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Centro de Altos Estudios en Tecnologia Informatica

Investigacién aplicada en la Facultad de Tecnologia Informatica de la UAL.
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Roboética Fisica e IA Infraestructura loT Innovacion Académica

Desarrollo de sistemas Conectividad ubicua para la Articulacion directa entre
autéonomos y entornos adquisicion de datos y control investigacion cientifica y practica

experimentales avanzados. remoto. docente.




;. Qué es un Laboratorio Remoto de loT?

Plataformas de experimentacion fisica accesibles a través de redes de datos.
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Acce o sin nteras fisicas

Experimentacion real desde Iqwer ubicacion

I /
eografica24/7. 0 0
Hardware Fisico Remoto

Hardware real eﬁemgso real Superacion de las limitaciones de los entornos

virtuales puros.

Interaccion con equipos fisicos y actuado
reales, no simulaciones. \




Arquitectura de Conectividad loT

Componentes clave en la integracion de dispositivos y la nube.

1. Sensores y Actuadores 2. Edge Computing 3. Plataforma Cloud

Adquisicién de variables fisicas y ejecucién Procesamiento local de datos para Interfaz web, almacenamiento masivo

de respuestas mecanicas. reduccion de latencia y control rapido. y gestién de sesiones de usuario.
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Plataforma Cloud

Interfaz web, almacenamiento masivo
y gestion de sesiones de usuario.
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El Enlace con la Inteligencia Artificial

De la simple telemetria al aprendizaje authoémo en

laboratorios fisicos. A I T

Inteligencia Artificial de las Cosas

Modelos Predictivos

Sinergia entre conectividad ubicua y toma de
Anticipacion de fallos y comportamiento decisiones auténomas.

de sistemas robdéticos complejos. ' Instrial ,ntert -"]! r' --4 -
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of Things it
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Monitoreo, control en tiempo real.
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Uso eficiente de recursos
y menar desperdicio.
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conectando todo el proceso. Sensores Edge Computer 1A Actuadores inteligente y preparada
Capturan datos Procesa y analiza Interpreta, predice Almacena, integra Ejecutan la accién para el futuro.
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Aplicaciones Practicas y Casos de Uso

Escenarios reales experimentados a distancia en el CAETI.

Robdtica Movil

Domética Inteligente

Navegacion auténoma y teleoperacion Control de variables ambientales y

de robots moviles en pistas fisicas. gestion energetica mediante

sensores loT.

Domética Inteligente

— Control de variables ambientales y
(& gestion energética mediante sensores loT.

Navegacion autonoma y teleoperacion
de robots maviles en pistas fisicas.
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Industria 4.0

Monitoreo de procesos industriales y

lineas de produccion didacticas.
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Impacto en la Educacién Tecnolégica

Transformacion del proceso de ensefanza-aprendizaje en ingenieria.

Aprend“z Basado en Practica

(o)
__ Acceso e U|tat|vo a laboratorios de alto costo
desde cu Iquler lugar. 24/7
\ \ Disponibilidad Experimental
Flexibilidad total para el desarrollo de proyectos e investigacion

a Colaboracién Glob estudiantil.

Trabajo en equipo multidisciplinario som\

experiencias fisicas compartidas. \\
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Desafios Tecnoldqgicos Actuales

Barreras superadas en el desarrollo de laboratorios remotos robustos.

Baja Latencia

Optimizacién de la comunicacion
para control fluido de actuadores

sin retardos criticos.

Cibersequridad

Proteccion de infraestructuras de
red y prevencion de accesos no

autorizados.

ole

Escalabilidad

Gestidn eficiente de multiples
usuarios concurrentes sobre

recursos fisicos limitados.




Futuro y Perspectivas de Investigacion

Hacia donde evoluciona el Laboratorio de Robotica Fisica e |A de la UAL.
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Redes 5G / 6G Gemelos Digitales

Ultra-baja latencia para teleoperacion Combinacion de simulacion avanzada y

haptica y robotica de precision extrema. realimentacion de hardware fisico en vivo.
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Redes Federadas de Labs

Interconexion global de laboratorios

remotos para recursos compartidos.
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’.‘ CmFedI INICIO INSTITUCIONAL v EVENTOS v PUBLICACIONES v RECURSOS v NOVEDADES INICIATIVAS ESTRATEGICAS v Q

CONFEDI y Fundacion YPF firmaron nuevos convenios para la remotizacion de
laboratorios vinculados al upstream de petréleoy gas

»&confedi

% confedi

Concurso Docgnte de Guias
Resultados de la Convocatoria para de Trabajos PraRticos RLAB 2025

Finaciamiento R-LAB 2025

Proyectos seleccionados para remotizacion y ampiacion

iConoceé los equipos ganadores!

Fundacion YPF - CONFEDI



uestro laboratorio
% Lab IoT Laboratorio Turnos Administracion Franco - . Claro

LADQOEATORIO REROTO DE IQT

Bienvenido/a de
nuevo, Franco

Tu laboratario de robdtica fisica e loT te estd esperando. Continud

donde quedaste O Peservd Un NUevo tumao

Mg, Mestor Balich « Ing. Francg Balich — Universiiad

- B
Allasela bnbnrarare-ans Wiy, e

Qué vas a aprender

I DPracmrsnaassian AT coan Dyvyihaee I Fantral ramsads



Nuestro laboratorio

Placa loT de sensado
Y actuacion
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Nuestro laboratorio

P ¢ o01/2530

1ra Clase Lab Remoto loT Ypf practica con el lab - parte 3

laboratori
0 remoto
YPF -
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Intragracion a la red de confedi
% Lab IoT Inicio Laboratorio Turnos [Administracién] Franco - (

Bienvenido, Franco Balich

Panel de Administracion
 Entity_admin

Administrando laboratorio: ‘
- # Experiencias & Turnos <= Crear Turno B Evaluaciones ¥ Configuracion

Resumen del Sistema

Experiencias Activas Turnos Programados Usuarios Asignados Capacidad Total

7 0 0 0
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Practicas con el lab

Modalidad: asistida

Laboratorio: Laboratono loT (LRFIA)

‘ Editar

4 - Practica con sensores
Duracion: 60 minutos
Cupo maximo: & estudiantes
Modalidad: asistida

Laboratorio: Laboratorio loT (LRFIA)

Laboratorio: Laboratorio loT (LRFLA)
o

& - Monitoreo de incendio en Sala de
Control

Duradén: 60 minutos
Cupo maximo: 6 estudiantes
Meodalidad: asistida

Laboratorio: Laboratorio loT (LRFLA)

Laboratorio: Laboratonio loT [LRAA)

=

6 - Vigilancia de Zonas Peligrosas

Dwracidn: &0 minutos
Cupo maximo: & estudiantes
Modalidad: asistida

Laboratorio: Laboratono loT (LRAA)
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vr.lexodive.com

Plataforma onliné accesible desde cualquier lugar

Simulador de robética e loT educativa basado en programacion y
experimentacion

Orientado a @scuelas;.universidades y formacion docente y makers
Modelo Mentor + Estudiantes para trabajo con clases

Acceso gratuito para facilitar adopcién y pilotas

Pilotos y vinculaciones con instituciones educativas

Modelo escalable: un mismo entorno puede utilizarse por multiples instituciones
y CUrsos




Bienvenido a VRLexo

:Coémo querés ingresar?

Cadigo de clase

Cuenta personal

IE;'I'-TE- Con tu cuenta.

NS

;Mo tenés cuenta? Crear cuenta




Jeff Barr, vicepresidente y evangelista
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AWS Cloud Credit

for Research Proyecto de investigacion AWS Research on

new techniques for control systems for loT
devices and robots using Artificial Intelligence
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Programacion en bloques

v ian Balich

Blogues P

device-1
device-1
device-1
luminaria-1 encender
N device-1
F"!F't hon I‘ g semaforo-1 -1 § Rojo
semaforg-1

sensor-trafico-1

L set_scenario("open—track™) facho-
! # E1 teleport va deja al robot apuntando al centro (8 8): facne

= ¢l angulo del wvector que va desde aca hasta el centr

¥y = B - 8 calculados a mano porgue el robot todavia n

fie]

3 i

i En

[ ]

3 f# posicion cuando se evalida esta misma lineal). Como el am
# mas, avanzar/retroceder Lo hace 1r y volver siempre ::r\\\\\\
i teleport(98, 8, angle_to(-98, 8))
for pulso in range(H4):

Fforward(65)
} wait(1)
L backward(65]

[
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Programacion python



= DYoulube

lab remoto ypf X Q

©

Direccidn

| Salidas
Sensores

| Visitn

| Avanzado

¥ Programacian
Control
Matematica

l Variablas

i Funclionas

P ¢ —8 o026/022

El programa controlando tu robot - Parte 2

@ Lot

139 visualizaciones hace 6 dias
Ejecucion del programa en bloques realizado y modificacion del sentido de giro relativo ...mas

[:' Guardar

4 Preguntar

d} Compartir

Primer ejemplo de
[programacion



Robética 3ro
Ingenieria en Sistemas
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UNIVERSIDAD ABIERTA INTERAMERICANA . CAETI

Muchas Gracias

Dr. Néstor Balich S
Director del Laboratorio de Robodtica Fisica etA o« CAETI /
vr.lexodive.com ¥ >
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