
1 

Unidad de aprendizaje 

Tópicos selectos sistemas robóticos II 
Sem Tipo Seriación Carga Cred 
3 / 4 Curso-Taller Tópicos selectos sistemas robóticos I 80 hrs. 5 

Presentación de la Unidad de Aprendizaje 

En este curso se analizan prototipos de arquitecturas de sistemas inteligentes, además 
de repasar los componentes esenciales de los sistemas y algoritmos base, como lo son 
el razonamiento basado en el conocimiento, incertidumbre, redes neuronales, algoritmos 
genéticos, sistemas difusos, visión artificial, entre otros. Haciendo especial énfasis en la 
combinación de los mismos para formar sistemas híbridos, analizándose con detalle 
algunas de sus aplicaciones.  

Objetivo General 

Conocer los componentes esenciales de los sistemas y algoritmos base, como lo son el 
razonamiento basado en el conocimiento, incertidumbre, redes neuronales, algoritmos 
genéticos, sistemas difusos, visión artificial, entre otros para la combinación de los 
mismos formando sistemas híbridos, analizándose con detalle algunas de sus 
aplicaciones. 

Contenido 

Unidad 1.  Sistemas Robóticos  

Unidad 2. Sistemas Robóticos híbridos   

Unidad 3. Aplicaciones de Sistemas Robóticos 
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Criterios de Evaluación 
 
Evaluaciones parciales......................................60%  
Practicas de laboratorio.……………..................20%  
Tareas……………………………………………...20% 
  

 


