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Objetivos 

• Clasificar correctamente sistemas robotizados industriales de acuerdo a su morfología para identificar 

contextos de aplicaciones. 

• Relacionar apropiadamente las ciencias básicas que permitan calcular la cinemática de manipuladores y 

planificar posibles trayectorias de sus movimientos para caracterizar el comportamiento espacial de dichos 

manipuladores. 

• Calcular matemáticamente la dinámica de mecanismos robotizados simples para modelar su 

comportamiento. 

• Representar de manera computacional mecanismos robotizados simples con sus respectivos sistemas de 

control, para que ejecuten tareas básicas. 

Contenidos 

• Descripción técnica de robots industriales. 

• Cinemática y planificación de trayectorias. 

• Dinámica de manipuladores. 

• Dinámica de manipuladores. 

Modalidad de 

evaluación 

• Las evaluaciones se realizarán por medio de: pruebas escritas, tareas, trabajos de investigación, proyectos 

y/o exposiciones. 
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