 SEP TECNICO SUPERIOR UNIVERSITARIO EN urP

MECATRONICA AREA ROBOTICA

EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

ASIGNATURA DE ROBOTICA APLICADA

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 15
4. Horas Practicas 60
5. Horas Totales 75
6. Horas Totales por Semana 5
Cuatrimestre
7. Objetivo de aprendizaje El alumno integrara aplicaciones de los robots a través

de programacién aplicada para la operacién vy
automatizacién de los procesos de produccion.

. .. Horas
SR ELS C O 2 Tedricas | Practicas| Totales

l. Transferencia de materiales y carga/descarga 5 20 25

de maquinas

Il. Operaciones de procesamiento 5 20 25

M. Montaje e inspeccion 5 20 25
Totales 15 60 75
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ROBOTICA APLICADA

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unidad de
aprendizaje

I. Transferencia de materiales y carga/descarga de maquinas

2. Horas Teoéricas 5

3. Horas Practicas 20

4. Horas Totales 25

5. Objetivo de la El alumno programara rutinas especificas de los sistemas

Unidad de
Aprendizaje

robotizados para realizar las operaciones de la carga y descarga
de maquinas en procesos industriales

Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Consideraciones
generales en el
manejo de
materiales por
robot

Describir las caracteristicas
de los procesos de manejo
de materiales por robots
industriales.

Definir las principales
consideraciones del robot
industrial en la
transferencia de piezas de
acuerdo a sus
dimensiones, peso y
espacio en la carga de una

Determinar la
capacidad de carga
del robot industrial.

Delimitar el area de
trabajo del robot
para realizar una
tarea.

Seleccionar el
herramental de
acuerdo al tipo de

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

maquina: piezas a
transportar.

- Orientacion y

posicionamiento de la pieza

- Disefio de la pinza

- Distancias minimas

requeridas

- Volumen de trabajo del

robot

- Capacidad de peso del

robot

- Precisién y respetabilidad

- Configuracion, grados de

libertad y control del robot

- Problemas de utilizacion

de la maquina
ELABORG: ~ {Qmite de Directores dela Carrerade  geviso: Direccion Académica 5".: ,,
APROBO: C.G.U.T.yP. e o ENTRADA | septiembre de 2018 ?%*’

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




Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Aplicaciones de
transferencia de

Explicar las operaciones de
programacion: Cogery

Programar
aplicaciones de

Trabajo en equipo
Capacidad de auto

TSU en Mecatrénica

materiales situar, y la de paletizacién y | robots para aprendizaje
operaciones relacionadas. |transferencia de Creativo
material. Razonamiento deductivo
Orden y limpieza
Cargary Describir las aplicaciones | Programar Trabajo en equipo
descargar de carga y descarga de aplicaciones de Capacidad de auto
maquinas maquinas, considerando el |cargay descarga |aprendizaje
alcance y area de trabajo | de maquinas. Creativo
del robot. Razonamiento deductivo
Orden y limpieza
Explicar las operaciones de
produccion y su relacion
con la robdtica:
* Coger y situar
* Paletizar
ELABORO: | COMmité de Directores dela Carrerade  ppy g0, Direccion Académica DR
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ROBOTICA APLICADA

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

A partir de caso practico de un
sistema de transferencia de
materiales y carga y descarga
de maquinas elaborara un
reporte técnico que contenga:

- Consideraciones en el manejo
de robot

- Orientacion y posicionamiento
de la pieza

- Disefio de la pinza

- Distancias minimas requeridas
- Volumen de trabajo del robot

- Capacidad de peso del robot

- Precisién y respetabilidad

- Configuracion, grados de
libertad y control del robot

- Problemas de utilizacion de la
maquina

- Simulacion de las operaciones
segun el caso:

- de transferencia de material

- de coger y situar

- paletizacion y operaciones
relacionadas

- Carga y descarga de maquinas
- Fundicion en troquel

- Moldeado plastico

- Forjado y operaciones
relacionadas

- Mecanizado

- Estampado en prensa

1. Comprender las
caracteristicas del manejo de
materiales por robots
industriales

2. ldentificar las aplicaciones de
transferencia de materiales
realizadas por un robot
industrial

3. Comprender las aplicaciones
de carga y descarga de
maquinas realizada por un robot

4. Programar procesos de carga
y descarga de materiales con
robots

Caso practico
Lista de verificacion

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

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseihanza

Medios y materiales didacticos

Tarea de investigacion
Practicas en laboratorio
Discusion en grupo

Pizarrén

Canon

Libros

Equipo de laboratorio: celda de manufactura,
robot industrial.

Software de programacion de robot y equipo
de coémputo.

Normatividad.

Software de simulacién de células
robotizadas (Robot Guide, Codesys, Delmia)

ESPACIO FORMATIVO

Aula

Laboratorio / Taller Empresa

X

. Comité de Directores de la Carrera de . . L . T
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ROBOTICA APLICADA

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unidad de Il. Operaciones de procesamiento
aprendizaje ’

2. Horas Teéricas 5

3. Horas Practicas | 20

4. Horas Totales 25

5. Objetivo de la El alumno integrara aplicaciones de robots a través de algoritmos
Unidad de de programacion y normatividad aplicada para operaciones de
Aprendizaje procesamiento en procesos industriales

Temas Saber Saber hacer Ser

Soldadura por
puntos

Identificar las
aplicaciones de los

robots en la soldadura

por puntos.

Explicar las rutinas
necesarias en la

ejecucion de la tarea.

Programar
aplicaciones en un
robot industrial en el
proceso de soldadura
por puntos.

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

Recubrimiento

Identificar las

Programar

Trabajo en equipo

con spray aplicaciones de los aplicaciones en un Capacidad de auto
robots en el robot industrial para el |aprendizaje
recubrimiento con proceso de Creativo
spray. recubrimiento con Razonamiento deductivo

spray. Orden y limpieza

Describir las rutinas
necesarias en la
ejecucion de la tarea.

Otras Definir las rutinas de Programar la Trabajo en equipo

operaciones de
procesamiento
utilizando robots

programacion de
operaciones de
sujecion, succion y
traslado en
procesamiento de
productos utilizando
robots, sensorizando

parametros de proceso

aplicacion en un robot
para los procesos de
sujecion, succion y
traslado de productos
en procesamientos,
utilizando robots con
herramienta
especializada como

Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

para el monitoreo y efecto final.
control.
A Comité de Directores de la Carrera de A . . i @
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ROBOTICA APLICADA

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

A partir de caso practico de un
sistema de transferencia de
materiales y carga y descarga
de maquinas elaborara un
reporte técnico que contenga:

- Consideraciones en el manejo
de robot

- Orientacion y posicionamiento
de la pieza

- Disefio de la pinza

- Distancias minimas requeridas
- Volumen de trabajo del robot

- Capacidad de peso del robot

- Precisién y respetabilidad

- Configuracion, grados de
libertad y control del robot

- Problemas de utilizacion de la
maquina

- Simulacion de las operaciones
segun el caso:

- de transferencia de material

- de coger y situar

- Palatizacién y operaciones
relacionadas

- Carga y descarga de maquinas
- Fundicion en troquel

- Moldeado plastico

- Forjado y operaciones
relacionadas

- Mecanizado

- Estampado en prensa

1. Comprender las
caracteristicas del manejo de
materiales por robots
industriales

2. ldentificar las aplicaciones de
transferencia de materiales
realizada por un robot industrial

3. Comprender las aplicaciones
de carga y descarga de
maquinas realizada por un robot

4. Programar un proceso de
carga y descarga de maquina
con un robot

Caso practico
Lista de verificacion

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

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseihanza

Medios y materiales didacticos

Tarea de investigacion
Practicas en laboratorio
Discusion en grupo

Pizarrén

Canon

Libros

Equipo de laboratorio: celda de manufactura,
robot industrial.

Software de programacion de robot y equipo
de coémputo.

Normatividad.

Software de simulacién de células
robotizadas (Robot Guide, Codesys, Delmia)

ESPACIO FORMATIVO

Aula Laboratorio / Taller Empresa

X
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ROBOTICA APLICADA

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unidad de . . .
.. lll. Montaje e inspeccién
aprendizaje
2. Horas Teoéricas 5
3. Horas Practicas 20
4. Horas Totales 25
5. Objetivo de la El al . : . .
Unidad de alumno programara pperamones de_montaj_e e inspeccion en
A . robots para su aplicacion en procesos industriales
prendizaje
Temas Saber Saber hacer Ser
Montaje y Definir las aplicaciones |Programar Trabajo en equipo
automatizacion |de Montaje y aplicaciones en un Capacidad de auto

con la robdtica

automatizacion con

robot en el proceso

aprendizaje

robots. Montaje y Creativo
automatizacion Razonamiento deductivo
Describir las rutinas Orden y limpieza
necesarias en la
ejecucion de la tarea.
Automatizacion | Definir las aplicaciones |Programar Trabajo en equipo

de la inspeccion

de control de calidad de
Automatizacion de la
inspeccion con robots.

Describir las rutinas
necesarias en la

ejecucion de la tarea.

aplicaciones en un
robot en procesos de
Automatizacion de la
inspeccion y control de
calidad

Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

)
%,

®x
>
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ROBOTICA APLICADA

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

A partir de caso practico de un
montaje e inspeccion de un
sistema robotizado elaborara un
reporte que contenga:

- Métodos de presentacion de
piezas

- Operaciones de montaje

- Control coordinado de fuerza y
posicion y el dispositivo de
acomodacion por centro remoto
(RCC)

- Configuraciones del sistema de
montaje

- Sistema de montaje adaptable-
programable

- Disefios para montajes

1. Identificar las distintas
operaciones de montaje de un
sistema robotizado

2. ldentificar las distintas
operaciones de inspeccion de
un sistema robotizado

3. Simular operaciones de
montaje e inspeccion de un
sistema robotizado

Caso practico
Lista de verificacion

roboticos
. Comité de Directores de la Carrera de . N - o
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ROBOTICA APLICADA

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseihanza

Medios y materiales didacticos

Tarea de investigacion
Practicas en laboratorio
Discusion en grupo

Pizarrén

Canon

Libros

Equipo de laboratorio: celda de manufactura,
robot industrial

Software de programacion de robot y equipo
de coémputo

Normatividad

Software de simulacién de células
robotizadas (RobotGuide, Codesys, Delmia)

ESPACIO FORMATIVO

Aula Laboratorio / Taller Empresa

X
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ROBOTICA APLICADA

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 operacién 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

*Descripcion espacial del area de trabajo
*Descripcion de la tarea

*Descripcion del herramental para la ejecucion de
la tarea.

*Condicién de operacion de los sensores internos
y externos.

*Paquete de software para la programacion
*Listado del programacién

*Testeo del programa

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

e,
%,

g"’@e %
)8 13!

- Comité de Directores de la Carrera de . . L .
ELABORO: TSU en Mecatrénica REVISO: Direccion Académica
- FECHA DE ENTRADA .
APROBO: C.G.UT.yP. EN VIGOR: Septiembre de 2018

<&
Univarsiaad™®

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




ROBOTICA APLICADA

FUENTES BIBLIOGRAFICAS

Autor Ano | Titulo del Documento Ciudad Pais Editorial
Audi Piera, (2006) | 1. Como y cuando | Espana Espafia | Marcombo,
Daniel aplicar un robot S.A

industrial
John J. Craig | (2006) | Robdtica México México Pearson
Education
Appin (2007) | Robotics E.UA E.UA Infinity Science
Knowledge Presse
Solutions
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 produccion (TPM) edicion
Joyanes, Luis | (2017) | Industria 4.0: la cuarta | Madrid Espafa | Alfaomega
revolucion industrial
Erik (2014) | Fundamentos de Madrid Espafa | Ra-Ma S.A.
Valdemar robotica y mecatronica Editorial y
Cuevas con MATLAB y Publicaciones
Jiménez Simulink
Kesheng (2018) | Advanced Gateway Singapor | Springer
Wang, Yi Manufacturing and East e
Wang, Jan Automation VII
Ola
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Strandhagen,

Tao Yu
Marco (2013) | Fundamentals of Casino ltalia Springer
Ceccarelli Mechanics of Robotic Science &
Manipulation 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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