TECNICO SUPERIOR UNIVERSITARIO EN
_ SEP MECATRONICA AREA ROBOTICA brP
EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

ASIGNATURA DE SENSORES Y ACTUADORES EN ROBOTICA

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 24

4. Horas Practicas 36

5. Horas Totales 60

6. Horas Totales por Semana 4

Cuatrimestre

7. Objetivo de aprendizaje El alumno controlara el funcionamiento de sistemas
robéticos mediante el uso de sensores y actuadores
para mantener la funcionalidad del sistema.

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

. Sensores 7 10 17

Il Dispositivos actuadores 10 15 25

Mll. Elementos de control. 7 11 18

Totales 24 36 60
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SENSORES Y ACTUADORES EN ROBOTICA

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unldad.de. l. Sensores
aprendizaje
2. Horas Teoéricas 7
3. Horas Practicas 10
4. Horas Totales 17
5. Objetivo de la El alumno realizara la instalacion, calibracién, monitoreo vy

Unidad de
Aprendizaje

mantenimiento de sensores analdgicos y digitales a través de
diagramas y normas para mantener en operacion los sistemas

robéticos.

Temas Saber Saber hacer Ser
Simbologia de | Definir la simbologia de |Localizar sensores Trabajo en equipo
sensores sensores analogicosy |analdgicos y digitales | Capacidad de auto

digitales. en diagramas aprendizaje

eléctricos, electronicos | Creativo

Explicar los elementos y |y de instrumentacion Razonamiento deductivo

caracteristicas de los fisicamente y en Orden y limpieza

diagramas eléctricos, diagramas.

electrénicos y de

instrumentacion de

acuerdo a las normas

DIN ANSI ISA-S5.
Instalacion y Explicar el Seleccionar sensores | Trabajo en equipo
calibracion de | procedimiento de en funcion de sus Capacidad de auto
sensores instalacion y calibracion | aplicaciones robdticas |aprendizaje

de sensores analdgicos |Instalar y calibrar Creativo

y digitales. sensores analogicos y | Razonamiento deductivo

Identificar las variables | digitales en los robot Orden y limpieza

que operan en los industriales

sistemas roboticos:

Temperatura, flujo Determinar y

presién, velocidad, monitorear en tiempo

fuerza, tiempo, real, las variables a

distancia, nivel y controlar en

posicion. robots.

Explicar el monitoreo de

variables en tiempo real.
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SENSORES Y ACTUADORES EN ROBOTICA

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

A partir de caso practico de un
sistema robdético elaborara un
reporte que contenga:

- Diagramas de conexion con
simbologia de sensores bajo la
norma DIN, ANSI e ISA

- tipos de sensores utilizados y
sus caracteristicas fisicas,
variable que mide y funcion que
desempena en el sistema
robdtico

- Procedimientos de instalacion y
calibracion de los sensores

1. Identificar la simbologia para
sensores bajo las normas DIN,
ANSI y DIN

2. Comprender el principio de
funcionamiento de los
transductores

3. Comprender las técnicas de
acondicionamiento de senales

4. Explicar los procedimientos
de instalacién y calibracion de
sensores y transductores

5.Realizar la instalacion
calibracion y mantenimiento de
sensores

Caso practico
Lista de verificacion

. Comité de Directores de la Carrera de . . . L. C*s
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SENSORES Y ACTUADORES EN ROBOTICA

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseihanza

Medios y materiales didacticos

Analisis de casos
Aprendizaje basado en problemas
Practicas de laboratorio

Pizarrén

Proyector

Libros

Equipo de laboratorio: celda de manufactura,
Multimetro, Mandmetro, Osciloscopio,
termometro, pirometro, Fluxbmetro, encoder,
resolver

ESPACIO FORMATIVO

Aula

Laboratorio / Taller Empresa

. Comité de Directores de la Carrera de . o . o
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SENSORES Y ACTUADORES EN ROBOTICA

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unidad de
aprendizaje

Il. Dispositivos actuadores

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

Objetivo de la
Unidad de
Aprendizaje

El alumno realizara la instalacion, calibracion y mantenimiento de
dispositivos actuadores a través de diagramas y normas para
mantener en operacion los sistemas robéticos.

Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Simbologia para |ldentificar la simbologia | Localizar los Trabajo en equipo
actuadores de los actuadores de dispositivos Capacidad de auto
acuerdo a las normas | actuadores en aprendizaje
ANSI, DIN e ISA-S5: diagramas Creativo
eléctricos, electronicos |normalizados por Razonamiento
neumaticos, ANSI, DIN e ISA-S5. | deductivo
electroneumaticos, Orden y limpieza
hidraulicos,
electrohidraulicos y de
instrumentacion.
Actuadores Explicar el Realizar la instalacién, | Trabajo en equipo
eléctricos y funcionamiento y calibracion y Capacidad de auto

electrénicos

operacién de los
actuadores eléctricos:
relevadores,
contactores, valvulas
solenoides.

Describir el
funcionamiento de los
actuadores
Electronicos: Opto
acopladores transistor
de potencia bipolar y
FET, puente H tiristores
e IGBT, integrado en
los sistemas roboticos.
Identificar las
conexiones serie,

mantenimiento de
actuadores eléctricos.

Realizar la instalacion,
calibracion y
mantenimiento de
actuadores
electronicos.

Realizar conexiones
de motores de
corriente directa.

aprendizaje
Creativo
Razonamiento
deductivo

Orden y limpieza
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paralelo y compuesto
de los motores y motor-
reductores de corriente
directa.

Actuadores
Neumaticos y
electroneumaticos

Explicar el
funcionamiento y
operacién de las
servovalvulas de
control neumaticas y
electroneumaticos.

Relacionar las
servovalvulas de
control con
aplicaciones robaticas.

Administrar la
instalacion,
calibracion y
mantenimiento de
servovalvulas
neumaticas y
electroneumaticos.

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje
Creativo
Razonamiento
deductivo

Orden y limpieza

Actuadores
hidraulicos y
electrohidraulicos

Explicar el
funcionamiento y
operacién de las

Ejecutar la instalacion,
calibracion y
mantenimiento de

Trabajo en equipo
Capacidad de auto
aprendizaje

servovalvulas de actuadores hidraulicos | Creativo

control neumatico y y electrohidraulicos Razonamiento

electroneumaticos. utilizados en la deductivo

robdtica. Orden y limpieza

Relacionar las

servovalvulas de

control con

aplicaciones robdticas.
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SENSORES Y ACTUADORES EN ROBOTICA

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

A partir de caso practico de un
sistema robdético elaborara un
reporte que contenga:

- Diagramas de conexion con
simbologia de actuadores bajo la
norma DIN, ANSI e ISA

- Una tabla donde se presenten
los tipos de actuadores
utilizados y sus caracteristicas
fisicas, la accidon que realiza y
funcién que desempenia en el
sistema robdtico

- Procedimiento de instalacion,
calibracion y mantenimiento de
actuadores eléctricos y
electrénicos

1. Identificar la simbologia para
actuadores bajo las normas
DIN, ANSI e ISA-S5

2. comprender el
funcionamiento y operacion de
actuadores eléctricos y
electrénicos

3. Identifica las conexiones de
motores y manorreductores

4. Comprender el
funcionamiento y operacion de
las servovalvulas de control
neumaticas y electroneumaticos

5. Comprender el
funcionamiento y operacion de
las servovalvulas hidraulicas y
electrohidraulicas. 6. Realizar la
instalacion, calibracion y
mantenimiento de los
actuadores en la robdtica

Analisis de casos
Rubrica

- Comité de Directores de la Carrera de . s - o
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SENSORES Y ACTUADORES EN ROBOTICA

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseihanza

Medios y materiales didacticos

Practica en Laboratorio
Tareas de investigacion
Discusion en grupo

Pizarrén

Proyector

Libros

Equipo de laboratorio: celda de manufactura,
Multimetro, Mandmetro, Servovalvulas de
control neumatico y electroneumaticos

ESPACIO FORMATIVO
Aula Laboratorio / Taller Empresa
X
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ELABORO: TSU en Mecatrénica REVISO: Direcciéon Académica 5”&'5\ Y
Y FECHA DE ENTRADA . ! /
APROBO: C.G.U.T.yP EN VIGOR: Septiembre de 2018 Y

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




SENSORES Y ACTUADORES EN ROBOTICA

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unldad.de. lll. Elementos de control
aprendizaje

2. Horas Teoéricas 7

3. Horas Practicas 11

4. Horas Totales 18

5. Objetivo de la El alumno empleara acciones control a través de la sintonizacion
Unidad de de controladores para manipular motores a pasos y servomotores
Aprendizaje en los sistemas roboticos
Temas Saber Saber hacer Ser

Motor a pasos | Describir el Realizar la seleccién, | Trabajo en equipo

funcionamiento y control
de los motores a pasos
utilizados en la robdtica.

Describir el
funcionamiento y
conexién de los
actuadores de potencia
(driver) para manejar los
motores a pasos.

instalacion, calibracién
y mantenimiento de
motores a pasos
aplicados a la robdtica
industrial.

Seleccionar los
actuadores de potencia
(driver) en funcién de
los requerimientos de
los motores a pasos.

Capacidad de auto
aprendizaje

Creativo

Razonamiento deductivo
Orden y limpieza

Servomotor Describir el Seleccionar Trabajo en equipo
funcionamiento y servomotores. Capacidad de auto
conexion de los aprendizaje
servomotores: de Realizar la instalacion, |Creativo
corriente directa y de calibracion y Razonamiento deductivo
corriente alterna mantenimiento de Orden y limpieza
(sincrono). servomotores.

Explicar el

funcionamiento y Seleccionar resolver y

conexién de los encoder |encoders en funcion de

y resolver para el los requerimientos de

posicionamiento de los |aplicacion.

servomotores.

Ejecutar la instalacion,

Describir los actuadores | calibracion y

de potencia (driver) en el | mantenimiento de los

manejo de los actuadores de

servomotores. potencia.
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SENSORES Y ACTUADORES EN ROBOTICA

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

A partir de caso practico de un
sistema robdético elaborara un
reporte que contenga:

- Acciones de control utilizadas

- Parametros de sintonizacion de
las acciones de control

- Tipos motores a pasos
utilizados, los tipos de
servomotores utilizados, sus
caracteristicas fisicas y
eléctricas, entradas y salidas del
controlador y estados de las
alarmas del robot

- Caracteristicas eléctricas de
los drivers de potencia

- Tipos de resolver y encoder

- Procedimiento de instalacion,
calibracion y mantenimiento de
motores a pasos y servomotores

1. Comprender el concepto y
funcién de las acciones de
control

2. ldentificar los requerimientos
y parametros de sintonizacion
de las acciones de control, y los
tipos de entradas y salidas, asi
como los estados de las
alarmas de los robots de
acuerdo a su tipo

3 Comprender el
funcionamiento de los motores
a pasos

4 .Comprender el
funcionamiento y conexién de
los servomotores

5. Comprender el
funcionamiento y conexién del
resolver y encoder

Proyecto
Lista de cotejo
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SENSORES Y ACTUADORES EN ROBOTICA

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de enseihanza

Medios y materiales didacticos

Analisis de casos
Aprendizaje basado en problemas
Practicas de laboratorio

Pizarrén

Proyector

Libros

Equipo de laboratorio: celda de manufactura,
Multimetro, Mandmetro, Osciloscopio,
termometro, pirometro, fluxémetro, encoder,
resolver, motores a paso, servomotores,
Driver de potencia

ESPACIO FORMATIVO
Aula Laboratorio / Taller Empresa
X
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SENSORES Y ACTUADORES EN ROBOTICA

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

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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SENSORES Y ACTUADORES EN ROBOTICA
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