
 

PROGRAMA DE ASIGNATURA 
 

Nombre del 

curso 
Fundamentos de Robótica Industrial 

Descripción del 

curso 
Código: 11317 Tipo: Asignatura general 

Horas presenciales 

semanales TEL: 4-0-0 
Créditos SCT-Chile: 10 

Objetivos 

Objetivo general:  

Entregar a los(as) estudiantes los conocimientos y principios que fundamentan el análisis y síntesis de los sistemas 

robotizados industriales. 

 

Objetivos específicos: 

• Definir conceptos relacionados con los robots industriales. 

• Entregar a los(as) estudiantes una visión global de las morfologías, aplicaciones y perspectivas futuras de los 

sistemas robotizados industriales.  

• Explorar nuevos enfoques, diseños y aplicaciones posibles, vinculados a la robótica industrial. 

• Realizar implementaciones de desempeño cinemático y dinámico por medio de simulaciones 

computacionales y programación en general. 

Contenidos 

• Introducción General. 

• Generación de movimientos. 

• Control de fuerza y posición en el espacio libre o con restricciones. 

• Control por realimentación visual. 

• Control de robots flexibles. 

• Programación. 

• Aplicación de robots. 

• Tópicos avanzados. 

Modalidad de 

evaluación 

Las evaluaciones se realizarán por medio de: pruebas escritas, tareas, trabajos de investigación, proyectos y/o 

exposiciones. 
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