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LABORATORIO DE ROBOTICA INDUSTRIAL

MATERIAL GUIA:
e Practicas a disposicién en el Aula Virtual

TEXTOS DE REFERENCIA:

e Manual de operacion

e Manual de lenguaje As

e Manual de comunicacion TCP/IP

POLITICAS GENERALES:

¢ E1 40% de la inasistencia, conlleva a la pérdida de la materia.

e La recuperacion de una practica se permitira solamente por problemas de fuerza
mayor con los respectivos certificados que lo justifique, presentando a su profesor
el primer dia de su reincorporacion a la clase de Laboratorio, quedando a criterio
del profesor su evaluacién. En caso de ser aprobado, el profesor fijara la fecha para
la recuperacién de la practica.

e Para aprobar la materia es OBLIGATORIO REALIZAR TODAS LAS PRACTICAS
Y ENTREGAR TODOS LOS REPORTES.

e La copia sera penalizada con una nota de CERO sin opcién a reclamo. Esto
incluye la copia de las simulaciones de sus compaiieros del actual curso o de
cursos anteriores.

eEn caso de que el estudiante intente copiar durante las lecciones,
automaticamente tendra una calificaciéon de cero.

POLITICAS DE EVALUACION:

e Reportes de Practicas  25%

e Lecciones 25% 1 leccion cada practica
e Proyecto final 50% implementado

Total: 100%
Reportes:

e La rubrica de los reportes y lo que se les solicite sera descrito en cada practica y/o
durante las clases.

Nota: Si no se presenta un reporte tendra cero en todo el componente de
reportes.
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