio.
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