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ANEXO I 
RESOLUCION N2 ... l.:?£/ .. ?#. 

PROGRAMA ANALITICO DE ASIGNATURA 

DEPARTAMENTO: Ingenierfa Mecanica 

CARRERA: Ingenieria Mecanica 

NOMBRE DE LA ACTIVIDAD CURRICULAR: Automatlzaclcn Industrial 
Ano Academlco: 2025 
Area: Electrica 
Bloque: Tecnologias Aplicadas 
Nivel: 3 
Tipo: Electiva 
Modalidad: Anual 
Plan: 2023 (Ord. 1901) 

Cargas horarias totales: 
Horas re/oj Horas catedra Horas catedra semana/es 

96 128 4 

COMPOSICION DEL EQUIPO DE CATEDRA: 
Prafesor Adjunto: Ing. Alloatti, Matias Santiago 

FUNDAMENTACION 

EI proposito de la materia es que el alumnado adquiera los conocimientos necesarios 
de la Automatizaci6n Industrial para desarrollar una efectiva labor profesional en este 
campo de la ingenieria que se encuentra presente en una cantidad de industrias cada 
vez mayor. En particular, se busca que los y las estudiantes comprendan los aspectos 
tecnicos y los aspectos de factibilidad relacionados proyectos de automatizaci6n y 

control. 
Dentro de los aspectos tecnlcos, el estudiantado adqulrira los conocimientos para 

Ilevar a cabo propuestas de proyectos de resoluci6n de problernaticas industriales que 
requieran automatlzaclon, atendiendo a los parametres requeridos para obtener un 
producto acorde a las especificaciones. 

Dentro de los aspectos de factibilidad, los y las estudiantes se capacltaran para que 
estas propuestas se encuadren dentro de los estudios de los aspectos econ6micos, 
financieros y ambientales que engloban a sus proyectos. 
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COMPETENCIAS DE EGRESO ESPEclFICAS A LAS QUE CONTRIBUYE: 

Competencia Competencias de Competencias 
Actividades reservadas de Alcances 

Baja Media Alta 
CE1.1 Diseiiar y desarrollar proyectos de 
rnaquinas, estructuras, instalaciones y sistemas 
rnecanlcos, terrnlcos y de fluidos mecanicos, 
sistemas de almacenaje de solid os, Ifquidos y 
gases; dispositivos mecanicos en sistemas de 
generacion de energfa; y sistemas de X 
autornatizacion y control aplicando 
rnetodologlcas asociadas a los principios de 
calculo, disefio y simulaciones para valorar y 
optimizar, con sentido critlco e innovador, 
responsabilidad profesional y compromiso social. 
CE6.1 Comprender sobre sistemas robotlcos, de 
automatizacion y control, incluyendo la 
prograrnacion (software) y los dispositivos ffsicos 
(hardware), aplicados a la Ingenierfa Mecanlca, X 
empleando algoritmos numericos, equipos de 
computaclon, tecnologfa de la informacion y 
comunicacion. 
CE7.1 Evaluar situaciones relacionadas con 
aspectos economlcos, financieros y de 
inversiones, para la determinacion de proyectos, 
bienes y servicios, relacionados con el ejercicio de X 
la ingenierfa, analizando variables micro y macro 
econornicas e interpretando la realidad 
economica en el contexto nacional e 
internacional. 

COMPETENCIAS DE EGRESO GENERICAS A LAS QUE CONTRIBUYE: 

Competencia Baja Media Alta 
CG1: Identificar, formular y resolver problemas de ingenierfa X 
CG2: Concebir, diseiiar y desarrollar proyectos de ingenierfa X 
CG3: Gestionar, planificar, ejecutar y controlar proyectos de 

X 
ingenierfa. 
CG4: Utilizar de manera efectiva las tecnicas y herramientas de 

X aplicacion en la ingenierfa 
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CG5: Contribuir a la generacion de desarrollos tecnologicos y/o X 
innovaciones tecnologlcas 
CGG: Desempefiarse de manera efectiva en equipos de trabajo. X 
CG7: Comunicarse con efectividad X 

OBJETIVOS (APRENOIZAJE/LOGROS A ALCANZAR) 
• Dlsefiar sistemas de autornatlzaclon y control que respondan a problematicas de 

ingenieria, mediante el uso de hardware y software y practicas de trabajo grupal 
eficientes. 

• Interpretar el funcionamiento de los componentes electroneumatlcos para su 
apllcacion en el calculo y disefio de sistemas rnecanicos, terrnicos y de fluidos 
mecanlcos. 

• Comprender los distintos lenguajes de prograrnaclon y su utlllzaclon en la 
industria para aplicarlos en el dlsefio y prograrnaclon de sistemas de 
automatizaclon y control. 

• Identificar los distintos tipos de robots y sus aplicaciones en el campo de la 
automatizaclon de procesos industriales como parte del saber necesario para la 
evatuaclon economica-flnanclera de proyectos de automatizaclon y control. 

CONTENIDOS 
Contenidos mlnimos 

• Sintesis del desarrollo hlstorlco de la automatlzaclon. 
• Loglca cableada 
• Programmable Logic Controller (PLC). 
• Sensores, Mandos, Sefiallzaclcn y Actuadores. 
• Circuitos electroneumatlcos, 
• Metodo ALG de prograrnaclon estructurada de PLC. 
• Proyecto con PLC. 
• Variadores de velocidad para motores trlfaslcos asincronicos. 
• Terminales de dialogo hornbre-rnaqulna: Scada, Panel operador. 
• Robots. 
• Celda de Produccicn Flexible. 
• Industria 4.0 

Contenidos anallticos 

UNlOAD TEMATICA I: PRINCIPIOS DE UN SISTEMA AUTOMATICO 

Presentacion. Desarrollo hlstorico de la autornatlzaclon. Principios de un sistema 
automatlco. togica de control, tipos y caracteristicas. Tipos de cielos. 
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UNIDAD TEMATICA II: LOGICA CABLEADA DE RELI~S 

Logica de reles. Rele electrornecanlco, funcionamiento, usos, mantenimiento, vida utll, 
Ejemplos y ejercicios, arranque y parada de motores. Diagrama logico. 

UNIDAD TEMATICA III: LOGICA PROGRAMADA DE PLC 

PLC. Antecedentes hlstoricos, Ventajas respecto a logica de reles. Arquitectura externa. 
Tipos de PLC, caracteristicas. Funcionamiento. lnstalaclon y conexionado. Algebra de 
Boole. Tablas de verdad. Arquitectura interna del PLC. Lenguajes de programaclon, tipos 
y caracteristicas. Programaclon Ladder, arranque y parada de motores. toglcas AND, OR, 
NOT. Sistemas de numeracion BCD. Cicio de barrido del PLC. Temporizadores, tipos. 
Programacion de temporizadores. 

UNIDAD TEMATICA IV: SENSORES, MAN DOS, ACTUADORES Y SENALIZADORES 

Tipos de sensores, micro-switch, magnetico, inductivo, fotoelectrico. Mandos, 
pulsadores, lIaves selectoras. Actuadores, motores, cilindros, valvulas. Sefiallzaclon, 
luces, buzzers. 

UNIDAD TEMATICA V: ELECTRONEUMATICA 

Circuitos electroneumatlcos, Conceptos de neumatica, Instalaciones neumaticas, 
Acondicionamiento del aire comprimido. Cilindros. Valvulas direccionales. Valvulas 
reguladoras de caudal. Valvulas loglcas AND, OR, NOT. Ejemplos de circuitos 
neumatlcos. 

UNIDAD TEMATICA VI: METODOS DE PROGRAMACION 

Diagrama espacio fase. Diagrama espacio tiempo. Ejemplos. Metodo de comblnacion de 
sensores. Grafcet. Simbologfa. Etapas. Transiciones. Convergencias y divergencias. 
Ejemplos y ejercicios. Metodo de programacion estructurada. Descrtpclon del metodo. 
Ventajas para la solucion de fallas y modlflcaclon de secuencia. 

UNIDAD TEMATICA VII: CICLOS AUTOMATICOS 

Contadores, tipos. Programacion. Apllcaclon en ciclos automatico, serniautomatico y 
paso a paso. 

UNIDAD TEMATICA VIII: VARIADORES DE VELOCIDAD 

Vartaclon de la velocidad de motor aslncronlco trifasico con variador de frecuencia. 
Funcionamiento del variador. Control local manual. Circuitos de 3 hilos para control de 
motores. 

UNIDAD TEMATICA IX: PANTALLAS HMI Y SCADA 
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Pantallas HMI. Tlpos, caracterfsticas. Protocolos de comunlcaclon. Aplicaciones. SCADA. 
Caracterfsticas, funcionamiento. lnteraccion entre pantallas y PLC. Utilizacion de 
pantalla HMI para el reemplazo de mandos y sefializadores. 

UNlOAD TEMATICA X: ROBOT, CElDA, INDUSTRIA 4.0 

Robotica. lntroducclon, Tipos de robot. Robots industriales. Aplicaciones. 

Celda de produccion flexible. lntroducclcn. Elementos que componen una celda. 
Funcionamiento. Optlmizaclon de cicio. 

Industria 4.0. Conceptos. Flexibilidad, eficiencia, logfstica. Ventajas. Mutacion hacia el 
paradigma de Industria 4.0. 

DISTRIBUCION DE CARGA HORARIA ENTRE ACTIVIDADES TEORICAS Y PRACTICAS 

Modalidad 
Horas Reloj totales Horas reloj 

organizativa de las Horas totales 
clases 

presenciales virtuales totales 

Te6rica 48 48 
Formaci6n practlca 48 48 

Tipo de practicas Horas Reloj totales Horas reloj totales Lugar donde se 
presenciales virtuales desarrolla la practice 

(si corresponde 
indicar laboratorio, 
ambito externo) 

Formaclon 
Laboratorio de 

30 Automatizacicn y 
experimental 

Termo-mecanica 

Problemas abiertos 
Laboratorio de 

6 Autornatlzaclon y 
de Ingenieria (ABP) 

Terrno-rnecanica 
Laboratorio de 

Proyecto y dlsefio 12 Autornatlzaclon y 
Termo-mecanica 

Otras: 0 - 
Practlca 0 - 
supervisada 
Total de horas 48 

" ,:,-: .•. , 
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ESTRATEGIAS DE ENSENANZA Y ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE 

Estrategias de enseiianzas teoricas 
La metodologia de ensefianza a aplicar incluye la utilizaci6n de pizarra como medio 
tradicional, apuntes realizados por la catedra, proyector para presentaciones. Tarnblen, 
como parte de la lncorporacion de saberes se realizaran anallsis de hojas de datos y 
examinaran manuales de equipos modernos utilizados en la industria, para comprender 
que son y como funcionan los equipos de reles y de PLC con ejemplos reales, asi como 
los equipos de neurnatica a partir de los cuales se reallzara la actividad practica de la 
asignatura. 
Como recurso de control del aprendizaje, se usara la resolucion de cuestionarios para la 
autoevaluacion de los conceptos adquiridos por el estudiantado, a fin de mantener una 
evaluacion constante y poder proyectar una optima metodologia educativa en tiempo 
real. 

Se requerira de computadora y acceso a internet para las siguientes actividades teorlcas: 
lectura y exposlcion de material escrito, utilizaci6n del aula virtual y anallsls de material 
audiovisual relacionado a la asignatura. 

Estrategias de enseiianzas pracncas 

EI estudiantado adquiere los saberes y competencias dictadas en esta asignatura a 
traves de las siguientes actividades practlcas, que contemplan competencias 
relacionadas al proyecto de sistemas de automatlzacion y control y a los laboratorios 
afines: 

• Planteos de problemas de autornatizacion y su resolucion en la pizarra y en el 
papel. 

• Utllizaclon de equipos de PLC en el Laboratorio de Automatlzacion y Terrno­ 
mecanica de la Sede Campus para lIevar a cabo estas resoluciones. 

• Conexlon de los equipos de PLC a tableros de slrnulaclon con elementos de reles 
y de neumatica para la cornprobaclon y eventual correcclon de los planteos 
propuestos. 

• Conexion de los equipos de PLC a pinza robot para la utlllzaclon y mayor 
cornprension de la misma. 

• Conexion de los equipos de PLC a variadores de frecuencia para la utlllzaclon y 
mayor cornprension de los mismos. 

• Uso de PC para recrear los circuitos en software de slmulaclon de equipos de PLC 
(Software Zelio). 

A su vez, estas estrategias incluyen la realizaclon de los siguientes Trabajos Practlcos que 
se resuelven presencialmente en el aula del Laboratorio de Autornatizacion Industrial y 
Termo-mecanlca de la Sede Campus. La resoluci6n es en forma grupal y exige de los 
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grupos la posterior elaboraclon de un informe por cada TP. Dicho informe puede estar 
acompafiado por material digital confeccionados por software de simulaclon. 
La reallzaclon de estas practices comprende competencias de calculo y disefio de 
sistemas de automatlzaclon y control, a traves de simulaciones y programacion de PLC. 
EI objetivo de estos trabajos practices es que el alumnado vea ejemplos reales de 
aquello que se encontrara en su futura labor como profesional del campo de la 
automatlzaclon industrial. 

• TP1: Arranque estrella tricmgulo: practica sobre motores electrlcos y su 
funcionamiento en conexlon estrella-trlangulo, 

• TP2: Sierra de corte de placas: slmulaclon de equipamiento neurnatlco en una 
problernatlca de la industria. 

• TP3: Robot neumatico: practice sobre un equipo basado en los movimientos de 
una pinza neumatlca. 

• TP4: Variadores de velocidad: practlca sobre variadores que regulan la velocidad 
de motores. 

• TP Proyecto: Realizaclon de una propuesta de automatizaci6n que resuelva una 
problernatica planteada, a traves de grupos de trabajo. Finaliza con una defensa 
en clase 

Como se rnenciono anteriormente, se requerlra la utilizaci6n de software de simulaci6n 
para recrear circuitos de reles y PLC para el armado de automatizaciones (Software 
CadeSimu) y para recrear circuitos de neurnatlca para el armado de automatizaciones 
(Software FluidSim). Se utlllzara el aula virtual para compartir las propuestas de 
resoluciones y promover el debate de las mismas. 

Desarrollo del TP Proyecto 

Las exigencias actuales del mercado en cuanto a los conocimientos sobre 
automatizaci6n de maquinarias y/o procesos productivos hacen necesario el estudio 
tanto te6rico como fundamentalmente practice de esta materia. La realizaci6n del 
proyecto comprende la integraci6n de los conocimientos adquiridos por los y las 
alumnas y su aplicacion correcta y concreta en grupos de trabajo. La exposici6n y 
defensa del proyecto en clase implica tambien un trabajo similar al que deberan realizar 
luego como profesionales de ingenierfa. 

• Objetivos del TP Proyecto 
1. Realizar correctamente un proyecto de automatizaci6n con aut6mata 

programable. 
2. Exponer y defender el proyecto, en clase. 
3. Construir modules 0 tableros, para utilizar en practices de la materia. 

• Etapas de desarrollo del preyecto 
1. Seleccion de la rnaquina 0 proceso a simular 
2. Determinacion del funcionamiento 
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3. Listado de elementos necesarios para el tablero simulador 
4. Obtanclon de los presupuestos para la compra de elementos 
5. Compra de los materiales, previa aprobaclon de los presupuestos 
6. Construccion del tablero 
7. Montaje de los elementos 
8. Regulaciones mecanicas 
9. Conexionado electrico 
10. Programacion del controlador (PLC) 
11. Puesta en marcha 
12. Puesta a punto (calibraciones y correcclon de eventuales fallas) 
13. Optlmlzaclon 
14. Elaboraclon de la documentacion definitiva, y del material para la 

defensa en clase del proyecto 
15. Entrega de la docurnentaclon 
16. Defensa en clase especial al efecto 

MODALIDAD DE EVALUACION 

Modalidad e instrumentos 

Como instrumentos evaluativos se tend ran los examenes parciales y los trabajos 
practices que se realizan durante el ciclo lectivo. 

Las evaluaciones seran del tipo presencial con preguntas de teorla y ejercicios de 
practice: 

Dos (2) parciales escritos, uno por cada cuatrimestre. 
Dos (2) recuperatorios escritos por cada uno de los parciales. 
Un (1) examen final escrito con defensa oral, en caso de regularidad. 

En caso de rendir un examen recuperatorio, se conserva entre el recuperatorio y el 
examen parcialla puntuacion mas alta que se haya obtenido, sin que la del recuperatorio 
reemplace a la del parcial en caso de que la del recuperatorio sea mas baja. 

Requisitos de regularidad 
Aprobar los dos (2) parciales con nota minima de 6 (seis) puntos 0 mas. La 

aprobaclon corresponde a tener como mfnlmo el 50% de las preguntas teorlcas bien 
contestadas y el 50% de los problemas practices bien resueltos. 

Para alcanzar la instancia de prornoclon solo se permite rendir un (1) examen 
recuperatorio durante la cursada. 

Tener todos los Trabajos Practicos aprobados y el TP Proyecto aprobado. 
Tener una asistencia minima de 75%. 
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Requisitos de aprobaci6n indirecta mediante examen final 
La instancia de examen final se alcanza al obtener la regularidad de la cursada. La 
aprobaci6n del examen final requiere de una nota minima de 6 (seis) puntos. La misma 
corresponde a tener como rnlnlmo el 50% de las preguntas te6ricas bien contestadas, el 
50% de los problemas practices bien resueltos y realizar la correcta defensa oral del 
examen. 

Requisitos de aprobaci6n directa por promoci6n 
Aprobar los 2 parciales con nota minima de ocho (8) 0 mas. La aprobaclon 

corresponde a tener como mlnimo el 75% de las preguntas teorlcas bien contestadas y 
el 100% de los problemas practices bien resueltos. 

Tener todos los Trabajos Practlcos aprobados y el TP Proyecto aprobado en los 
plazos establecidos por la catedra. 

Tener una asistencia minima de 75%. 

ARTICULACION HORIZONTAL Y VERTICAL CON OTRAS MATERIAS 

Automatlzaclen Industrial (cuarto nivel) emplea e integra conceptos de Ingenierfa 
ambiental y Seguridad Industrial (segundo nivel) para la reallzaclon de proyectos de 
autornatizaclon que garanticen la correcta manlpulacion de las materias primas y la 
operaci6n segura de los operarios; Electrotecnia y Maquinas Electricas (tercer nivel) para 
la comprenslon del funcionamiento de motores electrlcos y su accionamiento con 
equipos automatizados; y con el sustento de conceptos de Analisis matematico I y /I, 
Fisico /I y Estabilidad I (primer y segundo nivel) para el calculo de elementos sometidos 
a presion utilizados en los componentes de neumatica y efectos de electromagnetismo 
en bobinas utilizados en los componentes de reles. 
A su vez, se complementa con los conceptos de Electr6nica y Sistemas de Control (cuarto 
nivel) para la ejecuci6n de metodologlas y algoritmos que permitan resolver la 
autornatlzaclon de una propuesta; Organizaci6n Industrial (quinto nivel) para la 
evaluacion de factibilidad de propuestas de autornatlzaclon: Mantenimiento (quinto 
nivel) para extender la vida util de los componentes de automatlzaclon y prever su 
recambio antes de que se produzca la falla de los mismos; Proyecto Final (quinto nivel) 
en la realtzaclon de un proyecto de lngenieria de forma precisa y detallada; e 
Instalaciones Industriales (quinto nivel) para la realizacion de instalaciones electricas y 
neumatlcas que abastezcan la necesidad de consumo de motores y equipamiento 
neumatlco, 

REGIMEN OE CORRELATIVAS 

PARA CURSAR Y RENOIR 
Cursadas Aprobadas 
Hslca II Analisis Maternatico I 

Fundamentos de informatica 
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CRONOGRAMA ESTIMADO DE CLASES 

Clase Tema Modalidad 

UNIDAD 1 

1 
Presentaci6n. Desarrollo hist6rico de la automatizaci6n. Principios de un sistema 

Presencia I 
automatlco, L6gica de control, tipos y caracterfsticas. Tipos de cielos. 

TP proyecto, explicaci6n de la metodologfa para desarrollar el TP proyecto anual. 
UNIDAD 2 

2 L6gica de reles. Rele electromecanlco, funcionamiento, usos, mantenimiento, vida Presencial 

utll. Ejemplos y ejercicios, arranque parada de motores. Diagrama 16gico. 
UNIDAD 2 

3 Resoluci6n de problemas de automatizaci6n con 16gica de reles, Presencial 

TP proyecto, elecci6n de proyecto, elaboraci6n de memoria descriptiva. 

4 
UNIDAD 2 Presencial 

Cuestionario de autoevaluaci6n de reles, Ejercicios de aplicaci6n de reles. 
UNIDAD 3 

5 PLC. Antecedentes hist6ricos. Ventajas respecto a 16gica de reles. Arquitectura Presencial 

externa. Tipos de PLC, caracterfsticas. Funcionamiento. Instalaci6n y conexionado. 
UNIDAD 3 

6 
Algebra de Boole. Tablas de verdad. Arquitectura interna del PLC. Lenguajes de Presencia I 
programaci6n, tipos y caracterfsticas. Programaci6n Ladder, arranque parada de 

motores. L6gicas AND, OR, NOT. 
I UNIDAD 3 

I 7 Sistemas de numeraci6n BCD. Cielo de barrido del PLC. Temporizadores, tlpos, Presencial 
I Programaci6n de temporizadores. Ejemplos yejercicios. 

8 TP 1 arranque estrella trlangulo. Resoluci6n con 16gicas de reles y de PLC. Presencial 

9 
UNIDAD 3 Presencial 

Cuestionario de autoevaluaci6n de PLC. Ejercicios de aplicaci6n de PLC. 
UNIDAD 4 

Tipos de sensores, microswitch, magnetico, inductivo, fotoelectrlco. Mandos, 

10 
pulsadores, lIaves selectoras. Actuadores, motores, cilindros, valvulas. Seiializaci6n, Presencial 

luces, buzzers. 
TP proyecto. Exposici6n de la problernatlca elegida del TP proyecto de cada grupo a 

todo el curso. 
UNIDAD 5 

Circuitos electroneumatlcos, Conceptos de neumatlca, Instalaciones neumatlcas. 
11 Acondicionamiento del aire comprimido. Cilindros. Valvulas direccionales. Valvulas Presencial 

reguladoras de caudal. Valvulas 16gicas AND, OR, NOT. Ejemplos de circuitos 
neumatlcos, 
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UNIDAD 5 Y 6 
12 Secuencias con cilindros neumaticos, Diagrama espacio fase. Diagrama espacio Presencial 

tiempo. Ejemplos y ejercicios. Metodo de cornblnaclon de sensores 

13 TP 2 sierra de corte de placas. Resoluclon con logica de reles y de PlC. Apllcacion Presencial ! 
del rnetodo de combinacion de sensores 

UNIDAD 6 
14 Grafcet. Simbologfa. Etapas. Transiciones. Convergencias y divergencias. Ejemplos y Presencia I 

ejercicios 

15 Clase de consulta Presencia I 

16 ler parcial Presencia I 

UNIDAD 6 I , 
Presencia I I 

17 Metodo de prograrnaclon estructurada. Descripclon del rnetodo. Ventajas para la 
soluclon de fallas y modlflcaclon de secuencia. Ejemplos y ejercicios 

18 
TP3 Robot neumatlco. Resolucion con loglca de PlC. Aplicacion del metoda de Presencia I 

prograrnacion estructurada , 

UNIDAD 7 
19 Contadores, tipos. Prograrnacion. Aplicacion en cidos autornatlco, semlautornatlco Presencia I 

y paso a paso. Ejemplos y ejercicios. i , 
UNIDAD 7 

Contadores, ejemplos yejercicios. 
20 TP proyecto, avance en los TP proyecto. Elaboracion de propuestas de resoluclon Presencia I 

de la problernatica a automatizar de cada grupo. Selacclon de la propuesta a 
desarrollar, 

i 
j 

UNIDAD 8 

21 
Cuestionario de autoevaluacion de neumatlca, Varlaclon de la velocidad de motor Presencial 
asincronlco trlfaslco con variador de frecuencia. Funcionamiento del variador. 

Control local manual. Circuitos de 3 hilos para control de motores. 1 
22 

TP 4 Variadores de velocidad. Resolucion con loglca de PlC. Aplicaclon del metodo Presencial 
de prograrnacion estructurada 

UNIDAD9 
23 Pantallas HMI. Tipos, caracterlstlcas, Protocolos de cornunicacion, Aplicaciones. Presencia I 

SCADA. Caracterfsticas, funcionamiento. 

24 
TP proyecto, avance en las propuestas de resoluclon seleccionadas. Pruebas de Presencia I 

funcionamiento. \ 

UNIDAD9 
25 Pantallas HMI. lnteracclon entre pantallas y PlC. Utlllzaclon de pantalla HMI para el Presencia I i 

i 

reemplazo de mandos y sefiallzadores, Ejemplos yejercicios. 
UNIDAD 10 Presencial 26 

Robotica, lntroducclon. Tipos, robots industriales. Aplicaciones. i 

27 
TP proyecto, avance en las propuestas de resolucion seleccionadas. Pruebas Presencial 

definitivas de funcionamiento. Optimlzacion de las propuestas. 
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UNIDAD 10 
28 Celda de producci6n flexible. Introducci6n. Elementos que componen una celda. Presencial 

I Funcionamiento. Optimizaci6n de clclo. 
! Presencial 29 Clase de consulta 

30 2do parcial Presencial 

UNIDAD 10 
31 Industria 4.0. Conceptos. Flexibilidad, eficiencia, logistica. Ventajas. Mutaci6n hacia Presencial 

este paradigma. 

32 
TP Proyecto, defensa en clase de la resoluci6n definitiva a todo el curso. Debates de Presencial 

mejoras a futuro de los proyectos. 
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