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Facultad: INGENIERIA

Programa: INGENIERIA ELECTRONICA

1. Identificacion del curso
Nombre: ROBOTICA
Area: INGENIERIA APLICADA

Caédigo: Nuimero de créditos: 3

Horas de acompaiiamiento
directo:

Caricter del curso (Teérico, practico o teérico practico): TEORICO — PRACTICO
Componente Basico o complementario: COMPLEMENTARIO

Requisito: CONTROL DIGITAL

Unidad responsable del microdiseiio: PROGRAMA DE INGENIER{A ELECTRONICA

4 Horas de trabajo independiente: 5 Total Horas: 9

2. Presentacion del curso

La asignatura de Robotica, introduce a los estudiantes en los principios fundamentales de los sistemas
roboticos, centrandose en los manipuladores. Partiendo de los conceptos historicos y la clasificacion
de los robots, el curso se adentra en el analisis cinematico, la planificacion de trayectorias, el control
basico y la programacion de robots. La metodologia combina clases tedricas con practicas de
laboratorio, donde los estudiantes aplicardn los conocimientos adquiridos en simuladores y prototipos
roboticos. Se busca desarrollar la capacidad de analisis, disefio y solucion de problemas relacionados
con la automatizacion y la robotica, preparando a los futuros profesionales para los desafios de la
industria 4.0.

3. Justificacion

En la actualidad, la robotica es una disciplina clave que impulsa la innovacion y la eficiencia en
multiples sectores productivos y de servicios. Desde la manufactura avanzada hasta la medicina y la
exploracion espacial, los robots estan transformando la forma en que interactuamos con el mundo. La
comprension de sus principios y la capacidad de interactuar con ellos son habilidades criticas para los
ingenieros modernos. Esta asignatura proporciona una base solida en los aspectos tedricos y practicos
de la robdtica manipuladora.

4. Competencias

1. Capacidad de identificar, formular y resolver problemas complejos de ingenieria mediante la
aplicacidn de principios de ingenieria, ciencias y matematicas.
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2. Capacidad de aplicar el disefio de ingenieria para producir soluciones que satisfagan

necesidades especificas considerando la salud publica, la seguridad y el bienestar, asi como

factores globales, culturales, sociales, ambientales y econémicos.

Capacidad para comunicarse de manera efectiva con una variedad de audiencias.

4. Capacidad para funcionar de manera efectiva en un equipo cuyos miembros juntos brindan
liderazgo, crean un entorno colaborativo e inclusivo, establecen metas, planifican tareas y
cumplen objetivos.

[98)

5. Capacidad de desarrollar y realizar experimentos apropiados, analizar e interpretar datos y
utilizar el juicio de ingenieria para sacar conclusiones.
6. Capacidad de adquirir y aplicar nuevos conocimientos segin sea necesario, utilizando

estrategias de aprendizaje adecuadas.

5. Resultados de aprendizaje, actividades académicas y estrategias de evaluacion

Resultados de Aprendizaje

Actividades Académicas

Estrategias de Evaluacion

Modelar  cinematicamente
manipuladores

robots

Clases magistrales
Ejercicios practicos en clase
Laboratorios de simulacién

Examenes escritos
Reportes de laboratorio
Talleres en clase

Disefiar y planificar trayectorias para

Clases magistrales
Ejercicios practicos en clase

Examen Parcial
Proyectos de Simulacion

robots . . ., :
Laboratorios de simulacion Presentaciones orales
s Clases magistrales Examen Parcial
Modelar dinamicamente robots ,ases mag .. . .,
. Ejercicios practicos en clase Proyectos de Simulacioén
manipuladores

Laboratorios de simulacion Presentaciones orales

6. Evaluacion general del curso

Resultados de

Desempeiio deseado

aprendizaje
El estudiante sera capaz de comprender y aplicar las herramientas matematicas
Modela para describir la posicién y orienta(fi(')n dF: los. elementos de un rol?ot
: iy manipulador en el espacio, tanto en cinematica directa como en cinematica
cinematicamente .
bots inversa.
ir?anipula dores Plenamente Alcanzado en Alcanzado de Aun no .Al'm no
alcanzado (90- | alto grado (70- | manera aceptable | alcanzado | intentado
100%) 90%) (50-70%) (10-50%) (0-10%)

Disefia y planifica
trayectorias para

robots Completamente | Alcanzado en Alcanzado de Aun no AUn no
alcanzado (90- | alto grado (70- | manera aceptable | alcanzado | intentado
100%) 90%) (50-70%) (10-50%) (0-10%)

El estudiante adquirird la habilidad de generar secuencias de movimientos para
un robot, considerando tanto el espacio de las articulaciones como el espacio
cartesiano, para llevar a cabo una tarea especifica de manera eficiente y segura.

Modela
dinamicamente
robots

El estudiante serda capaz de formular las ecuaciones dinamicas de un robot
manipulador para comprender como las fuerzas y torques en las articulaciones
afectan el movimiento del robot y como la configuracion del robot afecta su
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manipuladores inercia y las fuerzas necesarias para moverlo.
Completamente | Alcanzado en Alcanzado de Aun no Aun no
alcanzado (90- | alto grado (70- | manera aceptable | alcanzado | intentado
100%) 90%) (50-70%) (10-50%) (0-10%)
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7. Unidades tematicas, estrategias didacticas y tiempo asignado
Horas
Acompaiiamiento directo I dTrabZJ.O
No. Unidades y contenidos Estrategias didacticas ndependiente
Teéri Total
Teoricas COTICo” | preticas Independiente
Practicas
Charlas magistrales, estudio
1 Cinematica de casos,.demostracmnes, 12 i 12 30 54
laboratorios y talleres
practicos.
Discusiones, aprendizaje
2 Control Cinematico basado en proyectos, trabajo 12 - 12 30 54
colaborativo, simulaciones.
Conferencias, estudios de
. caso, practicas en
3 Dinamica laboratorio, software de 8 8 20 36
simulacion.
Totales 32 32 80 144
Total 64 80 144

*Entiéndase por prictica las actividades académicas realizadas en espacios formativos, donde se contrastan los fundamentos tedricos y practicos.
**Especificar la naturaleza de la practica (Clinica, Pedagogica, Laboratorio, etc.)
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8. Referencias bibliograficas

Bibliografia basica:

- Barrientos, A., Pefiin, L. F., Balaguer, C., & Aracil, R. (2007). Fundamentos de Robotica.
McGraw-Hill Interamericana de Espafia S.L.

Bibliografia complementaria:

- Siciliano, B., Sciavicco, L., Villani, L., & Oriolo, G. (2009). Robotics: Modelling, Planning
and Control. Springer.

- Spong, M. W., Hutchinson, S., & Vidyasagar, M. (2006). Robot Modeling and Control. John
Wiley & Sons.

- Corke, P. I. (2017). Robotics, Vision and Control: Fundamental Algorithms in MATLAB (2nd
ed.). Springer.

- Nakamura, Y. (1990). Advanced Robotics: Redundancy and Optimization. Addison-Wesley

9. Trazabilidad de la evaluacion del microdiseno

Fecha de evaluacion
actualizacion y
aprobacién por el Modificacion Justificacion Responsables
comité de curriculo
(nimero de acta)
2023-07-10 En la tabla 4 se adoptan las | Se actualiza esta | Jose Salgado
competencias ABET. En la tabla | informacién en funcion
5 se definen los resultados de | de la alineacion
aprendizaje, actividades | constructiva y del nuevo
académicas y estrategias de | formato de calidad.
evaluacion. En la tabla 6 se listan
los desempefios deseados para
cada resultado de aprendizaje.
En la tabla 7 se ajustan los
contenidos y sus tiempos.
2024-05-02 En la tabla 1 y 7 se ajusta el | Segin Acuerdo 018 de | Jose Salgado
niimero de horas de | 2003 - CSU
acompafnamiento directo y de
trabajo independiente
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