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DESCRIPCIÓN DE LA ASIGNATURA  

Asignatura de naturaleza profesional, obligatoria y teórico-practica. Tributa a las competencias: 

1.1. Diseña sistemas mecánicos, respetando normas y estándares. 

2.2. Diseña sistemas de manufactura para el crecimiento de la industria metal Mecánica de la 

región, usando herramientas tecnológicas y resguardando la calidad, seguridad y medio ambiente. 

3.2. Diseña sistemas de gestión para procesos productivos inherentes a la especialidad agregando 

valor en forma sostenible. 

RESULTADOS DE APRENDIZAJE  

- Aplica conocimientos y herramientas para comprender los principios de funcionamiento y diseño 

de soluciones asociada a la robótica industrial. 
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UNIDADES DE APRENDIZAJE  

UNIDAD I:  INTRODUCCIÓN A LA ROBÓTICA 

1.1 Revisión histórica 

1.2 Definiciones 

1.3 Estructura de los robots 

1.4 Aplicaciones 

1.5 Criterios de selección 

UNIDAD II:  CINEMÁTICA DE BRAZOS ROBOT 

2.1 Representaciones matemáticas de la posición y de la orientación 

2.2 Cinemática directa. 

2.3 Cinemática inversa. 

2.4 Cinemática de velocidades. 

UNIDAD III:  DINÁMICA DE BRAZOS ROBOT 

3.1 Introducción. 

3.2 Método de Newton- Euler 

3.3 Método de Lagrange- Euler. 

UNIDAD IV:   PROGRAMACIÓN DE ROBOTS INDUSTRIALES 

4.1 Fundamentos de programación 

4.2 Lenguaje RAPID 

4.3 Simulación de trayectorias 

 

METODOLOGÍA Y  EVALUACIÓN 

Enfoque didáctico. 

Se declara que las estrategias didácticas son centradas en el estudiante y con orientación al 

desarrollo de competencias. 

RESULTADOS DE 
APRENDIZAJE 

*ESTRATEGIA DIDÁCTICA / TÉCNICA 
DIDÁCTICA 

EVALUACIÓN 

Aplica conocimientos y 

herramientas para 

comprender los principios de 

funcionamiento y diseño de 

soluciones asociada a la 

robótica industrial. 

Clases expositivas. 

Estudios de caso. 

 

Prueba 1: Unidad I – II (34%) 
Prueba 2: Unidad III – IV (33%) 
Talleres (33%) 
Taller 1: Cinemática 
Taller 2: Dinámica 
Taller 3: Programación 
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