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1. Fundamentación.

La Robótica es una de las principales ramas de la mecatrónica, profundamente relacionada a las
cátedras de Mecánica, Electrónica, Automatización Industrial, Matemática y Programación. La
Robótica permite unificar, relacionar y aplicar conceptos y conocimientos desarrollados durante la
carrera. Es idóneo que un füturo Ingeniero/a Mecatrónico/a conozca la aplicación de los distintos
modelos robóticos en la industña, conocer su funcionamiento, control y programación. Además, de
desarrollar criterios para evaluar la viabilidad de implementación en la industria.

2. Objetivos.
En esta asignatura se espera que los alumnos puedan:

1) Conocer los fündamentos, aplicaciones y requerimientos de la robótica.

2) Asimilar la visión tridimensional de un robot de múltiples articulaciones.

3) Comprender herramientas matemáticas y de software para el control e implementación de
sistemas robóticos.

4) Incorporar criterios para evaluar condiciones de seguridad en la implementación de un
sistema robotizado.

3. Competencias y Descriptores.

La asignatura asegura el desarrollo de los contenidos mínimos previstos en el Plan de Estudios,
los descriptores de conocimiento y los ejes y enunciados multidimensionales y transversales previstos
en la Resolución CD NO 580/23.

Dicha Resolución del Consejo Directivo dispone, entre otras cuestiones, la contribución de cada

asignatura a la matriz de tributación de los descriptores de conocimiento. Asimismo, establece el
aporte mínimo que cada asignatura deberá realizar para el desarrollo de las competencias y/o ejes y
enunciados multidimensionales y transversales previstos en la normativa ministerial correspondiente.

La contribución de esta asignatura a los contenidos mínimos y a los descriptores de

conocimiento, puede evidenciarse en los contenidos analíticos detallados en el apartado especíñco de
este Programa Analítico.

En cuanto a las competencias y/o ejes y enunciados multidimensionales y transversales, los
mismos se desarrollan en la intensidad prevista en la Resolución CD NO 580/23, siendo abordados de
manera integral, articulando la metodología empleada, los contenidos analíticos, las actividades de
formación práctica, las formas de evaluación, junto a los demás aspectos intervinientes en el proceso
de enseñanza y aprendizaje llevado a cabo PQr esta asignatura.
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Por ello, el presente Programa Analítico se ajusta a la normativa dictada por la unidad académica
para dar cumplimiento a la normativa nacional vigente vinculada a la carrera.

4. Contenidos.

4.1. Contenidos Mínimos.

Historia de la robótica. Morfología, clasiñcación y elementos de un robot. Herramientas
matemáticas de cálculo y modelado. Cinemática de posición. Caracterización y modelado a través de
software de cálculo. Introducción a la robótica industrial.

4.2. Contenidos Analíticos.

Tema I: Historia de la Robótica: Historia de la robótica. Etimología del término “robot”.
Morfología y clasificación de los robots. Deñniciones de robot. Clasificaciones de los robots.

Tema II: Conceptos de Robótica: Estructura interna de un robot, elementos de un robot
(estructura mecánica, transmisiones, reductores, actuadores, sensores, elementos terminales).
Cadena cinemática abierta y cerrada. Grados de Libertad. Configuraciones de la estructura.
Transmisiones y reductores. Actuadores. Sensores. Elementos terminales.

Tema III: Herramientas Matemáticas: Sistemas de coordenadas Cartesianas, Polares y
Esféricas. Representación de la orientación, matrices de rotación en 2 y 3 dimensiones. Composición
de rotaciones. Ángulos de Euler (WUW, WVW, XYZ). Par de rotación. Cuaternarios. Matrices de
transformación homogénea. Rotación. Rotación y traslación. Traslación y rotación. Signiñcado
geométrico de las matrices homogéneas.

Tema IV: Cinemática del robot: Cinemática del robot. Problema cinemático directo e inverso.

PCD: Métodos de resolución. PCD: Método gráfico. PCD: Método Analítico. Algoritmo de Denavit-
Hartenberg. Resolución del problema cinemático inverso a partir de la matriz de transformación
homogénea

Tema V: Integración de Conceptos: Caracterización de un brazo robot mediante el algoritmo D-
H. Resolución de sus sistemas de matrices mediante herramientas de software (Matlab u Octave).
Diseño y programación de su sistema de control.

Tema VI: Introducción a la Robótica Industrial: Estructura y funcionamiento de un sistema
brazo robot industrial, mecánica de un robot industrial, unidad de control del robot, seguridad del
robot. Medición de herramientas. Medición de una base. Medición de herramienta ñja, creación y
ejecución de programas simples en el robot Kl
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5. Metodología de enseñanza y de aprendizaje.

5.1. Descripción del enfoque metodológico.

La materia se desarrolla con un enfoque teórico-práctico, tratando de partir siempre de
situaciones prácticas en las cuales se promueva la motivación del alumno para adquirir los
conocimientos necesarios que lo ayudarán en un futuro a comprender y reconocer la necesidad de

sistemas robóticos, con el ñn de aplicarlos en la solución de algún problema demandado por la
mecatrónica.

La organización de las clases prácticas se basará en el trabajo áulico y en trabajos
experimentales en el Laboratorio de Mecatrónica. Los contenidos de cada clase estarán en

concordancia con la teoría desarrollada con antelación. Se ejempliñcará continuamente la teoría con
aplicaciones prácticas de modo de motivar al alumno en el tema tratado.

La realización de trabajos de laboratorio se llevará adelante a los efectos de integrar la teoría y
la práctica de los temas desarrollados. Se adoptará la modalidad de trabajo grupal dividiendo al grupo
en comisiones de 3 a 4 alumnos como máñmo.

Se utilizarán los siguientes métodos de enseñanza: lección magistral (presentación clara,
concreta y actualizada de los conocimientos); utilización de recursos audiovisuales (diapositivas y
videos); realización de trabajos en laboratorio en planta piloto; guías prácticas para el seguimiento de

las actividades; análisis y discusión de conceptos presentados.

Hay que tener en cuenta fundamentalmente que en el proceso de enseñanza-aprendizaje de
los distintos temas se debe dar una fuerte motivación por parte del profesor a sus alumnos en clase,
incluyendo experiencias demostrativas, tratando de generar, a partir de la curiosidad despertada en

los educandos, mecanismos de razonamiento y abstracción que permitan establecer coneúones entre
los fenómenos observados y las leyes que los gobiernan.

Se podrán realizar consultas vía correo electrónico al docente de la cátedra.

6. Descripción de las actividades Teóricas y de Formación Práctica.

La cátedra de Robótica I se desarrollará de manera teórico - práctica. De manera que, en las
clases teóricas se realizará la introducción a los contenidos, y se complementará con la
implementación de instancias prácticas en el laboratorio de robótica. Cabe agregar que, en estas

actividades se proponen ejercicios de cálculo y modelado matemático, y prácticas de manipulación y
programación de un robot de características industriales.
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6.1. Ámbitos donde se desarrollan las actividades de Formación
Práctica.

La cátedra requiere disponer de un aula para dictar las clases teóricas. Para realizar los
prácticos de laboratorio, se deberá disponer de laboratorio de robótica.

7. Articulación con otros espacios.

El equipo docente de Robótica I se encuentra en constante comunicación con cátedras del 3er,
4to y 5to año de la carrera para coordinar actividades conjuntas o visitas a fábrica. Consideramos muy
beneñcioso para los estudiantes que se les presenten oportunidades donde apliquen los conocimientos
de múltiples cátedras en un proyecto interdisciplinario.

8. For•aras de evaluación.

8.1. Descripción

La evaluación se realizará en forma procesual, continua y progresiva. Se observará la
participación, el vocabulario, el nivel de logros y el respeto mutuo. También a través de la observación
sistemática de las actividades realizadas en clase, es decir mediante el seguimiento de los alumnos en

cuanto a: dedicación, esfüerzo, responsabilidad e interés.

Las evaluaciones parciales constan de dos exámenes escritos, donde se incluyen contenidos
teórico - prácticos, siendo la última de carácter integrador.

EXAMEN FINAL

El examen final consta de un examen oral en base al programa analitica. Las calificaciones
aplicables serán numéricas en una escala del 1 (uno) al lo (diez). Para la aprobación del examen se

requerirá un mínimo de 6 (seis).

8.2. Características de los exámenes parciales y recuperatorio

1'’ Parcial

2'’ Parcial

Recuperatorio

Teórico - Práctico

Exposición de proyecto

Teórico - Práctico
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9. Condiciones de Regularidad y Promoción.

9.1. Condiciones de Regularidad.

Para alcanzar la regularidad en cada asignatura, los alumnos inscriptos en esta facultad deberán
cumplimentar los siguientes requisitos:

• 70% de asistencia a clases teóricas dictadas y 80% de asistencia a clases prácticas dictadas.
• Presentar los informes de laboratorio, problemas y aplicaciones propuestos por la cátedra

(mínimo 80%).

En caso que los alumnos inscriptos en esta unidad académica presenten certificado de trabajo
deberán, a partir de la presentación del mismo, cumplimentar los siguientes requisitos:

• Clases teóricas-prácticas: 60% de asistencia para las clases dictadas.
• Presentar los informes de laboratorio, problemas y aplicaciones propuestos por la cátedra

(mínimo 80%).

9.2. Condiciones de Promoción.

Para acreditar la asignatura, y acceder a la promoción, de acuerdo con el reglamento académico
de la Facultad de Ciencias de la Alimentación, el alumno deberá alcanzar la condición de regularidad.
Además, se proponen dos instancias de Evaluación Parcial y un coloquio integrador ñnal.

Las evaluaciones parciales serán escritas, de carácter teórico práctico, que incluyen resolución
de problemas, fundamentando en base a los conceptos teóricos desarrollados. En el coloquio
integrador final se realizará una presentación oral en base al programa analítico, los temas serán
distribuidos entre los estudiantes a ñn de que cada uno desarrolle en forma oral el tema elegido, frente
al grupo de pares y docentes de la cátedra, utilizando recursos TIC, laboratorios, etc.

Se deberán cumplimentar los siguientes requisitos

• Se requiere caliñcación 6 (seis) para aprobar los parciales de promoción.
• Se podrá recuperar uno de los parciales, si se ha alcanzado un mínimo de calificación 4 (cuatro)

en la evaluación parcial.
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