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INGENIERIA DE SISTEMAS ROBOTICOS

PRESENTACION

Ubicada en el norte de Bolivia en el Departamento de Pando, la Universidad Amazdnica
de Pando es un verdadero Centro de Referencia Regional en formacion pedagdgica,
investigacion cientifica de interaccién social, que trabaja para fortalecer la identidad
cultural y la soberania del pais.

Nuestra Superior Casa de Estudios cuenta con 6 Facultades académicasy 20 Carreras al
nivel de licenciatura en el campus central, una amplia oferta académica variada y acce-
sible, se tiene ademds una importante presencia en el drea rural de Pando.

La Universidad cuenta con infraestructura moderna e instalaciones de primera calidad
gue coadyuvan en la formacién de cada estudiante. Un amplio y cdmodo campus cons-
truido sobre 9 y media hectareas con laboratorios cientificos, laboratorios de computa-
cién, clinica odontolégica, salones de clase equipados con tecnologia de punta, saléon
cultural, comedor universitario, alberque y canchas polifuncionales.

Asimismo, cuenta con Carreras Acreditadas en cumplimiento a estdndares de calidad
académica certificado nacionalmente e internacionalmente.

En conclusiéon, la Universidad Amazdnica de Pando ofrece a alumnos nacionales y ex-
tranjeros, oportunidades de alto nivel, comodidad y calidad en educacién superior otor-
gando un nivel de excelencia en una regidn de Bolivia en pleno desarrollo.

“La preservaciéon de la Amazonia es parte de la subsistencia de la vida, del progreso y
desarrollo de la bella tierra pandina.”
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ox3JcTIVO

El objetivo del “Diplomado en Ingenieria de Sistemas Robdticos” es el de Formar profesionales
qgue lideren proyectos innovadores en la robdtica, optimizando la interaccidén humano-robot,
aplicando tecnologias de vanguardia en diversas industrias para resolver problemas complejosy

mejora de procesos.

COMPETENCIAS A DESARROLLAR

Disefa, desarrolla e implementa sistemas robdticos avanzados, integrando componentes
mecanicos, electrénicos y de software para lograr soluciones funcionales y eficientes.
Programa y controla robots utilizando diferentes lenguajes de programacién y entornos de
desarrollo, aplicando algoritmos de control para la manipulacién y navegacion de robots en
entornos diversos.

Analiza y resuelve problemas relacionados con la robdtica avanzada, utilizando un enfoque
sistematico y critico, aplicando conocimientos tedricos y practicos para encontrar soluciones
efectivas y creativas.

Integra tecnologias emergentes, como inteligencia artificial, vision por computadora,
sensores avanzados y sistemas de aprendizaje automatico, en el disefo y desarrollo de
sistemas robdticos innovadores y de alto rendimiento.

Gestiona proyectos robdticos desde su concepcidon hasta su implementacién, incluyendo
la planificacién, el presupuesto, la gestién de recursos humanos y técnicos, asi como el

seguimiento y la evaluacién del progreso y los resultados obtenidos.

DIRIGIDO

Este Diplomado esta dirigido a: profesionales con formacion en dreas como ingenieria electrénica,
mecatrénica, ingenieria en sistemas, ingenieriaindustrial o carreras afines, que deseen especializarse
en robdtica avanzada. Asimismo, esta orientado a técnicos con experiencia en mecatrdnica, robdtica
u otras disciplinas relacionadas, que busquen profundizar en el disefo y desarrollo de sistemas
robdticos aplicables a diversos sectores industriales. Ademas, es ideal para profesores y facilitadores

interesados en incorporar la robdtica avanzada en sus programas educativos, promoviendo la

investigacion, el desarrollo tecnolégico y la innovacion en el campo de la robdtica.

DIAS DE CLASES
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CONT=NIDO

@ INTRODUCCION A LAS HERRAMIENTAS TECNOLOGICAS Y

TRANSFORMACION DIGITAL

U.A1. CONCEPTOS DETIC'S, TAC 'S, TEP'S

U.A2. EJEMPLOS APLICABLES DETIC'S, TAC 'S, TEP'S

U.A3. SITUACION ACTUAL DE NUESTRO ENTORNO LABORAL CON LA INTELIGENCIA
ARTIFICIAL

U.A4. MANEJO PROFUNDIZADO DE LA PLATFORMA MOODLE

U.A5. MANIPULACION DE LA APLICACIONES COLABORATIVAS EN LA NUBE (CLOUD)
\U.A.G. APLICACIONES IMPLEMENTADAS A SU MEDIO LABORAL

@ FUNDAMENTOS DE LA ROBOTICA AVANZADA

U.A1 INTRODUCCION A LA ROBOTICA AVANZADA
Definicion de robdtica avanzada.
Evoluciéon y antecedentes histérico de la robdtica.
Principales aplicaciones de |la robdtica avanzada en la industria y la sociedad.

U.A2. CINEMATICA Y DINAMICA DE ROBOTS
Conceptos basicos de cinematica y dinamica.
Tipos de robots y estructuras cinematicas.
Modelo cinematico y dindmico de robots.

U.A.3. SENSORES Y ACTUADORES AVANZADOS
Tipos de sensores utilizados en robética avanzada.
Tipos de actuadores avanzados.
Integracion de sensores y actuadores en sistemas robdticos avanzados.

U.A4. PROGRAMACION DE ROBOTS AVANZADQOS
Lenguajes de programacion utilizados en robética avanzada
Programacion de movimientos basicos y avanzados.
Control de robots moviles y manipuladores.

U.A5. LA ROBOTICA AVANZADA EN BOLIVIA
- Aplicacién de la Robdtica en sectores industriales.
Investigacién sobre el uso de robots avanzados en hospitales y centros de salud
bolivianos.
Desarrollo de programas educativos y proyectos de robdtica.
Aspectos éticos, legales y sociales relacionados con la implementacion
de la robdtica avanzada en Bolivia.
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@ PERCEPCION Y NAVEGACION

U.A1 INTRODUCCION A LA PERCEPCION Y NAVEGACION EN ROBOTICA
Definicion de percepcidon y navegacion en el contexto de la robdtica.
Importancia de la percepciéon y navegacion para el funcionamiento
auténomo de robots.

Principales desafios y aplicaciones de la percepcién y navegacion en
robotica avanzada.

U.A.2. SENSORES Y SISTEMAS DE PERCEPCION
Tipos de sensores utilizados en robdtica para la percepcién del entorno
Principios de funcionamiento de cada tipo de sensor.
Técnicas de procesamiento de datos sensoriales para la extracciéon de
informacion relevante del entorno.

U.A3. LOCALIZACION Y MAPEO (SLAM)
Conceptos basicos de localizacion y mapeo en robdtica (SLAM).
Métodos de localizacidon basados en sensores.
Algoritmos de mapeo para la construccién de mapas del entorno.

U.A4. PLANIFICACION DE TRAYECTORIAS Y NAVEGACION AUTONOMA
Objetivos y principios de la planificacidén de trayectorias y navegacion
auténoma en robdtica.

Métodos de planificacion de trayectorias.
Tipos de Navegacion auténoma.
Consideraciones de seguridad y eficiencia en la planificacién de trayectorias.

U.A5. INTEGRACION DE SISTEMAS DE PERCEPCION Y NAVEGACION
Estrategias para la integracion de Sistemas de percepcion
y navegacion en robots.
Arquitecturas de software para la implementacion de sistemas de percepcion
Yy navegacion.
Desarrollo de aplicaciones practicas de percepcién y navegacion en robdtica.
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@ CONTROL Y MANIPULACION DE ROBOTS

U.A1 INTRODUCCION AL CONTROL DE ROBOTS
Definicion de control de robots y su importancia en la robdtica.
Conceptos basicos de control de sistemas dinamicos.
Tipos de control.
Control abierto.
Control cerrado.
Control retroalimentado.

U.A2. CONTROL DE ROBOTS MOVILES
Control de velocidad y direcciéon en robots moaviles.
Control de sistemas de traccion diferencial y omnidireccional.
Estrategias de control para la navegaciéon auténoma.

U.A.3. CONTROL DE MANIPULADORES ROBOTICOS
Cinematica directa e inversa de manipuladores robdticos.
Control de posicién y orientacién de manipuladores.
Planificaciéon de trayectorias para manipuladores robdticos.

U.A.4. CONTROL AVANZADO EN ROBOTICA
Control Proporcional-Integral-Derivativo (PID) y variantes.
Control 6ptimo y control robusto.
Control adaptativo y control predictivo.

U.A5. INTEGRACION DE CONTROL CON SISTEMAS PERCEPTUALES
Y DE PLANIFICACION
Fusién de datos sensoriales para la retroalimentacion en tiempo real.
Integracion de sistemas de control con algoritmos de planificacién de
trayectorias y navegacién auténoma.
Disefo de arquitecturas de control para sistemas robdticos complejos.
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@ INTELIGENCIA ARTIFICIAL EN ROBOTICA

U.AL. INTRODUCCION A LA INTELIGENCIA ARTIFICIAL (IA) EN ROBOTICA
Historia y evolucion de la IA en la robdtica.
Definicién y alcance de la 1A en el contexto de la robdtica.
Importancia y aplicaciones de la IA en sistemas robdticos avanzados.

U.A.2. APRENDIZAJE AUTOMATICO (MACHINE LEARNING) EN ROBOTICA
Fundamentos del aprendizaje automatico:
- Aprendizaje supervisado.
- Aprendizaje no supervisado.
- Aprendizaje por refuerzo.
Aplicaciones de aprendizaje automatico en robdtica.
Implementacidn de algoritmos de aprendizaje automatico en sistemas robdticos.

U.A.3. VISION POR COMPUTADORA EN ROBOTICA
Principios basicos de visidon por computadora.
Métodos de procesamiento de imagenes para aplicaciones robdticas
Integraciéon de sistemas de vision por computadora con robots para
tareas de percepcién y manipulacion.

U.A4. PLANIFICACION DE TRAYECTORIAS CON METODOS DE IA
Métodos de planificacion de trayectorias basados en IA.
Algoritmos de navegacion auténoma basados en IA.
Casos de estudio y aplicaciones practicas de planificacion de trayectorias
con métodos de IA en robdtica.

U.A5. APLICACIONES AVANZADAS DE |A EN ROBOTICA
Robdtica colaborativa y aprendizaje humano-robot.
Control predictivo y optimizacion en tiempo real con IA.
Etica y consideraciones sociales de la IA en la robdtica.
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@ ROBOTICA AVANZADA Y SUS APLICACIONES

U.A1. ROBOTICA EN LA INDUSTRIA 4.0: AUTOMATIZACION AVANZADA
Y FABRICACION INTELIGENTE
Concepto de Industria 4.0 y su relacién con la robdtica avanzada.
Aplicaciones de robots en la automatizacion industrial.
Tecnologias emergentes en la industria 4.0 y su impacto en la robdtica.

U.A.2. ROBOTICA EN LA SALUD Y ASISTENCIA SANITARIA
Avances en robdtica médica y asistencia sanitaria.
Aplicaciones de robots en cirugia asistida, rehabilitacién y atencién al paciente.
Desafios y oportunidades en la integracion de robots en entornos de salud.

U.A.3. ROBOTICA EN LA LOGISTICA, AGRICULTURA Y ATENCION AL CLIENTE
Automatizacion de almacenes y centros de distribucion.
Robots agricolas para la siembra, el riego y la cosecha de cultivos.
Robodtica en el servicio al cliente y la atencion telefénica automatizada.

U.A4. PROYECTO EN LA EXPLORACION Y LA INVESTIGACION
Robotica aplicada a la exploracion espacial y submarina.
Uso de robots en la investigacion cientifica y la exploracion de entornos extremos.
Desafios y avances en la robdtica para la exploracién y la investigacion.
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@ TALLER DE MONOGRAFIA

Resumen

Introduccioén

Antecedentes Del Problema

Formulaciéon Del Problema Cientifico

Objeto De Estudio

Campo De Accidn

Objetivo General De La Investigacion

Tareas De Investigacion U Objetivos Especificos.

Disefo Metodoldgico

Tipo De Estudio, Universo Y Muestra (Si Es Que Se Utilizd) Opcional
Capitulo | - Marco Tedrico

Capitulo Il - Analisis De Los Resultados

Conclusiones

Recomendaciones

Referencias Bibliograficas Y Bibliografia (Deben Realizarse Segun La Norma
De Apa).
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La modalidad virtual permite al
participante hacer el programa desde
el lugar donde reside o se encuentre,
solo necesita una conexion a internet
para seguir las clases mediante la
aplicacion Zoom y la plataforma
educativa de la institucion.

Los docentes de nuestros programas
son profesionales probados
académicamente y en la experiencia
laboral an cada una de las areas de
postgrado.

Profesionales del ambito nacional e
internacional que comparten sus
experiencia y conocimiento.

Con una plataforma modernay de facil
uso activa las 24 horas del dia, los 7 dias
de la semana, con el material de cada
modulo preparado por los docentes
para la consulta del postgraduante en
cualquier momento y desde cualquier
lugar y dispositivo, se encuentra
siempre disponible.

Las clases por zoom son grabadas y
accesibles a los postgraduantes para
que puedan hacer revision de la
misma en cualquier momento. Ideal
para las personas que por algun
motivo no puedan ingresar a tiempo a
las clases y requieren repasar los temas
tocados por el docente.

La certificacion de todos nuestros
programas tiene valor curricular en
todo el territorio nacional y es valido
para la postulacion a cargos de
instituciones publicas y privadas.

Nuestros programas cuentan con
modulos de trabajo final en el que el
docente acompana a los
postgraduantes durante E]
elaboracion de su trabajo final de
postgrado.
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) Fotocopia simple del titulo académico
) Fotocopia simple del titulo en provisién nacional.

Reqguisitos Fo Fotocopia de la cedula de identidad.

de Admision

M 1 fotografia actual 4x4, fondo rojo, sin margen, de
frente y con traje forma.

) Mandar scanneado anverso, reverso, legible y la imagen
del documento completa.

Inversion

PLAN INDIVIDUAL PLAN GRUPAL

MATRICULA: 550 BS MATRICULA: 440 BS

6 CUOTAS: 723 BS 6 CUOTAS: 650 BS

TOTAL: 4898 BS TOTAL: 4340 BS

PLAN AL CONTADO: 4398 BS. PLAN AL CONTADO: 3900 BS.
(2 CUOTAS DE 2199 BS.) (2 CUOTAS DE 1950 BS.)

EL PROCESO DE TITULACION TIENE UN COSTO
ADICIONAL SEGUN R&=SOLUCION e LA UNIVERSIDAD

-BI\NCO
UNION.. banco
El Banco de los Bolivianos
fal) CUENTA st CUENTA
e 1-H6H70857 sy, 8690504031
T ;Ei_'ll‘;.l’-‘ DIGITAL BUSINESS SCHOOL S.R.L. " - ' DIGITAL BUSINESS SCHOOL S.R.L.
Cadis NIT: 450141026 $aBE NIT: usodoze
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