SEP TECNICO SUPERIOR UNIVERSITARIO EN brp
e MECATRONICA AREA ROBOTICA 4
EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

ASIGNATURA

DE ANALISIS DE MECANISMOS

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 Teoéricas 30

4. Horas Practicas 30

5. Horas Totales 60

6. Horas Totales por Semana 4

Cuatrimestre

7. Objetivo de aprendizaje El alumno establecera y verificara los requerimientos
necesarios para la transmision de movimiento o
potencia en un sistema robotizado.

Unidades de Aprendizaje — ’Hc.)ras
Teodricas | Practicas Totales
1. Analisis Vectorial 10 15 25
Il Cadena Cinematica 20 15 35
Totales 30 30 60
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ANALISIS DE MECANISMOS

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unidad de
aprendizaje

l. Analisis Vectorial

2. Horas Teodricas 10
3. Horas Practicas 15
4. Horas Totales 25
5.

Unidad de

Aprendizaje

Objetivo de la

El alumno realizara operaciones matematicas con vectores para
determinar fuerzas en eslabones de sistemas robadticos.

Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Vectores en
plano

Definir los conceptos:
cantidad escalar y
cantidad vectorial y la
relacién con los
desplazamientos
roboticos en dos
dimensiones.

Explicar el
procedimiento para
realizar la adicion y
sustraccion de vectores
con relaciéon a sistemas
robdticos en dos
dimensiones.

Calcular velocidad.
Aceleracion y fuerza de
articulaciones de
sistemas robdticos.

Resolver problemas de
movimiento en las
articulaciones de
sistemas robdticos.

Responsabilidad
Disciplina

Orden

Proactivo

Analitico

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje
Creativo
Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

Vectores en el

Describir los conceptos

Calcular posicion,

Responsabilidad

espacio. de producto punto y magnitud y velocidad Disciplina
cruz, Triple producto de los eslabones de Orden,
escalar y vectorial sistemas roboticos. Proactivo
relacionados con los Analitico
eslabones de los Trabajo en equipo
sistemas robaticos. Capacidad de auto
aprendizaje
Creativo
Razonamiento deductivo
Orden y limpieza
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ANALISIS DE MECANISMOS

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

Elaborara un reporte que
incluya:

- El calculo matematico de
fuerzas en eslabones

- Representacion grafica de
vectores en plano o espacio

1. Diferenciar el concepto de
cantidad escalar y cantidad
vectorial

2. Esquematizar las fuerzas en
el plano y en el espacio

3. Interpretar la relacion entre
los componentes de los
sistemas roboticos y las
diferentes operaciones de los
mismos

4. Calcular condiciones de
velocidad, aceleracion y fuerza
en los sistemas roboticos

5. Resolver problemas

Ejercicios practicos
Portafolio de evidencias
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ANALISIS DE MECANISMOS

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseihanza

Medios y materiales didacticos

Solucién de ejercicios practicos
Aprendizaje auxiliado por las tecnologias de
la informacién

Analisis de casos

Pizarrén

Canon proyector de videos
Equipo de computo
Calculadora cientifica

ESPACIO FORMATIVO

Aula

Laboratorio / Taller

Empresa

. Comité de Directores de la Carrera de .. N - .
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ANALISIS DE MECANISMOS

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. g::g:gizoal?e ll. Cadena Cinematica

2. Horas Teéricas 20

3. Horas Practicas | 15

4. Horas Totales 35

5. Objetivo de la El alumno determinara los grados de libertad de acuerdo al

Unidad de numero de eslabones del mecanismo para definir la movilidad del
Aprendizaje sistema robdtico.

Temas Saber Saber hacer Ser
Estructura Definir concepto de Verificar Responsabilidad,
mecanica de |eslabon y articulacion. especificaciones de Disciplina, Orden,
un robot. eslabones y Proactivo, Analitico,

articulaciones. Trabajo en equipo,
Capacidad de auto
aprendizaje,
Creativo,
Razonamiento deductivo
Orden y limpieza.
Grados de Identificar numero de Calcular grados de Responsabilidad,
libertad en eslabones y libertad de Disciplina, Orden,
mecanismos. |articulaciones de un mecanismos y Proactivo, Analitico,
sistema robdtico. movilidad en sistemas | Trabajo en equipo,
robaticos. Capacidad de auto
Definir la metodologia aprendizaje,
matematica en la Creativo,
determinacion de grados Razonamiento deductivo
de libertad de un Orden y limpieza.
sistema robdtico.
Movimientos | Explicar movimientos de | Calcular y verificar Responsabilidad,
mecanicos un sistema robdtico de | movimientos en Disciplina, Orden,
acuerdo a rotacion pura, | sistemas robdéticos, Proactivo, Analitico,
traslacion pura 'y mediante la impresion | Trabajo en equipo,
movimiento complejo. en 3D. Capacidad de auto
aprendizaje,
Identificar movimientos Creativo,
en mecanismos Razonamiento deductivo
empleando la ley de Orden y limpieza,
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Grashof, linea recta,
biela-manivela-
corredera.

Identificar las
caracteristicas de
sistemas de transmision
de fuerza y movimiento
de mecanismos
impresos en 3D.
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ANALISIS DE MECANISMOS

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

Elaborara un reporte que
incluya:

- Un esquema de la movilidad
del sistema robotico donde
represente la trayectoria de
eslabones.

- Calculos empleados

1.-Diferenciar los conceptos de
eslabon y articulacion.

2.-Esquematizar las trayectorias
de movimientos en los
eslabones.

3.-Interpretar los grados de
libertad de los mecanismos en
los sistemas robaticos.

4 -Calcular movimientos en los
sistemas robdticos.

5.-Resolver problemas.

Ejercicios practicos
Prototipo
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ANALISIS DE MECANISMOS

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseianza Medios y materiales didacticos

Solucién de ejercicios practicos Pizarron
Aprendizaje auxiliado por las tecnologias de | Cafidn proyector de videos
la informacion Equipo de computo
Practicas de laboratorio Calculadora cientifica

Software de simulacién

Robots vex

ESPACIO FORMATIVO
Aula Laboratorio / Taller Empresa
X
A Comité de Directores de la Carrera de . o . .
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ANALISIS DE MECANISMOS

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

Capacidad

Criterios de Desempeiio

Ejecutar el mantenimiento a equipos
robéticos, de acuerdo al programa
establecido y las especificaciones
técnicas, manuales de operacion y
metodologias de programacion para
asegurar la funcionalidad de los
componentes y mantener el proceso en
operaciéon continua.

Presenta las correcciones del sistema robaotico y
elabora un reporte de mantenimiento que
contenga: Prevencion de Riesgos, actividades
realizadas, tiempo de ejecucién, materiales y
equipos empleados, observaciones generales.

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 procesos.

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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ANALISIS DE MECANISMOS
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