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VISTO:

La propuesta presentada por la Directora Académica del Campus Norte de la Universidad Nacional
de Coérdoba, Mgter. Esp. (Lic.) Carolina V. MORENO, elaborada en conjunto con AIPHA S.A.S,
referida a la aprobacion del Médulo Entrenamiento de Robots, y

CONSIDERANDO:

* Que, Campus Norte esta a cargo del Prorrectorado de Desarrollo Territorial y tiene como
finalidad, entre otras, “desarrollar trayectos formativos interdisciplinares, en diversas areas
del conocimiento, por fuera de las carreras universitarias tradicionales, que certifiquen
competencias poniendo su eje en la reconversion laboral y en el nuevo mundo del trabajo,
con el proposito de generar capacitaciones para nuevos oficios y empleos que son
demandados actualmente”.

* Que, el proyecto presentado se enmarca dentro del Convenio Especifico celebrado entre el
Prorrectorado de Desarrollo Territorial - Campus Norte de la UNC y, AIPHA S.A.S, RR-2024-
841-E-UNC-REC vy su rectificatoria RR-2024-878-E-UNC-REC, con el propdsito de
establecer un marco especifico para desarrollar actividades académicas, actividades de
divulgacion y actividades de vinculacion institucionales que permitan poner en marcha, a
través de Campus Norte, el dictado de trayectos formativos, la realizacién de jornadas de
vinculacién relacionados tecnologias de Inteligencia Atrtificial, Realidad Virtual y Realidad
Aumentada.

e Que, para la inscripcion de los estudiantes, el Médulo propuesto debe contar con la
correspondiente resolucion de aprobacion.

* Que el otorgamiento de créditos académicos y la certificacion de competencias vinculadas a
los trayectos formativos requiere de una resolucién de aprobacion.

» Que, el médulo propuesto tiene como objetivo de aprendizaje: i) Traducir la intencion
humana en secuencias de comportamiento robético. ii) Entrenar unidades robéticas mediante
el uso de algoritmos y gestion de datos. iii) Simular comportamientos y trayectorias antes del
despliegue en entornos reales. iv) Corregir el desempefio operativo del robot en escenarios
de trabajo.

* Que, la propuesta cumple con los requisitos y cuenta con el visto bueno del Prorrector de
Desarrollo Territorial.

Por ello:



EL PRORRECTOR DE DESARROLLO TERRITORIAL
DE LA UNIVERSIDAD NACIONAL DE CORDOBA
RESUELVE:

ARTICULO 1°: Aprobar el Médulo Entrenamiento de Robots, en un todo de acuerdo con la
propuesta que como Anexo forma parte integrante de la presente, el que estara bajo la supervisién
de la Direccion Académica de Campus Norte UNC, se desarrollard con modalidad combinada,
instancias de formacién presencial con horas de trabajo mediadas por tecnologias en el entorno
vitual, con una duracioén de 30 (treinta) horas.

ARTICULO 2°: Disponer que el Modulo Entrenamiento de Robots otorgara 1,2 créditos
académicos a quienes lo hayan aprobado y se certificaran las competencias descritas en el
anexo.

ARTICULO 3°: Disponer que el Médulo Entrenamiento de Robots serd ejecutado en
colaboracion con AIPHA S.A.S, segun lo establecido en el Convenio Especifico aprobado por RR-
2024-841-E-UNC-REC vy su rectificatoria RR-2024-878-E-UNC-REC.

ARTICULO 4°: Comuniquese a la Direccion Académica de Campus Norte, y por su intermedio a
quien corresponda para su cargado en SIU Guarani y en la pagina web.

ARTICULO 5°: Dese amplia difusién a la comunidad. Cumplido archivese.
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Tipo de trayecto: modulo

1. DENOMINACION: ENTRENAMIENTO DE ROBOTS

2. DESTINATARIOS

Este trayecto esta disenado para personas con perfil técnico o interés en la tecnologia que
deseen especializarse en la puesta en marcha de sistemas roboticos. Es ideal para:

Técnicos y operarios que trabajen con maquinaria automatizada.

Estudiantes de ingenieria o carreras afines o personas idoneas en programacion que
busquen incorporar conocimientos y practica real con robots.

Personal de PyMEs que necesiten implementar o ajustar robots en sus procesos.

3. REQUISITOS DE INGRESO

Nivel secundario aprobado.

Ser mayor de 18 anos.

Contar con nociones basicas de logica de programacion, ya que en el trayecto se aplicaran
estos conocimientos al entrenamiento de la maquina.

4. OBJETIVOS DE APRENDIZAJE

Traducir la intencion humana en secuencias de comportamiento robaético.
Entrenar unidades roboticas mediante el uso de algoritmos y gestion de datos.
Simular comportamientos y trayectorias antes del despliegue en entornos reales.
Corregir el desempeno operativo del robot en escenarios de trabajo.

5. COMPETENCIA

Configura y supervisa el desempeno operativo de unidades roboticas mediante algoritmos
de IAy entornos de simulacion.
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6. Justificacion:

La automatizacion y la robotica han dejado de ser exclusivas de las grandes terminales
automotrices para integrarse en PyMEs, logistica y servicios. Sin embargo, existe una
brecha critica: el mercado ofrece formacion en mecanica robotica o programacion pura,
pero escasean perfiles capaces de realizar el "entrenamiento” (la traduccion de la
intencion humana al comportamiento de la maquina).

Esta capacitacion es valiosa porque atiende a la emergencia de la Robética Colaborativa
(Cobots), donde el valor no esta solo en el hardware, sino en la capacidad de ajustary
corregir el aprendizaje del robot en entornos operativos reales. Actualmente, no existen
opciones similares en el mercado local que aborden el entrenamiento de robots desde
una perspectiva de implementacion inmediata, diferenciandose de las propuestas
tradicionales por su enfoque en la resolucion de problemas en campo y el uso de
simuladores antes del despliegue fisico.

7. Pertinencia de su dictado en Campus Norte

El dictado de este modulo es fundamental y se alinea directamente con la mision
principal de Campus Norte de la Universidad Nacional de Cordoba (UNC) en el marco del
CONVENIO ESPECIFICO DE COOPERACION ACADEMICA ENTRE LA UNIVERSIDAD NACIONAL DE
CORDOBA - PRORRECTORADO DE DESARROLLO TERRITORIAL - CAMPUS NORTE Y AIPHA
S.AS., aprobado mediante RR-2024-841-EUNC-REC y su rectificatoria
RR-2024-878-E-UNC-REC de contribuir a las demandas de formacion en los sectores
productivos.

La pertinencia de esta propuesta dentro de la oferta educativa de Campus Norte radica en
ofrecer una formacion orientada a la ejecucion, donde el territorio se beneficia de
trabajadores que pueden poner un robot en marcha y corregir su comportamiento en el
momento.

Al estar preparado para robots reales, el trayecto colabora con el sector productivo
regional ofreciendo una solucion a la demanda de "entrenadores" que puedan mediar
entre la Inteligencia Artificial y la operacion industrial. Esto permite que las empresas
locales no solo adquieran tecnologia, sino que cuenten con personal capacitado en el
territorio para operar en campo, garantizando que la inversion en automatizacion se
traduzca en productividad real y no quede estancada en simulaciones teoricas.

8. Estructura

El trayecto se organiza en 5 unidades tematicas que plantean un recorrido progresivo
desde los fundamentos del control hasta la operacion en escenarios de trabajo.

9. Contenidos minimos de cada unidad

Unidad 1 - Fundamentos de robotica y control (5 h)

e Tipos de robots (industriales, moviles, colaborativos).
e Sensores, actuadores y control basico.
2
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Cinética y cinematica conceptual.
Lazo de control y feedback.
Limitaciones fisicas y del entorno.

Unidad 2 - Intencion humana y control del robot (5 h)

Interfaces humano-robot.
Comandos, estados y acciones.
Teleoperacion y control semiautonomo.

Mapeo de instrucciones humanas a acciones roboticas.

Errores frecuentes en interaccion humano-robot.

Unidad 3 - Algoritmos de entrenamiento robotico (8 h)

Introduccion al aprendizaje en robots.
Aprendizaje por refuerzo (conceptos clave).
Imitation Learning y entrenamiento guiado.
Recoleccion de datos de experiencia.
Ajuste de politicas y parametros.

Métricas de desempeno del robot.

Unidad 4 - Simulacion del comportamiento del robot (6 h)

Importancia de la simulacion en robotica.

Simuladores fisicos (concepto de mundo simulado).

Modelado del robot y del entorno.
Pruebas de comportamiento y escenarios de falla.
Transferencia simulacion - mundo real (Sim2Real).

Unidad 5 - Correccion, ajuste y operacion en campo (6 h)

Diagnostico de errores de comportamiento.

Ajuste fino post-entrenamiento.

Reentrenamiento y adaptacion a nuevos entornos.
Seguridad operativa.

Monitoreo y mejora continua del desempeno.

10. Modalidad de cursado

La propuesta combina instancias de formacion presencial con horas de trabajo mediadas
por tecnologias en el entorno virtual para trabajo autonomo en el marco del modelo 70 -
30 donde 70% sera presencial y 30% sera online.

Los cursantes deberan invertir un total de 30 horas para esta formacion, dicho tiempo se
ha planificado de la siguiente manera: veintiin (21 horas) lectivas, destinadas
fundamentalmente al contacto directo con el equipamiento, la experimentacion en campo

https://campusnorte.unc.edu.arf
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y la guia técnica presencial y, nueve (9 horas) previstas para el abordaje del material de
soporte teorico, analisis de datos y resolucion de actividades a través de la plataforma

virtual.

Como estrategia de ensenanza se propondran resolucion de situaciones practicas,
integrando de forma gradual la simulacion digital con la operacion de robots reales. Se
busca que el cursante desarrolle autonomia en la configuracion y correccion de
comportamientos roboticos a través de la experiencia directa y la supervision docente.

11. Cronograma de dictado y Carga horaria total expresada en horas y créditos

Carga horaria (h)
Semana Temas Lectiva Trabajo
autonomo
1 Un. 1 Fundamentos de robotica y 2 2
control
2 Un. 2 Intencion humana y control 3 2
del robot
3y4 Un. 3 Algoritmos de entrenamiento 6 2
robotico
5 Un. 4 Simulacion del 4 2
comportamiento del robot
6y7 Un. 5 Correccion, ajuste y operacion 6 1
en campo
Total 21 9
Carga Horaria Total: 30
Total de Créditos Académicos 1.2
12. Nomina de equipo directivo y de docentes
Nombre/s Apellido/s N2 de DNI Email Teléfono Temas que
dictaenla
propuesta
Ing Alejo Trossero 42982786 trosseroalejo@ todos
gmail.com
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Sergio Cusmai 27957512 secusmai@gm | 3513394105 todos
ail.com

Francisco Frontalini 32099984 franfrontalini@ | 3512315618 todos
gmail.com

13. Modalidades de evaluacion (parcial y final)

La valoracion de los aprendizajes se llevara a cabo desde una perspectiva formativa que
incluye instancias de valoracion de proceso y una actividad final integradora.

Actividades de Proceso: en cada unidad del trayecto se propondran tareas de verificacion
sobre la comprension de los saberes puestos a disposicion de los cursantes. La
participacion activa y el cumplimiento de estas tareas son obligatorios para acceder a la
instancia final.

Evaluacion final integradora: se prevé una actividad integradora tedrico-practica en la que
se pueda recoger evidencias de los logros de aprendizaje. Esta actividad consistira en la
resolucion de un caso o proyecto que implique transferir los saberes teoricos a
situaciones similares a las que se dan en los contextos laborales.

La calificacion final sera de tipo cualitativa: APROBADO/DESAPROBADO.

Retroalimentacion: en los encuentros virtuales sincronicos grupales se propiciara un
segmento de intercambio y dialogo sobre los aprendizajes tedrico-practicos logrados y las
dificultades encontradas en el trayecto, lo cual constituye una instancia clave de
aprendizaje formativo.

Recuperacion: si alguna de las actividades evaluativas de proceso o la evaluacion final no
llegara a ser aprobada, el cursante podra acceder a una oportunidad de evaluacion
recuperatoria en los plazos definidos por Campus Norte UNC.

14. Requisitos de aprobacion:

Asistir al menos a 6 (seis) clases de las 7 (siete) programadas en el trayecto.

Cumplir con las actividades de trabajo autonomo dadas por el docente en tiempo y forma
solicitados.

Aprobar el trabajo Final Integrador.

Los indicadores de valoracion de las evaluaciones de proceso y final seran
Aprobado/Desaprobado correspondiendo la aprobacion del 70% de los objetivos
trazados.
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McGraw-Hill. Disponible en:
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com/wp-content/uploads/2017/03/267380685-fundamentos-de-robotica.pdf

Vazquez Blanco, R. (2020). Aprendizaje por refuerzo aplicado a la robética [Grado en
Ingenieria Informatica, Universidad de la Corunal. Repositorio Institucional RUC.

https://ruc.udc.es/dspace/handle/2183/27231

Cabrera Mora, }. J. (2022). Implementacion de algoritmos de aprendizaje por refuerzo en el
entorno de simulacion Gazebo para el control de robots moéviles [Trabajo de Fin de Grado,
Universidad Miguel Hernandez de Elche]. Repositorio Institucional UMH.
http://hdlL.handle.net/11000/26485

16. Cupo

Para garantizar un optimo ambiente de aprendizaje y sea viable su dictado, el trayecto
formativo se define como un cupo minimo de 20 estudiantes y sin tope maximo.

17. Recursos y habilidades necesarias para el cursado, en virtud de las modalidades
definidas.

Para participar del trayecto, los cursantes deben contar con nociones basicas de logica de
programacion (como el uso de variables y estructuras de control) que les permitan
traducir tareas humanas a instrucciones para el robot. Asimismo, es necesario poseer
habilidades para la lectura de manuales técnicos y el manejo general de entornos
digitales.

En cuanto a los recursos materiales, es indispensable disponer de una computadora con
conexion a internet para acceder a la plataforma virtual, consultar el material tedrico y
utilizar el software de simulacion. Finalmente, dado que se trabajara con equipamiento
real, los asistentes deberan comprometerse a seguir los protocolos de seguridad
informados por el docente durante las practicas presenciales.
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MODELO DE CERTIFICADO

EL Campus Norte de la Universidad Nacional de Cordoba

Certifica que (APELLIDO Y NOMBRE COMPLETO)
DNI XXXXXXXXXX

ha finalizado el MODULO

Entrenamiento de Robots

aprobado por Resolucion ..XXXX., con una carga horaria de 30 (treinta) horas reloj,

equivalente a 1.2 créditos académicos.

Por tal motivo se certifica el logro de los objetivos de aprendizaje que favorecen el

desarrollo de la/s siguiente/s competencia/s:

Configura y supervisa el desempeno operativo de unidades robéticas mediante algoritmos
de IAy entornos de simulacion.

Cordoba, ... de ..... de 2026

Firma Directora Académica Firma Prorrector
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