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1. Justificacion
La asignatura tiene como finalidad dotar al ingeniero de conocimientos, habilidades y destrezas esenciales
para manejar y aplicar conceptos fundamentales en el disefio de robots para aplicaciones tanto industriales
como no industriales. Se integran conocimientos de cinematica, dinamica y teoria de control para proponer
sistemas automatizados que contribuyen a mejorar la calidad de vida y el bienestar social.

2. Proposito:
Proporcionar a los estudiantes los conocimientos y habilidades esenciales para el anadlisis, disefio e
implementacion de manipuladores robéticos, con enfoque en aplicaciones industriales avanzadas. A través
de este curso, los futuros ingenieros desarrollardan competencias en sistemas de automatizacién y control,
comprendiendo los principios cientificos e ingenieriles que permiten optimizar procesos productivos
mediante el uso de tecnologias robdticas.

3. Objetivos:
Ofrecer los conocimientos necesarios para el analisis y disefio de manipuladores robéticos,
alineandose con el Objetivo 1 del programa de Ingenieria Eléctrica, Ingenieria de Sistemas e
Ingenieria de Produccion, que se centra en la aplicaciéon de principios cientificos e
ingenieriles para resolver problemas relacionados con sistemas eléctricos, manejo de
informacién y mejora continua de procesos.
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4. Resultados de aprendizaje
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RAS5: Manejo de las TICs.

RA8: Resolucién de problemas de ingenieria.

5. Contenido
Tema Contenido Herramientas técnicas y actividades Horas
(proyectos, trabajos, laboratorios) dedicadas
1 Introduccion Clase, resolucion de ejercicios 6
2 Morfologia del robot Clase, resolucion de ejercicios 6
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3 Sensores Clase, resolucion de ejercicios 6
4 Actuadores Clase, resolucién de ejercicios 6
5 Cinematica Clase, resolucién de ejercicios 6
6 Control de movimiento Clase, resolucion de ejercicios 6
7 Programacion de robots Clase, resolucioén de ejercicios 6
8 Simulacién Clase, resolucion de ejercicios 3
9 Inteligencia artificial Clase, resolucion de ejercicios 3

6. Métodos de aprendizaje

o Examenes Parciales: Evaluacion del progreso acumulado en las diferentes etapas del curso.
o Proyectos y Participacion en Clase: Evaluacién basada en la elaboracién y presentacion de
proyectos grupales o individuales y la participacion activa en discusiones de clase.

7. Método de evaluacion

Aprendizaje en contacto con el
docente (40%)

Aprendizaje practico
experimental (60%)

Aprendizaje autonomo (0%)

Exposiciones, Participacion en
clases, Debates, Examenes
escritos u orales, Talleres,
Defensa de proyectos, entre
otros

Resolucién de problemas
practicos,

Practicas de laboratorio, salidas
de campo o visitas técnicas,
Manejo de software
especializado, Prototipado
técnico, Estudios de caso
técnicos, entre otros.

Elaboracion de informes,
Resolucidn de problemasy
ejercicios, Ensayos de
investigacion, Creacion de mapas
conceptuales, Participacion en
foros, entre otros
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