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TECNICO SUPERIOR UNIVERSITARIO EN
MECATRONICA AREA ROBOTICA

urP

EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

ASIGNATURA DE INTRODUCCION A LA ROBOTICA INDUSTRIAL

1. Competencias Inspeccionar y programar el funcionamiento y aplicacion
de los sistemas robdticos industriales a través de
metodologias de  programacion, acciones de
mantenimiento, caracteristicas técnicas, normatividad
aplicable y necesidades de ejecucidon del trabajo, para
conservar las condiciones de operacion que demanda el
proceso productivo.

2. Cuatrimestre Cuarto

3. Horas Teéricas 29

4. Horas Practicas 31

5. Horas Totales 60

6. Horas Totales por Semana 4

Cuatrimestre

7. Objetivo de aprendizaje Integrar los diversos elementos que intervienen en la
estructura morfolégica de robots, a través del analisis
de la evolucion, tendencias y aplicaciones de
mecanismos y software especializado, para identificar el
alcance de sistemas robdticos.

Unidades de Aprendizaje — ’Hc_)ras
Tedricas | Practicas| Totales

. Antecedentes y Tendencias 13 0 13

Il Manipulacién del Robot 10 23 33

Mll. Software para Sistemas Robéticos 6 8 14

Totales 29 31 60
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INTRODUCCION A LA ROBOTICA INDUSTRIAL

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unldad. d? I. Antecedentes y Tendencias
aprendizaje
2. Horas Teoricas 13
3. Horas Practicas 0
4. Horas Totales 13
5. Objetivo de la El alumno identificara los conceptos basicos relacionados con
Unidad de robdtica, para la operacion y mantenimiento de los de sistemas
Aprendizaje robéticos
Temas Saber Saber hacer Ser
Evolucién de | Comprender los Trabajo en equipo
la robdtica conceptos basicos Capacidad de auto
relacionados con los aprendizaje
sistemas robaticos. Creativo
Razonamiento deductivo
Describir la historia de la Orden y limpieza
robdtica, la evolucion de
materiales y
mecanismos y su
interrelacion.
Mecanica Describir mecanismos Trabajo en equipo
con los que estan Capacidad de auto
integrados los sistemas aprendizaje
robéticos (articulaciones, Creativo
engranes, Razonamiento deductivo
transmisiones) y Orden y limpieza
escaneo de piezas o
componentes generando
modelos digitales.
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INTRODUCCION A LA ROBOTICA INDUSTRIAL

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

A partir de una investigacion
elaborara un mapa conceptual
que contenga:
- Evolucién de sistemas
robéticos y los materiales
- Mecanismos y elementos
que integran los sistemas
roboéticos
- Suinterrelacion

1. Comprender los conceptos
de sistemas roboticos

2. |dentificar el proceso
evolutivo de la robdtica

3. Relacionar los mecanismos y
elementos con los sistemas
robaéticos

4. Comprender la funcién de los
mecanismos y elementos en
cada tipo de robot

Mapa conceptual
Lista de cotejo
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INTRODUCCION A LA ROBOTICA INDUSTRIAL

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseianza Medios y materiales didacticos
Discusion en grupo Diapositivas
Estudio de casos Equipo de laboratorio
Tareas de investigacion Canon
Posters
Videos
ESPACIO FORMATIVO
Aula Laboratorio / Taller Empresa
X
. Comité de Directores de la Carrera de .. N - o e
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INTRODUCCION A LA ROBOTICA INDUSTRIAL

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1.- Unidad de
aprendizaje

Il. Manipulacién del Robot

2.- Horas Teoricas 10

3.- Horas Practicas 23

4.- Horas Totales 33

5.- Objetivo de la

Unidad de

Aprendizaje

El alumno manipulara los parametros y movimientos basicos de
sistemas robdticos, para adecuar sus acciones a los
requerimientos de la aplicacion.

Temas Saber Saber hacer Ser
Elementos del | Identificar los principales | Localizar los elementos | Trabajo en equipo
sistema componentes y gue componen los Capacidad de auto
robdtico elementos de los sistemas roboticos. aprendizaje

sistemas roboticos. Creativo

Orden y limpieza
Identificar los tipos de Sistematico
sensores y sus
caracteristicas: internos
y externos.
Describir la funcion de
los actuadores en
sistemas roboticos.
Describir las principales
aplicaciones de un
sistema robdtico.

Terminal de |dentificar parametros y | Operar sistemas Trabajo en equipo
programacion |coordenadas de roboticos desde la Capacidad de auto

programacion de la terminal de aprendizaje
terminal. programacion. Creativo

Analitico
Identificar las alarmas de Sistematico
operacion de los Orden y limpieza
sistemas roboticos.
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INTRODUCCION A LA ROBOTICA INDUSTRIAL

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

A partir de un caso practico
demostrara la manipulacion de
un sistema robdtico y un reporte
que contenga:
- Elementos del sistema
robdtico
- Codigo de programacion
a emplear a través de una
terminal de programacion
- Procedimiento de
arranque del sistema
robdtico
- Listado de las funciones
de la terminal de
programacion

1. Identificar los elementos que
conforman los sistemas
robaéticos

2. Comprender la interaccion de
los sensores internos y externo
en el sistema robotico

3. Analizar el funcionamiento de
los actuadores en el sistema
robdético

4. Relacionar las funciones de
la terminal manual de
programacion

5. Comprender la funcién de las
alarmas de operacién del
sistema robdtico

Estudio de casos

- Comité de Directores de la Carrera de . s - o

ELABORO: TSU en Mecatrénica REVISO: Direcciéon Académica 5”&'5\ I3

A, FECHA DE ENTRADA . % )
APROBO: C.G.U.T.yP. EN VIGOR: Septiembre de 2018 Mo O

F-CAD-SPE-28-PE-5B-04-A4




INTRODUCCION A LA ROBOTICA INDUSTRIAL

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseianza Medios y materiales didacticos
Practicas de laboratorio Robot industrial
Estudio de casos Diapositivas
Aprendizaje Basado en Proyectos Terminal de programacion
Canon
Videos
ESPACIO FORMATIVO
Aula Laboratorio / Taller Empresa
X
: Comité de Directores de la Carrera de . o . S
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INTRODUCCION A LA ROBOTICA INDUSTRIAL

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1.- Unidad de
aprendizaje

lll. Software para Sistemas Robéticos

2.- Horas Teoricas 6

3.- Horas Practicas 8

4.- Horas Totales

14

5.- Objetivo de la

Unidad

Aprendizaje

de

El alumno programara rutinas de movimientos para operar
sistemas roboticos acorde a los requerimientos de la aplicacion.

Temas Saber Saber hacer Ser
Conceptos Explicar rutinas de Programar Trabajo en equipo
basicos de programacion basicas movimientos en Capacidad de auto

programacion

mediante software
especializado.

sistemas robdticos.

aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

Simulacion

Identificar el entorno de
software de simulacion
de sistemas robodticos.

Establecer trayectorias
en sistemas robaticos.

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

A Comité de Directores de la Carrera de A . . i O
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INTRODUCCION A LA ROBOTICA INDUSTRIAL

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

Elaborara a partir de un caso
practico el programa, simulacion
puesta en marcha que indique:
- Configuracién del robot
- Trayectorias y
movimientos realizados
- Condiciones del entorno.

1. Identificar los principales
lenguajes de programacion del
sistema robdtico

2. ldentificar los parametros del
software de programacion

3. Explicar la operacion de las
funciones de programacion

4. Comprender la secuencia de
programacion requerida para
generar movimientos

5. Cargar y ejecutar la
secuencia de operacion

Caso practico
Lista de cotejo
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INTRODUCCION A LA ROBOTICA INDUSTRIAL

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseianza Medios y materiales didacticos
Practicas en el laboratorio Terminal de programacion
Estudio de casos Software de robdtica industrial
Aprendizaje basado en proyectos Robots
ESPACIO FORMATIVO
Aula Laboratorio / Taller Empresa
X
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INTRODUCCION A LA ROBOTICA INDUSTRIAL

CAPACIDADES DERIVADAS DE LAS COMPETENCIAS PROFESIONALES A LAS QUE
CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

Capacidad

Criterios de Desempeiio

Diagnosticar desviaciones en la
configuracion de los sistemas roboticos
con base en sus especificaciones
técnicas, manuales de operacion,
algoritmos de programacion y operacion
en entornos de trabajo para mantener la
funcionalidad del sistema robatico.

Elabora un reporte con el diagndstico que
integre:

- Morfologia del robot

- Grados de libertad de la operacion del robot

- Tipo de energia empleado, neumatica, eléctrica,
hidraulica

- Descripcidn espacial del area de trabajo

- Descripcién del herramental para la ejecucion
de la tarea

- Paquete de software para la programacion

- Propuestas de acciones de correctivas y de
mejora

Verificar la cinematica y condiciones de
seguridad de los sistemas robdticos
industriales con base en instrumentos,
herramientas de medicion eléctrica,
mecanica y movimiento espacial y normas
técnicas para mantener la eficiencia del
proceso productivo.

Presenta lista de cotejo del cumplimiento de
parametros de operacion inicial y condiciones de
seguridad.

Elabora reporte que contenga los resultados de
medicion, las condiciones de seguridad y el
cumplimiento normativo.

Integra al historial acciones ejecutadas.

Evaluar la operacion de los sistemas
roboticos empleando manuales de
operacion, instalacion, fichas técnicas a
través de métodos de medicion, para
mantener la funcionalidad de los
elementos y el proceso.

Elabora reporte de avaluacién del mantenimiento
que contenga: tabla comparativa con datos de las
variables de operacion contra los rangos iniciales
de: voltaje, corriente, presion, flujo, velocidad,
fuerza, nivelacion y temperatura.

Calibracion y ajuste de los dispositivos de
accionamiento eléctrico, electronico, mecanico,
sensores y actuadores.

Dictamen técnico de las condiciones de
operacién del sistema robdtico.
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INTRODUCCION A LA ROBOTICA INDUSTRIAL

FUENTES BIBLIOGRAFICAS

Autor Ano | Titulo del Documento Ciudad Pais Editorial
John j. Craig | (2006) | Robdtica DF México PEARSON
Saha (2011) | Introduccion A La Madrid Espafa | McGraw Hill

Robodtica Industrial
Arantxa (2000) | Robdtica industrial Madrid Espafa | McGraw Hill
Renteria
Barrientos (2007) | Fundamentos de Madrid Espafa | McGraw Hill
robdtica, 22 ed.
Fernando (2012) | MATLAB: Aplicado A DF México Alfaomega
Reyes Cortes Robdtica Y Grupo Editor
Mecatronica
Erik (2014) | Fundamentos de Madrid Espafna | Ra-Ma S.A.
Valdemar robotica y mecatronica Editorial y
Cuevas con MATLAB y Publicaciones
Jiménez Simulink
Fernando (2011) | Robdtica - control de DF México Alfaomega
Reyes Cortes robots manipuladores Grupo Editor
Marco (2013) | Fundamentals of Casino Italia Springer
Ceccarelli Mechanics of Robotic Science &
Manipulation Business
Media
Richard K. (2013) | Industrial Robot New York USA Springer
Miller Handbook Science &
Business
Media
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