 SEP TECNICO SUPERIOR UNIVERSITARIO EN urP

MECATRONICA AREA ROBOTICA

EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

ASIGNATURA DE PROGRAMACION DE ROBOTS

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 Quinto

3. Horas Teéricas 30

4. Horas Practicas 60

5. Horas Totales 90

6. Horas Totales por Semana 6

Cuatrimestre

7. Objetivo de aprendizaje El alumno programara la operacion de sistemas
roboticos industriales, considerando la planeacion del
entorno de trabajo y empleando software especializado
para la optimizacion del proceso productivo.

Unidades de Aprendizaje T ’Hc_)ras
Tedricas | Practicas| Totales

. Programacion por aprendizaje o guiado 10 25 35

Il Programacion textual 15 25 40

Ml Introduccién al Lenguaje Choregraphe 5 10 15

Totales 30 60 90
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PROGRAMACION DE ROBOTS

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unidad de
aprendizaje

l. Programacion por aprendizaje o guiado

2. Horas Tedricas 10
3. Horas Practicas 25
4. Horas Totales 35
5. Objetivo de la El alumno programara rutinas en robots mediante técnicas de

Unidad de

Aprendizaje

programacion por aprendizaje, para su posterior repeticion en
forma automatica.

Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Introduccién a
la
programacion
de robots por
aprendizaje o
guiado

Describir las

caracteristicas y normas

utilizadas en la

programacion de robots

por aprendizaje
Identificar los tipos de
programacion por
aprendizaje.

Verificar el
cumplimiento de los
requerimientos del
sistema en relacion a
la programacion por
aprendizaje guiado.
Planear la
programacion por
aprendizaje guiado.

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

Requerimientos
de un sistema
de
programacion
por aprendizaje

Identificar los
requerimientos
generales para un
sistema de
programacion por

Verificar el
cumplimiento de los
requerimientos del
sistema en relacion a
la programacion por

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo

de robots aprendizaje de robots: | aprendizaje pasivo. Orden y limpieza

- Entorno de Planear la

programacion programacion por

- Modelado del entorno | aprendizaje pasivo.

- Tipos de Datos

- Manejo de Entradas-

Salidas

- Control del movimiento

del robot

- Control del flujo de

ejecucion del programa
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Programacion
por aprendizaje
pasivo

Describir las
caracteristicas de la
programacion de robots
por aprendizaje pasivo,
aprendizaje pasivo
directo y aprendizaje
pasivo por maniqui.

Programar robots
mediante aprendizaje
pasivo.

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

Programacion
por aprendizaje
activo

Describir las
caracteristicas de la
programaciéon de robot
por aprendizaje activo,
aprendizaje activo
basico y aprendizaje
activo extendido.

Programar robots
mediante aprendizaje
activo.

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

. Comité de Directores de la Carrera de . . . L. o '“”"'w,,,ﬁ
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PROGRAMACION DE ROBOTS

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

A partir de caso practico de un
sistema robdtico programara un
robot empleando programacion
por aprendizaje, realizara una
demostracién de lo programado
y elaborara un reporte que
contenga:

- Instrucciones del robot para la
programacion textual

- Normas

- Programa del robot,
considerando los siguientes
aspectos:

- Entorno de programacion

- Modelado del entorno

- Tipos de Datos

- Manejo de Entradas-Salidas
- Control del movimiento del
robot

- Control del flujo de ejecucion
del programa

1. Comprender las
caracteristicas de la
programacion por aprendizaje
de los robots

2. |dentificar los tipos de
programacion por aprendizaje

3. Comprender el procedimiento
de programacion de robots por
aprendizaje pasivo, aprendizaje
pasivo directo y aprendizaje
pasivo por maniqui

4. Comprender el procedimiento
de programacion de robot por
aprendizaje activo, aprendizaje
activo basico y aprendizaje
activo extendido

5. Realizar la programacion por
aprendizaje de un robot

Caso practico
Lista de cotejo

%

£
S
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PROGRAMACION DE ROBOTS

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseihanza

Medios y materiales didacticos

Aprendizaje basado en problemas
Practicas de laboratorio

Pizarrén

Canon

Libros

Equipo de laboratorio: celda de manufactura,
robot industrial, equipo de cdmputo, software
de programacion de robots

ESPACIO FORMATIVO

Aula

Laboratorio / Taller Empresa

X
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PROGRAMACION DE ROBOTS

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1.- Unidad de
aprendizaje

Il. Programacion textual

2.- Horas Teoricas 15
3.- Horas Practicas 25
4.- Horas Totales 40

5.- Objetivo de la

Unidad de
Aprendizaje

El alumno programara rutinas mediante programacion textual,
para la operacion automatica del sistema robético

Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Introduccioén a la
programacion
textual de robots

Determinar las
caracteristicas y
normas utilizadas en la
programacion textual,

Identificar las
caracteristicas,

normas utilizadas en

la programacion

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje
Creativo

su clasificacion y la textual y su Razonamiento deductivo
comunicacion con el clasificacion. Orden y limpieza
equipo de control y
bases de datos
Requerimientos | ldentificar los Verificar el Trabajo en equipo

de un sistema de
programacion
textual de robots

requerimientos
generales en un
sistema de
programacion textual
de robots:

- Entorno de
programacion

- Modelado del entorno
- Tipos de Datos

- Manejo de Entradas-
Salidas

- Control del
movimiento del robot

- Control del flujo de
ejecucion del programa

cumplimiento de los
requerimientos del

sistema en relacién a

la programacion
textual.

Planear la
programacion por
aprendizaje textual.

Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

Programacion
textual de robots
por nivel robot

Describir las
caracteristicas de la
programacion textual

Programar robots
mediante

programacion textual

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje
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por nivel robot
Declarar las variables
de programacion
textual por nivel robot:
movimientos,
velocidad, direcciones
de aproximacion,
salidas, apertura 'y
cierre de actuadores,
etc.

por nivel robot.

Creativo
Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

Programacion
textual de robots
por nivel objeto

Describir las
caracteristicas e
instrucciones de la
programacion textual
por nivel objeto,
identificando las
instrucciones en
funcién de los objetos a
manejar.

Programar robots
utilizando la
programacion textual
por nivel objeto.

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

Programacion
textual de robots
por nivel tarea

Describir las
caracteristicas de la
programacion de robot
por nivel tarea
Clasificando las
sentencias
consideradas en la
programacion del robot.

Programar robots
utilizando la
programacion textual
por nivel tarea.

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza
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PROGRAMACION DE ROBOTS

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

A partir de caso practico de un
sistema robdtico programara un
robot empleando programacion
textual, realizara una
demostracién de lo programado
y elaborara un reporte que
contenga:

- Requerimientos del sistema

- Programa por aprendizaje del
robot, acorde a los
requerimientos del sistema y de
aplicacion

1. Comprender las
caracteristicas de la
programacion textual de los
robots

2. |dentificar los tipos de
programacion textual

3. Comprender las instrucciones
por programacion textual de un
robot para la realizacion de sus
operaciones

3. Analizar la configuracion de
un robot para la ejecucion de un
programa textual

4. Realizar la programacion
textual de un robot

Caso practico
Lista de cotejo

%,

) H
e
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PROGRAMACION DE ROBOTS

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseihanza

Medios y materiales didacticos

Practica en Laboratorio
Tareas de investigacion
Discusion en grupo

Pizarrén
Canon
Libros

Equipo de laboratorio: celda de manufactura,
robot industrial

ESPACIO FORMATIVO

Aula

Laboratorio / Taller

Empresa

X
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PROGRAMACION DE ROBOTS

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unidad de
aprendizaje

lil. Introduccién al Lenguaje Choregraphe

2. Horas Teéricas 5

3. Horas Practicas | 10

4. Horas Totales 15

5. Objetivo de la El alumno realizara programas de computo para implementar una
Unidad de solucidn algoritmica en robots NAO (Organismo Autébnomo

Aprendizaje

Programable)

Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Entorno de

Explicar las funciones

Localizar los elementos

Responsabilidad

programacion |basicas del entorno de | del entorno de Disciplina
de programacion de programacion de Orden
Choregraphe |Choregraphe: Choregraphe. Limpieza
* Menus Capacidad de
* Barra de herramientas observacion
* Panel de libreria de Analitico
cajas Trabajo en equipo
» Panel de diagrama de Proactividad
flujo Honestidad
» Panel de 3D d3 NAO Creatividad
Conexion de | Explicar las funciones Programar Responsabilidad
NAO con basicas de creacion de | movimientos basicos Disciplina
Choregraphe | movimientos mediante la | en robots. Orden
y programacion por cajas, Limpieza
Programacién |implementando una Verificar el Capacidad de
por cajas secuencia algoritmica. |funcionamiento de los |observacion
robots a través del Analitico
Describir el proceso de | software de simulacién. | Trabajo en equipo
simulacién de Proactividad
movimientos del robot Honestidad
utilizando NaoSim. Creatividad
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PROGRAMACION DE ROBOTS

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

Elaborara y entregara, a partir
de un caso practico, en archivo
electronico un programa que
contenga una serie de
movimientos del robot, donde
utilice:

- Algoritmos de manera precisa
utilizando pseudo-codigo

- Diagrama de flujo
correspondiente

- Estructuras de control (for,
while, if, select case)

- Programacion por cajas.

1. Identificar el entornoy
procedimiento de programacion
por cajas

2. Comprender las estructuras
de control de flujo de programas
en el entorno de programacion
por cajas

3. ldentificar los objetos y
estructuras de control de flujo
de acuerdo a una aplicacion

4. Programar movimientos de
robots

Proyectos
Ejercicios Practicos

%,
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PROGRAMACION DE ROBOTS

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseihanza

Medios y materiales didacticos

Practica demostrativa
Aprendizaje basados en proyectos
Solucién de problemas

Pintarrén

Proyector de video
Computadora
Software de programacion visual

ESPACIO FORMATIVO

Aula

Laboratorio / Taller

Empresa

X
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PROGRAMACION DE ROBOTS

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 robotico

Elabora un reporte con el diagndstico que
integre:

Morfologia del robot

Grados de libertad de la operacion del robot
Estado de las alarmas del robot

Condiciones de entradas y salidas

Tipo de energia empleado, neumatica, eléctrica,
hidraulica

Estado de las memorias

Protocolo de comunicacion

Descripcidn espacial del area de trabajo
Descripcion de la tarea

Descripcidn del herramental para la ejecucion de
la tarea

Condicion de operacién de los sensores internos
y externos

Paquete de software para la programacién
Listado del programacion

Testeo del programa

Variaciones en el funcionamiento del sistema
Propuestas de acciones de correctivas y de
mejora

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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PROGRAMACION DE ROBOTS

FUENTES BIBLIOGRAFICAS

Autor Ano | Titulo del Documento Ciudad Pais Editorial
Subir Kumar | (2010) | Introduccion a la Noida India McGraw Hill
Saha robotica
Ollero (2001) | Robdtica robots y Barcelona Espafia | Marcombo
Baturone, manipuladores moviles
Anibal
Rafael (2010) | Robots Industriales y Distrito México Alfaomega
Madrigal manipuladores Federal
Kalpakjian, (2002) | Manufactura, Edo. de México Pearson
Serope Ingenieria y México Educacion 42
Schmid, Tecnologia. edicion
Steven R.

Francisco (2001) | Mantenimiento total de | Madrid Espana | FC Editorial, 22

Rey Sacristan la produccién (TPM) edicion

Erik (2014) | Fundamentos de Madrid Espafia | Ra-Ma S.A.

Valdemar robotica y mecatronica Editorial y

Cuevas con MATLAB y Publicaciones

Jiménez Simulink

Joyanes, Luis | (2017) | Industria 4.0: la cuarta | Madrid Espafa | Alfaomega

revolucion industrial

Kesheng (2018) | Advanced Gateway Singapor | Springer

Wang, Yi Manufacturing and East e

Wang, Jan Automation VII

Ola

Strandhagen,

Tao Yu

Richard K. (2013) | Industrial Robot New York USA Springer

Miller Handbook Science &
Business
Media

Robotic industries association, RIA TR15.606-2016 Collaborative Robots, (2016)

Robotic industries association, ANSI/RIA R15.06-2012 American National Standard for

Industrial Robots and Robot Systems-Safety Requeriments, (2012)
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