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Descripción del
curso

Entregar a los estudiantes herramientas teórico-prácƟcas para modelar, simular, diseñar, desarrollar e
implementar sistemas roboƟzados, integrando hardware y soŌware para el control de movimientos y
la programación de aplicaciones específicas en el ámbito de la robóƟca.

ObjeƟvos

ObjeƟvo General:
Entregar a los estudiantes herramientas para modelar, simular, diseñar, desarrollar e implementar el
hardware y el soŌware necesario para la creación de sistemas roboƟzados, el control de sus
movimientos y la programación de aplicaciones.

ObjeƟvos Específicos:
● Analizar adecuadamente los alcances del diseño de hardware y soŌware para Robots.
● Integrar correctamente herramientas fundamentales de modelado de sistemas roboƟzados.
● Aplicar convenientemente técnicas de generación de trayectorias.
● SinteƟzar apropiadamente metodologías de simulación de sistemas roboƟzados.
● Implementar eficazmente aplicaciones específicas de sistemas roboƟzados.

Contenidos
(Unidades y
Lista de
Contenidos
temáƟcos)

Unidad 1: Introducción al Diseño de Hardware y SoŌware para Robots
● Conceptos básicos de robóƟca y mecatrónica.
● Componentes fundamentales de hardware y soŌware en sistemas roboƟzados.
● Arquitecturas de diseño integradas para robots.

Unidad 2: Modelado de Robots
● Modelado cinemáƟco: análisis de movimiento y posicionamiento.
● Modelado dinámico: fuerzas, torque y ecuaciones de movimiento.
● Modelado del accionamiento y no-linealidades: motores, sensores y efectos İsicos.

Unidad 3: Generación de Trayectorias
● Técnicas de planificación de trayectorias en el espacio de trabajo.
● Algoritmos de interpolación y opƟmización de movimientos.
● Control de trayectorias en Ɵempo real.

Unidad 4: Simulación de Sistemas RoboƟzados
● Herramientas de simulación: MATLAB/Simulink, ROS, Gazebo.
● Validación de modelos mediante simulaciones computacionales.
● Análisis de desempeño y ajuste de parámetros.

Unidad 5: Desarrollo e Implementación de Sistemas RoboƟzados
● Diseño e implementación de soŌware: lenguajes y frameworks (e.g., C++, Python, ROS).
● Diseño e implementación de hardware: microcontroladores, sensores y actuadores.
● Interfaces Gráficas de Usuario (GUI) para monitoreo y control.



PROGRAMA DE ASIGNATURA

Resultados de
aprendizajes
esperados

Resultado de Aprendizaje General: Diseñar e implementar sistemas roboƟzados integrando hardware
y soŌware, aplicando técnicas de modelado, simulación y control para resolver problemas específicos
en el ámbito de la Ingeniería Eléctrica.

Resultados de Aprendizaje Específicos:
1. Analizar los alcances y limitaciones del diseño de hardware y soŌware en sistemas roboƟzados,

idenƟficando requisitos técnicos y funcionales.
2. Modelar sistemas roboƟzados uƟlizando enfoques cinemáƟcos, dinámicos y de accionamiento,

aplicando herramientas computacionales adecuadas.
3. Generar y opƟmizar trayectorias para robots, empleando algoritmos y técnicas de planificación

avanzadas.
4. Simular el comportamiento de sistemas roboƟzados, evaluando su desempeño mediante soŌware

especializado.
5. Desarrollar e implementar soluciones integrales de hardware y soŌware, incluyendo interfaces

gráficas, para aplicaciones específicas de robóƟca.

Modalidad de
evaluación

Estrategias Metodológicas
El curso se desarrolla mediante clases teóricas dialogadas que introducen conceptos fundamentales,
complementadas con la implementación de simulaciones y/o protoƟpos. Se emplea la metodología de
Aprendizaje Basado en Proyectos (ABP), donde los estudiantes diseñan y desarrollan un sistema
roboƟzado integrando hardware y soŌware. Durante el trabajo autónomo, los estudiantes invesƟgan
herramientas específicas (e.g., ROS, MATLAB) y preparan avances de su proyecto final.

Evaluación
Las evaluaciones se realizarán por medio de: tareas, trabajos de invesƟgación, proyectos y/o
exposiciones.
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