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OBJETIVOS GENERALES 
 

La Robótica constituye en la actualidad un campo disciplinar en franco desarrollo y que 
se aplica en diferentes áreas; tales como la industria automotriz, mecanización de pro-
cesos, medicina, limpieza profesional, servicios contra incendios, vigilancia y, más cer-
cano en la línea de tiempo, la industria aeroespacial. Dentro del campo de la robótica se 
pueden distinguir dos vertientes: la robótica de manipuladores y la robótica de navega-
dores. La primera constituye la temática central de la llamada Robótica Industrial; y la 
segunda, constituye la temática central de la llamada Robótica Móvil. 
En la Robótica de Navegación los robots móviles se diferencian de los robots manipula-
dores convencionales en que no se encuentran anclados en una célula de trabajo espe-
cífica, sino que por el contrario son capaces de desplazarse por el terreno, agua, interior 
de una tubería o incluso volar libremente. Los aspectos más específicos de los robots 
móviles son los relacionados con estos desplazamientos autónomos o de navegación 
del robot [Ollero Baturone, A., 2007; Torres, F., et al., 2002].  
En este contexto, el objetivo central del presente curso se focaliza en la “Robótica de 
Navegadores” y el mismo está orientado al análisis de las conductas que presentan los 
robots navegadores cuando son los encargados de llevar a cabo prestaciones en dife-
rentes entornos de trabajo. A los efectos de optimizar la performance de estos agentes, 
se hace uso de diferentes tecnologías pertenecientes al campo de la Inteligencia Artifi-
cial (Redes Neuronales, Aprendizaje Automático y Algoritmos de Búsqueda entre otras). 

 
OBJETIVOS ESPECÍFICOS 
 

 Familiarizar al estudiante de postgrado con los tópicos más importantes que inte-
gran la Robótica Móvil; y en especial, la Robótica de Navegadores. 

 Introducir al estudiante de postgrado en las diferentes arquitecturas para control 
de robots, poniendo especial énfasis en el control de robots navegadores.  

 Introducir al estudiante de postgrado en el uso de las diferentes tecnologías inteli-
gentes que más se aplican en el campo de la robótica móvil. 

 
CONTENIDOS MÍNIMOS 
 

 Introducción al campo de la Robótica 

 Robótica Móvil 

 Introducción a las Tecnologías Inteligentes para robots navegadores 

 Arquitecturas robóticas 
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 Modelos de Redes Neuronales Artificiales para robots navegadores 

 Casos de experimentación 

 Consideraciones finales y perspectivas futuras 

 

PROGRAMA 
 
Introducción al campo de la Robótica 
Antecedentes Históricos. El origen de la robótica y la revolución tecnológica. Definición de 
robot. Estructura general de un sistema robot. Clasificación de sistemas robóticos.  
 
Robótica Móvil 
Aspectos históricos de la robótica móvil. Tipos de robots móviles. Evolución de la robótica 
según las generaciones. Diferentes aplicaciones. 
 
Introducción a las Tecnologías Inteligentes para robots navegadores  
La Inteligencia Artificial como soporte conceptual de las tecnologías inteligentes. Tecnolo-
gías inteligentes más utilizadas en el área de la robótica de navegadores. Características 
comunes y distintivas. 
 
Arquitecturas robóticas 
Características de una arquitectura de control en robótica móvil. Requisitos de una arqui-
tectura de control robótica. Clasificación de las arquitecturas de control en función de sus 
características reactivas.  
 
Modelos de Redes Neuronales Artificiales para robots navegadores 
Aspectos introductorios del campo de las Redes Neuronales Artificiales (RNA). Aspectos 
valorativos de la tecnología de las RNA. Diferentes modelos que se aplican en robótica de 
navegadores.  
 
Casos de experimentación 
Casos de experimentación con redes neuronales artificiales. Ejemplos de éxito y fracaso 
en la tarea de navegación. Alternativas de mejora con el uso de otras tecnologías. 
 
Consideraciones finales y perspectivas futuras 
Comentarios finales. Estado actual y futuras líneas de investigación. Diferentes paradig-
mas y tecnologías a considerar. 
 
Problemas Abiertos  
Entre las distintas líneas de investigación abiertas para continuar desarrollando en el 
campo de la robótica de navegadores, cabe citar las siguientes:  

 Aprendizaje por Refuerzo  

 Robótica Evolutiva 

 Aprendizaje Automático 

 Combinación de Tecnologías 
 



 

 

 

 
Calle 120 y 50 – 2do piso (1900) La Plata             Pág. 3 de 4                  http://postgrado.info.unlp.edu.ar     
TEL-FAX: (54) 221-4273235                                                           E-Mail: postgrado@lidi.info.unlp.edu.ar   

 

 

MODALIDAD DE TRABAJO Y PROCESO DE EVALUACIÓN 
 

Se adoptará una metodología de trabajo acorde con las exigencias académicas propias 
de una capacitación de este tipo. En este sentido, se propone que el dictado del presen-
te curso de postgrado contemple un desarrollo teórico-práctico; a tal efecto, los docentes 
a cargo del curso desarrollarán durante las clases presenciales los correspondientes 
contenidos temáticos, exponiendo los conceptos fundamentales de cada uno de ellos 
por medio de transparencias, trabajo en pizarrón y el aporte de material bibliográfico 
cuando se estime conveniente para la mejor comprensión de los temas abordados. 
Se propone como método de evaluación para la aprobación del presente curso; un tra-
bajo de carácter integrador de los temas desarrollados en el curso, a consensuar entre 
el grupo de estudiantes y el cuerpo de profesores. 
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