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Ministerio de Capital Humano
Universidad Tecnoldgica Nacional
Facultad Regional Rosario

Rosario, 16 de diciembre de 2025.-
VISTO el Expediente ID N° 8183329, relacionado con la presentacién del Programa Analitico

de la asignatura electiva “Control Numérico, Robédtica y Sistemas Inteligentes”, correspondiente a

la carrera Ingenieria Eléctrica— Plan 1995 Adecuado, y

- CONSIDERANDO

Que los objetivos y contenidos del mismo se ajustan a la reglamentacion vigente.

Que dicho Programa Analitico cuenta con el aval del respectivo Consejo Departamental.
Que la Comision de Ensefianza analizo el Expediente y aconsejé su aprobacion.

Por ello y atento a las atribuciones otorgadas por el articulo 85° del Estatuto Universitario.

EL CONSEJO DIRECTIVO DE LA FACULTAD REGIONAL ROSARIO
DE LA UNIVERSIDAD TECNOLOGICA NACIONAL
RESUELVE:

ARTICULO 1°.- Aprobar el Programa Analitico de |a asignatura electiva “Control Numérico, Robdtica

y Sistemas Inteligentes” de la carrera Ingenieria Eléctrica — Plan 1995 Adecuado, que se agrega

como Anexo | de la presente resolucion. A partir del Ciclo Lective 2026.

" ARTICULO 2°.- Establecer que la misma tendra validez durante cuatro ciclos lectivos consecutivos,

seguin la Ordenanza N° 1383 — Lineamientos para la implementacion de asignaturas electivas para

las carreras de grado en el ambito de la Universidad.

.ARTiCULO 3°.- Registrese. Comuniquese. Cumplido, archivese.

RESOLUCION N° 1067

FRRo

C.D.

% Al

Ing. Rubén Fernando CICCARELLI
Decano

Ing. Antonio Luis MUINOS
Secretario Académico

“2025 - Afio de la Educacion y el Conacimiento para una Sociedad Justa y Democratizadora”
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1. Fundamentacién de la asignatura en la carrera

- Esta asignatura complementa la formacién del Ingeniero Electricista en areas de control numérico compu-
tado, robots industriales y sistemas inteligentes para procesamiento de la informacion en procesos industriales.
Ei conocimiento de estos temas permitira introducir los conceptos de automatizacion de fa produccién y sistemas
de monitoreo inteligentes para el analisis de datos utilizados en la planifiacion correcta del mantenimiento pre-

dictivo de la planta industrial.
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La tematica abordada en esta asignatura permite dar respuesta a la creciente demanda de las empresas
del cordon industrial de la region que cuentan con sistemas de monitorizacién y actuacién remotas implementa-
das con sistemas de control y captura de datos inteligentes.

2.

Objetivos

Se pretende que al finalizar el curso el alumno haya logrado:

Iem moomyr

3.

conocimientos para la integracion de tecnologias de comunicacién a los sistemas robotizados.
capacidades para el desarrollo de sistemas robotizados.

identificar las caracteristicas generales de los robots.

conocer las distintas formas de control utilizadas en robética.

conocer e identificar los distintos tipos de sistemas inteligentes para el procesamiento de la informacion
en procesos industriales.

conocer los sensores utilizados en robdtica.

conocer los actuadores utilizades en robética.

conocer los sistemas de almacenamento y analisis de datos que originan los sistemas robotizados.

Contenidos

a. Contenidos conceptuales

Unidad Didactica 1: Introduccién

1.1. Definicién.

1.2. Antecedentes.

1.6. Clasificacion de los sistemas.

1.7. Diagrama de blegues simplificado.
1.8. Descripcion de los componentes.

Unidad Didéactica 2: Servomecanismos de accionamiento
2.1. Unidades de accionamiento.
2.1.1. Tipos de motores utilizados.
2.1.2. Caracteristicas particulares de los mismos.
2.2. Captores de posicion.
2.2.1. Clasificacion (Rotativos y lineales, Digitales y analégicos, Absolutos, incrementales, ab-
solutos ciclicos).
2.2.2. Captores analégicos.
2.2.3. Captores que codifican la posicion.
2.2.5. Generadores de pulsos: encoders.
2.3. Servomecanismos
2.3.1. Lazo de control de posicidn y de velocidad.
2.3.3. Servomecanismos digitales de control de posicién.
2.3.4. Analisis de estabilidad..

Unidad Didactica 3: Desarrollo de unidades de control

3.2. Utilizacion de microprocesadores.

3.3. Diagrama en bloques. ‘

3.4. Disefio basico de un sistema de contrel con microprocesadores.
3.5. Sensores.

Unidad Didactica 4: Software utilizade en sistemas robotizados
4.1. Lenguajes de programacién para sistemas embebidos

4.2. Compiladores.

4.3. Maquinas de estado.

4.4, Desarrollos de sistemas de backend en Python,

Unidad Didactica 5: Sistemas de comunicacion




Ministerio de Capital Humuno

Universidad Teenoldgica Nucional . DEPARTAMENTO
Fucultad Regional Rosariv . INGENIERIA EN ENERGIA ELECTRICA

5.1. Protocolos utilizados en la industria (R5485, Modbus, RS232).

5.2. Protocolo TCP/P.

5.3. Protocolo MQTT.

5.4. Ciberseguridad.

5.5. Aplicacion de protocolos seguros sobre sistemas de comunicacion inseguros.

Unidad Didactica 6: Sistemas de almacenamiento, procesamiento y visualizacion de datos
6.1. Bases de datos relacionales.

6.2. Bases de datos no relacionales.

6.3. Introduciidon a la Big Data.

6.4. Sistemas de visualizacion de datos.

6.5. Procesamiento de grandes volumenes de datos con Python.

b. Contenidos procedimentales
» Andlisis de alternativas de solucién aplicando diferentes tecnologias. : _
e Consideracién de disefios alternativos con la finalidad de aproximarse a la optimizacion de funcio-
namiento y rendimiento de maquinas y equipos bajo analisis. _
Fundamentacion de opiniones sobre distintas alternativas de solucién a un problema.
Resolucion de problemas basados en maquinas y equipos reales.

c. Contenidos actitudinales
e Apertura a la busqueda de distintas soluciones.
» Flexibilidad para buscar alternativas que involucren propuestas de mejoras.
e Evaluar alternativas que permitan asegurar la toma de decisién de manera responsable.

4. Estrategiaé metodolégicas

Exposicion dialogada de temas conceptuales, debates, procedimientos de calculo.
Demostracion y resolucion de ejercicios de aplicacion.

Escritura de proyectos finales.

Talleres de simulacion dinamica.

5. Evaluacioén

s Continua, a través de la participacion del alumno en el dictado de clases.

+ Final, presentacién y discusion de trabajos especiales realizados y coloquio sobre los aspectos
tedricos de la materia.

6. Asignaturas o conocimientos con que se vincula — Materias correlativas recomendadas

Magquinas eléctricas | y II, Electrénica Il, Control automatico, Accionamiento y controles eléctricos, Fundamentos
para el anélisis de sefiales.

Estas asignaturas seran correlatividades obligatorias tanto para el cursado como para el acceso al examen final
de la presente electiva.

7. Organizacién de la catedra

El docente responsable y Gnico componente de la catedra, realiza una autoevaluacion permanente, tendiente a
mejorar la estructura de dictado, optimizar la calidad de la ensefianza impartida, incorporar nuevos elementos y
trabajos préacticos, teniendo en cuenta tanto las sugerencias de [os alumnos como la direccion del departamento.

8. Actividades de formacion docente

Debido a que el titular de la catedra es Investigador en el Observatorio de Energia y Sustentabilidad en el arca de desarrollo
de sistemas embebidos y de monitoreo remoto, éste se ve involucrado periédicamente en congresos, seminarios y simposios
los cuales favorecen la formacién y perfeccionamiento del docente en la asignatura y del departamento de Ingenieria Eléctrica
en general. En cfecto el analisis y debate con colegas en sesiones particularmente focalizadas en educacion permiten que la
cétedra actualice y perfeccione sus conocimientos y metodologfas. '
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