1. Nombre de la materia:
Introduccion a la robética

2. Docente responsable:

a- Nombre y Apellido: Ghersin Alejandro
b- Maximo titulo alcanzado: Doctor
c- Correo electrénico: aghersin@itba.edu.ar

3. Equipo docente:

4. Fechas:

Inicio: 01/08/2026 Finalizacion: 28/11/2026
5. Lugar de cursada:

SDT/SDR - Modalidad: Presencial
6. Dias y horarios de cursada:

lunes de 16 a 18.30 h. y viernes de 16 a 17.30 h.

7. Presentacién de la materia:

“Introduccién a la robdtica” se ofrece como materia de doctorado junto con la materia “Automaciéon Indus-
trial” (22.90) vélida para la focalizacion mecatrénica de las carreras de electrénica y mecanica. Para el nivel
de grado, este curso, que esta en el Ultimo cuatrimestre de ambas carreras, cubre los toépicos tradicionales
de robética de manipuladores: representaciones espaciales y transformaciones, cinemética directa e in-
versa, dindmica, generacion de trayectorias y control: lineal, no lineal, en espacio joint y en espacio carte-
siano. Asimismo, se incluyen contenidos introductorios de procesamiento de imagenes para robdtica. Para
el nivel de doctorado, se incluyen tdpicos adicionales: introduccién a robética movil, representaciones
avanzadas de pose (cuaterniones, cuaterniones duales, twistores), estructuras virtuales para el control de
formaciones en robdtica movil, e introduccidén al control de formaciones.

La materia se divide en las siguientes principales:

Representaciones de posicion y orientacion.

Cinemética y dindmica de los manipuladores.

Control de manipuladores robéticos.

Representaciones avanzadas de posicién y orientacion.

Cinematica y dindmica de las formaciones de robots: esquema lider/seguidor y estructuras virtuales.
Control de formaciones de robots.

Vision

8. Requisitos de admisibilidad:

Se requieren conocimientos previos en: Algebra lineal y analisis. Fisica. Conocimientos basicos de sistemas
de control. Programacion

9. Duracién en hs.
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Horas tebricas: 40
Horas précticas: 16
Horas de laboratorio: 08
Horas totales: 64

10. Idioma del dictado:
Castellano.

1. ¢Podria dictarse una versién en idioma inglés?:
Si.

12. Objetivos de aprendizaje:

1- Introducirse en el campo de estudio de la robética con enfoque tedrico—practico.
2- Fortalecer conceptos de modelado fisico y sistemas de control aplicados a problemas de robdtica.
3- Aplicar los contenidos en un proyecto final integrador.

13. Contenidos:

Dinédmica de los manipuladores: Descripcion de vectores en 3D. Métodos de descripcién de manipulado-
res robdticos. Cinematica directa. Cinematica inversa. Dindmica. Jacobianos. Trayectorias.

Control: Control por posicién. Control por fuerzas. Control hibrido.

Formaciones de robots: Descripcién avanzada de pose. Descripcidon de formaciones de robots: lider/se-
guidor y estructuras virtuales. Cinematica directa. Cinematica inversa. Dindmica Jacobianos. Trayectorias.
Control de Formaciones: Control cinematico. Control Dindmico.

Vision: Filtrado. Deteccion de bordes. Deteccidn de blobs. Deteccion de rectas.

14. Trabajo de laboratorio:

Se realizan practicas de laboratorio por 12 horas totales, incluyendo:
Simulacién de control de un brazo de dos ejes.

Sistema actuado en base a imagen.

Proyecto final integrando vision y control.

15. Metodologia de ensefianza:

Clases teéricas dos horas y media semanales.
Clases practicas de 1 hora y media horas semanal.
Resolucién de casos de aplicacion.

Desarrollo de trabajos practicos.

16. Bibliografia obligatoria:

Corke, P. (201, enero). Robotics, Vision and Control- Fundamental Algorithms in MATLAB (Vol. 73). https:/
doi.org/101007/978-3-642-20144-8.
Craig, J. J. (2006). Robética. Pearson Educacion de México.

17. Bibliografia complementaria:
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Mas, |, & Kitts, C. A. (2014a). Dynamic Control of Mobile Multirobot Systems: The Cluster Space Formulation.
|EEE Access, 2, 558-570. https://doi.org/10.1109/ACCESS.2014.2325742

Mas, I, & Kitts, C. A. (2014b). Dynamic Control of Mobile Multirobot Systems: The Cluster Space Formulation.
IEEE Access, 2, 558-570. https://doi.org/10.1109/ACCESS.2014.2325742

Siciliano, B, Sciavicco, L, Villani, L, & Oriolo, G. (2009). Modelling, Planning and Control. Springer London.
https://doi.org/https://doi.org/10.1007/978-1-84628-642-1

Spong, M., Hutchinson, S., & Vidyasagar, M. (2005). Robot Modeling and Control. Wiley. https: //books.goo-
gle.com.ar/books?id=wGapQAAACAAJ

18. Recursos didacticos para la ensefianza:

Material tedrico Bibliografia recomendada Asistencia de la catedra Material digital previo a cada clase
19. Modalidad de evaluacién:

Un examen presencial escrito Presentaciones de trabajos practicos Evaluacion conceptual y practica.

20. Requisitos de aprobacién:

Promedio simple entre parcial y trabajos practicos
Parcial aprobado con nota > 8

TPs aprobados

Promedio final > 8

Iguaza N° 341
Parque Patricios
investigacion.itba.edu.ar


https://investigacion.itba.edu.ar
https://investigacion.itba.edu.ar

