UNIVERSIDAD NACIONAL DE ASUNCION
FACULTAD POLITECNICA
CONSEJO DIRECTIVO

Campus de la UNA
SAN LORENZO-PARAGUAY

RESOLUCION 25/18/254-00
ACTA 1226/25/08/2025

“POR LA CUAL SE APRUEBA EL PROGRAMA DE ESTUDIO DE LA ASIGNATURA
ROBGTICA DE SERVICICS, DE LA CARRERA INGENIERIA EN SISTEMAS DE
PRODUCCION - PLAN 2026, SEDE SAN LORENZO”

VISTO: El Memorando DA/1707/2025 de! Director Académico de la FP-UNA, Prof.
MSc. Felipe Santiago Uzabal Escurra, con el cual remite el Memorando
CCPTCC/030/2025 de ia Comision Coordinadora del Proyecto de
Transformacion Curricular de Carreras de Grado de la FP-UNA, en el que
presenta la propuesta de Programas de Estudio de las Asignaturas de la
Carrera Ingenieria en Sistemas de Produccion.

CONSIDERANDO: La Ley 4995/2013 de Educacion Superior, el Estatuto de la Universidad
Nacional de Asuncion y las deliberaciones sobre el tema.

Que la Comisién Coordinadora del Proyecto de Transformacion Curricular de
Carreras de Grado, solicita la aprobacion del Programa de Estudio de la
asignatura “Robética de Servicios”, de la Carrera Ingenieria en Sistemas de
Produccién — Plan 2026, Sede San Lorenzo.

Que los programas fueron elaborados conforme a las disposiciones
establecidas por el Consejo Nacional de Educacién Superior (CONES) en
materia de créditos académicos, segun lo dispuesto en la Resolucion
CONES N.° 221/2024, que regula el Sistema de Créditos
Académicos — Paraguay y los criterios para su publicacion en las carreras de
grado.

EL CONSEJO DIRECTIVO DE LA FACULTAD POLITECNICA
RESUELVE:

25/18/254-01 APROBAR el Programa de Estudio de la Asignatura “Robética de
Servicios”, de la carrera Ingenieria en Sistemas de Producciéon — Plan 2026,
Sede San Lorenzo, detallado en el ANEXO 216 de la presente Acta.

25/18/254-02 COMUNICAR, copiar y archivar.

Prof. Abg. Joe resa Leiva Leén, MSc.

residenta

Acta 1226/25/08/2025 Consejo Directivo de la FP-UNA

TEL/FAX: +595 21 5887000 — C.C. 1130 (Asuncién) — 2111 (San Lorenzo)
www.pol.una.py
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Resolucion 25/18/254-00 Acta 1226/25/08/2025

Campus de la UNA
SAN LORENZO-PARAGUAY ANEXO 216

DEPARTAMENTO DE ENSENANZA DE ELECTRICIDAD Y ELECTRONICA
PROGRAMA DE ESTUDIO

I. IDENTIFICACION

1. Nivel Grado
Asignatura Robdtica de Servicios
Carrera Plan Sede/Filial Caracter Semestre | Prerrequisitos
Ingenieria en Sistemas 2026 Sede San Electiva S Haber aprobado
de Produccion Lorenzo 122 créditos.
Semanal Periodo
HT HP HTD HTI HS PA THTD THTI THA CA-PY
2 2 4 4 8 18 72 72 144 5

*HT: Horas Tedricas semanales.

*HP: Horas Practicas semanales.

*HTD: Horas semanales de Trabajo académico con acompafiamiento Docente.

*HTI: Horas semanales de Trabajo académico Independiente del estudiante.

*HS: Horas Semanales (HTD+HTI).

*PA: Periodo Académico en semanas.

* THTD: Total de Horas de Trabajo académico con acompafiamiento Docente (HTD*PA).
* THTI: Total de Horas de Trabajo académico Independiente del estudiante (HTI*PA).

* THA: Total de Horas de trabajo Académico (THTD+THTI).

* CA-PY: Créditos académicos de la asignatura.

IIl. FUNDAMENTACION

La Organizacion Internacional de Normalizacion (ISO) define un "robot de servicio" como un "robot de
uso personal o profesional que realiza tareas utiles para humanos o equipos". (ISO 8373).

Segun ISO 8373, los robots requieren "un grado de autonomia", que es la "capacidad de realizar las
tareas previstas en funcién del estado actual y la deteccidn, sin intervencion humana". Para los robots de
servicio, esto varia desde una autonomia parcial (incluida la interaccién humana con el robot) hasta una
autonomia total (sin intervencién humana activa con el robot).

La robética ha alcanzado la madurez industrial necesaria como para estar presente en la mayoria de los
ambitos del sector productivo y de entretenimiento. Asimismo, los robots domésticos se encuentran con
una demanda creciente.

La formacion del profesional de la ingenieria en sistemas de produccién no puede estar ajena a esta
realidad y es debido a ello por lo que esta asignatura forma parte de la malla curricular.

Esta asignatura introduce al estudiante al concepto de robdtica en general y detalla las caracteristicas y
tipos de robots de servicio. Asimismo, describe los sistemas de interaccién humano-robot y finalmente
introduce el concepto de inteligencia artificial aplicada a la robdtica cognitiva.

IV. COMPETENCIAS DEL PERFIL DE EGRESO ASOCIADAS

1. Aplicar en la practica profesional los valores humanos, la ética y los mecanismos de
seguridad laboral.

2. Actuar proactivamente frente a los problemas sociales y ambientales.

3. Adaptarse respetuosamente a contextos nuevos o adversos, asi como a diversidades
personales, disciplinares y culturales.
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4. Establecer modelos integrales de mejoramiento de la productividad y de la calidad,
tomando en consideracién la evolucién de los escenarios productivos, asi como la

interaccién entre las organizaciones, y sus impactos sobre la competitividad.

IV. ORGANIZACION DE LA ASIGNATURA

Unidades Contenidos Resultados de aprendizaje
1. Introducciénala 1.1 Antecedentes de la 1. Describir la gran variedad de tipos
robotica robadtica de robots y su diversidad de
1.2 Estado del arte de la aplicaciones
robdtica 2. Reconocer el impacto de la
1.3 Tipos y clasificacion de robdtica industrial en los puestos
robots de trabajo que reemplazan la
1.4 Componentes de un robot mano de obra humana
1.5 Aplicaciones de los robots
2. Robdtica de 2.1. Concepto de Raas 1. Interpretar los conceptos bdsicos
servicio 2.2. Caracteristicas - aplicados a la robética de servicio
2.3. Tipos de robots de servicio |2. Describir las caracteristicas y tipos
2.3.1. Industrial de robots de servicio
2.3.2. Restauracion
2.3.3. Doméstico
2.3.4. Cienciay Medicina
2.3.5. Logistica
2.3.6. Inspeccidn, mantenimiento
y limpieza
2.3.7. Construccién y demolicidn
2.3.8. Agricultura
2.3.9. Seguridady defensa
2.3.10. Humanoides
3. Sistemasde 3.1. Introduccién a la 1. Identificar los sistemas de
interaccion Interaccién hombre-robot interaccién humano-robot
humano-robot (HRI) 2. Examinar los sistemas de
3.2. Arquitectura para interaccion humano-robot desde
interaccién social su utilidad y ergonomia
3.3. Disefios
3.4. Ejemplos
4. Robodtica 4.1. Introduccién a la Explicar el nivel de inteligencia de un
cognitiva inteligencia artificial robot de servicio
4.2. Aplicaciones

V. ESTRATEGIAS DIDACTICAS

En el desarrollo del programa se aplicaran estrategias didacticas conducentes a la apropiacion tedrica y
/,;;fQ\lg ejecucion practica de cada unidad:
7 C\ON N,
QD N

™ A\

Debate: exposicidn por parte del docente de los conceptos basicos por unidad, con materiales de
lectura y ejemplos orientados a la ensefianza de las competencias especificas de la asignatura. El
docente asume el rol de expositor y buscard generar el debate a través de preguntas sobre lo
expuesto y desde la participacién de los estudiantes.
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2. Clase invertida: con materiales didacticos dispuestos en el aula virtual previamente y aplicados
en clases presenciales, analizando y respondiendo a planteamientos con estudio de casos a
través de trabajos individuales, orientadas especialmente al contenido de cada unidad.

La eleccién particular de la estrategia didactica aplicada serd explicita en el Planeamiento de la
Asignatura, de acuerdo con el perfil de los estudiantes, los recursos disponibles y el contexto educativo.

VI. ESTRATEGIAS EVALUATIVAS

Cuestionarios por unidad de contenido. Evaluacién de presentaciones audiovisuales mediante la defensa

oral y presentacion de informes escritos.

Con fines de calificacion y promocidn se aplicara el Reglamento Académico vigente en la institucién que

prevé valoraciones de proceso y final.
VII. MEDIOS AUXILIARES

Aula virtual, pizarrén, proyector, marcadores, equipo de audio, computadoras, celulares, wifi.
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