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

ASIGNATURA DE CINEMATICA

1. Competencias Inspeccionar y programar el funcionamiento y aplicacion
de los sistemas robdticos industriales a través de
metodologias de  programacidon, 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 30

4. Horas Practicas 45

5. Horas Totales 75

6. Horas Totales por Semana 5

Cuatrimestre

7. Objetivo de aprendizaje El alumno determinara la posicion y orientacion de
elementos en el espacio empleando sistemas de
referencia a través de los operadores de traslacion y
rotacion para describir la cinematica de un sistema
robatico.

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

. Descripciones espaciales 10 20 30

Il Transformaciones 15 15 30

Mll. Cinematica de robots 5 10 15

Totales 30 45 75
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CINEMATICA

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unidad de |. Descripciones espaciales
aprendizaje ’
2. Horas Teoéricas 10
3. Horas Practicas 20
4. Horas Totales 30
5. Objetivo de la El alumno determinara la posicion y orientacion de un elemento

Unidad de asignando un sistema de referencia para ubicar un sistema

Aprendizaje robotico en el espacio.

Temas Saber Saber hacer Ser
Sistemas de |ldentificar los Sistemas | Seleccionar un Sistema | Responsabilidad
coordenadas |de Coordenadas: de Coordenadas para |Disciplina

cartesiano, cilindrico y la configuracion de Orden
esférico. robots en funcion de Limpieza
sus articulaciones. Observador
Analitico
Trabajo en equipo
Posicion, Explicar los vectores de |Localizar la posicion y |Responsabilidad
Orientacion y |Posicion y Orientacion orientacion de piezas, |Disciplina
Trama asi como la informacion | herramientas o Orden
que estos aportan. mecanismos de Analitico
sistemas robaticos. Trabajo en equipo
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Il. CINEMATICA

PROCESO DE EVALUACION
.. . . Instrumentos y tipos
Resultado de aprendizaje Secuencia de aprendizaje de reactivos

Elaborara a partir de un caso 1. Comprender la importancia Analisis de casos
practico, un reporte que de los sistemas de referencia Portafolio de evidencias
contenga la descripcion de tres
robots: cartesiano, cilindrico y 2. Relacionar los Sistemas de
esférico, la posicion y Coordenadas con la
orientacion de sus elementos, configuracion de los robots
acordes al sistema de
referencia. 3. Comprender los conceptos

de Posicion y Orientacion de

elementos en el espacio

4. Identificar los requerimientos

de Posicion y Orientacion de los

elementos de un sistema

robdtico
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CINEMATICA

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseihanza

Medios y materiales didacticos

Soluciones de problemas
Tareas de investigacion
Analisis de casos

Impresos

Multimedia
Internet
Pizarrones
Acetatos
Canodn

Robot
Vernier
Flexdmetro

Audiovisuales

Computadora
Software Matlab

Servomotores
Motores a pasos
Servomotores
Actuadores lineales

ESPACIO FORMATIVO

Aula

Laboratorio / Taller

Empresa
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CINEMATICA

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unidad de Il. Transformaciones
aprendizaje ’
2. Horas Teoricas 15
3. Horas Practicas | 15
4. Horas Totales 30
5. Objetivo de la El L . .,
Unidad de alumno determlngra .I:a traslaciéon y rotacion de robots para
. transformar la descripcion de sus atributos.
Aprendizaje
Temas Saber Saber hacer Ser
Operador de | Explicar las Elaborar matrices de Responsabilidad
Traslacién caracteristicas y traslacion de sistemas | Disciplina
funciones de la matriz de | robdticos Orden
Traslacion. Limpieza
Observador
Analitico
Trabajo en equipo
Operador de | Explicar las Elaborar matrices de Responsabilidad
Rotacién caracteristicas y rotacidon de sistemas Disciplina
funciones de la matriz de | robdticos Orden
Rotacion. Limpieza
Observador
Analitico
Trabajo en equipo
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CINEMATICA

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

Elaborara, a partir de un caso
practico de un sistema robdtico a
partir dos grados de libertad., un
reporte que incluya:

- Matriz de Rotacion para las
articulaciones de Rotacioén

- Matriz de Translacién para las
articulaciones Prismaticas

1. Comprender las
caracteristicas y funciones de la
matriz de Traslacion

2. Comprender las
caracteristicas y funciones de la
matriz de Rotacion

3. Relacionar la matriz de
traslaciéon con los
requerimientos de movimiento
de los robots de tipo cartesiano

4. Relacionar la matriz de
Rotacion con los requerimientos
de movimiento de los robots de
tipo esférico

Analisis de casos
Portafolio de evidencias
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CINEMATICA

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseihanza

Medios y materiales didacticos

Aprendizaje mediado por nuevas tecnologias

Tareas de investigacion
Ejercicios practicos

Impresos

Multimedia
Internet
Pizarrones
Acetatos
Canodn

Robot
Vernier
Flexdmetro

Audiovisuales

Computadora
Software Matlab

Servomotores
Motores a pasos
Servomotores
Actuadores lineales

ESPACIO FORMATIVO

Aula

Laboratorio / Taller

Empresa
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CINEMATICA

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unldad.de. lll. Cinematica de Robots
aprendizaje

2. Horas Teéricas 5

3. Horas Practicas | 10

4. Horas Totales 15

5. Objetivo de la El alumno comprobara la relacion entre la posicidn y orientacion
Unidad de de un elemento obtenida a partir de rotaciones y traslaciones
Aprendizaje para determinar la cinematica de un robot.

Temas Saber Saber hacer Ser
Cinematica Definir las propiedades | Determinar la Responsabilidad
Directa geomeétricas que de los | Cinematica Directa de |Disciplina

angulos en funcion de la | un Robot. Orden

posicion y orientacidén en Limpieza

condiciones estaticas. Observador
Analitico

Trabajo en equipo

Representacion | Explicar los parametros | Determinar la relacidn
de Denavit- de los vinculos de una | entre los mecanismos
Hartenberg cadena cinematica. de un Robot.

Describir la funcion y
aplicaciones del
algoritmo de Denavit-

Responsabilidad
Disciplina

Orden

Limpieza
Observador
Analitico

Hartenberg. Trabajo en equipo
Cinematica Explicar el Determinar y simular la | Responsabilidad
Inversa procedimiento de Cinematica inversa de |Disciplina
calculo de los angulos | un Robot. Orden
requeridos para obtener Limpieza
la posicidn y orientacion. Observador
Analitico

Trabajo en equipo
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CINEMATICA

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

A partir de un caso practico de
un robot, elaborara un reporte
que incluya:

- Cinematica directa

- Cinematica inversa

- Memoria de calculo

1. Comprender el procedimiento
para obtener la posicion y
orientacion de un elemento a
partir de angulos ya
establecidos

2. ldentificar la relacion entre los
vinculos o articulaciones de un
robot y su cadena cinematica

3. Comprender el procedimiento
para obtener los angulos
necesarios para una posicion y
orientacion ya establecidos

4. Comprobar la Cinematica
Directa e Inversa de un Sistema
Robdtico

Analisis de casos
Portafolio de evidencias

q. Comité de Directores de la Carrera de 5. N - P
ELABORO: TSU en Mecatrénica REVISO: Direcciéon Académica Jonaeh
- FECHA DE ENTRADA . £
APROBO: C.G.U.T.yP. EN VIGOR: Septiembre de 2018 Yl

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




CINEMATICA

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseihanza

Medios y materiales didacticos

Soluciones de problemas
Ejercicios practicos
Analisis de casos

Impresos

Multimedia
Internet
Pizarrones
Acetatos
Canodn

Robot
Vernier
Flexdmetro

Audiovisuales

Computadora
Software Matlab

Servomotores
Motores a pasos
Servomotores
Actuadores lineales

ESPACIO FORMATIVO

Aula

Laboratorio / Taller

Empresa

X
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CINEMATICA

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 *Descripcidn espacial del
area de trabajo

Programar sistemas robaéticos industriales
considerando la planeacion de entorno de
trabajo y empleando software
especializado para mantener las
condiciones de funcionamiento y
contribuir a la eficiencia de los procesos.

Presenta el sistema robadtico ejecutando las
acciones requeridas y elabora una memoria
técnica del testeo del programa que integre:
*Trayectorias, puntos guia, velocidad de
interpolacién de movimiento, punto destino

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.
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CINEMATICA

FUENTES BIBLIOGRAFICAS

Autor Ano | Titulo del Documento Ciudad Pais Editorial

Craig, John (2006) | Robotica Estado de México | Pearson

J. México Educacion

Ollero (2001) | Robotica: Barcelona Espafa | Marcombo

Baturone, Manipuladores y

Anibal robots moviles

Reyes (2011) | Robotica Control: de Distrito México | Alfaomega

Cortés, robots manipuladores | Federal

Fernando

Torres, F.; (2002) | Robots y sistemas Madrid Espafna | Pearson

Pomares, J.; sensoriales Educacion

Gil,P;

Puente, S. T.

y Aracil, R.

Khare, Rajat | (2007) | Robotics: Appin Massachusett | Estados | Infinity
knowledge Solutions S Unidos | Science Press

Khare, Rajat | (2010) | Robotics: Appin Massachusett | Estados | Infinity
knowledge Solutions S Unidos | Science Press

Wilmer (2016) | Cinematica de Robots | Valencia Venezu | CreateSpace

Eduardo Industriales ela Independent

Sanz Publishing

Fernandez Platform

Kenneth J. (2016) | Kinematics, Dynamics, | New Jersey USA John Wiley &

Waldron and Design of Sons
Machinery

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

Valdemar robotica y mecatronica Editorial y

Cuevas con MATLAB y Publicaciones

Jiménez Simulink

Khare, Rajat | (2010) | Robotics: Appin Massachusett | Estados | Infinity
knowledge Solutions S Unidos | Science Press
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