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MANTENIMIENTO A SISTEMAS ROBOTICOS
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El estudiante desarrollard programas de mantenimiento a partir de diagramas de flujo y estados,
mediciones y herramientas de diagndstico especializadas, para garantizar la operacidn y contribuir a
mantener la vida util de las instalaciones robdticas industriales.

Inspeccionar el funcionamiento y programar aplicacién de sistemas robdticos industriales a través de
Competencia a la que metodologias de programacién, acciones de mantenimiento, parametros técnicos, normatividad
contribuye la asignatura aplicable y necesidades de ejecucién del trabajo, para conservar las condiciones de operacidn de los
procesos productivos.

Propdsito de aprendizaje de la
Asignatura

Tipo de

. Cuatrimestre Créditos Modalidad Horas por semana Horas Totales
competencia

Especifica Escolarizada

Horas del Saber Horas del Saber Hacer Horas Totales
Unidades de Aprendizaje

I Planeacion del mantenimiento a robots 12 18 30
1. Mantenimiento de sistemas robdticos 24 36 60
Totales 36 54 a0

ELABORO: DGUTYP REVISO: DGUTYP

F-DA-01-PA-LIC-61.5

APROBO: DGUTYP VIGENTE A PARTIR DE: Septiembre 2024




Funciones

Establecer condiciones de
operacion de los sistemas
robéticos industriales de acuerdo
a las necesidades de la ejecucion
del trabajo, el diagndstico de
funcionamiento y los métodos de
programacion y medicién para
contribuir a la eficiencia de los
procesos.

Capacidades

Diagnosticar desviaciones en la
configuracion de los sistemas
robdticos con base en sus
especificaciones técnicas,
manuales de operacién,
algoritmos de programaciény
operacion en entornos de trabajo
para mantener la funcionalidad de
los mismos.

Criterios de Desempeiio

Elaborar 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 empleada: neumatica, eléctrica, hidraulica,
etc.

* Estado de las memorias.

* Protocolo de comunicacidn

* 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 de programacion

* Testeo del programa

* Variaciones en el funcionamiento del sistema

* Propuestas de acciones de correctivas y de mejora

Programar sistemas robodticos
industriales considerando la
planeacion del entorno de trabajo
y empleando software
especializado para mantener las
condiciones de funcionamiento y
operacion de los procesos
productivos.

Presenta el sistema robético ejecutando las acciones
requeridas y elabora una memoria técnica del testeo del
programa que integre:

* Normas utilizadas en la programacion

* Lenguaje empleado de acuerdo con la marca

* Trayectorias, puntos guia, velocidad de interpolacion de
movimiento, punto destino.

* Referencias cruzadas de las condiciones de operacion entre
entradas y salidas

* Integracion con equipos de produccion.

* Direcciones de red para el protocolo de comunicacion

* Diagrama de flujo con los siguientes datos:

* Tiempos, movimientos, paros del sistema robético

* Listado del programa
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Verificar la cinematica y las
condiciones de seguridad de los
sistemas robdticos industriales
con base en instrumentos,
herramientas de medicién
eléctrica, mecanica, asi como el
movimiento espacial y las normas
técnicas para mantener la
eficiencia de los procesos
productivos.

Presenta lista de cotejo del cumplimiento de parametros de
operacion inicial y condiciones de seguridad.

Elabora reporte que contenga los resultados de medicién, las
condiciones de seguridad y el cumplimiento normativo.

Integra al historial acciones ejecutadas.

Administrar el mantenimiento a
sistemas robdticos industriales
con apego al plan de
mantenimiento, a las nhormas,
estandares, especificaciones
técnicas y metodologias de
programacion y medicién para
contribuir en los procesos
productivos.

Ejecutar el mantenimiento a
sistemas robdticos de acuerdo con
el programa establecido y las
especificaciones técnicas,
manuales de operacién y
metodologias de programacién
para asegurar la funcionalidad de
los componentes y mantener el
proceso en operacion continua.

Presenta las correcciones del sistema robdtico y elabora un
reporte de mantenimiento que contenga:

* |dentificacion de riesgos

* Actividades realizadas.

* Tiempo de ejecucion

* Materiales y equipos empleados

* Observaciones generales

Elabora reporte de evaluacién del mantenimiento que
contenga:

* Tabla comparativa con datos de las variables de operacién
contra los rangos iniciales de (los que apliquen): voltaje,
corriente, presion, flujo, velocidad, fuerza, nivelaciony
temperatura.

* Calibracion y ajuste de los dispositivos de accionamiento (los
que apliquen): eléctrico, electrénico, mecanico, sensores y
actuadores.

* Dictamen técnico de las condiciones de operacién del sistema
robdtico.
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UNIDADES DE APRENDIZAIJE

Unidad de Aprendizaje

Planeacion del mantenimiento a robots

Propésito esperado

Horas del

Tiempo Asignado

Configuraciones espaciales

Horas del Saber Hacer

Saber

Saber
Dimension Conceptual

Describir los elementos y caracteristicas
de la arquitectura de una instalacidn
robética:

- Estructura Mecadnica

- Tipos de articulaciones

- Estructuras basicas

- Configuracidn cartesiana, cilindrica,
esférica, o angular

- Orientacion del herramental: Final,
especial, sujecién por vacio

- Robots redundantes, pinzas
Transmisiones: Motor, engranes,
cadenas, transmision directa,
servomotor, motor a pasos

- Sistema Sensorial, sistema de Control
- Elementos finales de control

- Suministro eléctrico

Saber Hacer
Dimension Actuacional

Desarrollar esquemas técnicos de
arquitectura robotica

El estudiante interpretara la operacidn de los sistemas robéticos, para integrar un plan de mantenimiento para
un sistema productivo.

Horas Totales

Ser y Convivir
Dimension Socioafectiva

Fortalecer la actitud
proactiva a través de la
asignacion de actividades y
retos especificos.

Desarrollar pensamiento
analitico a través de la
identificacion de conceptos
para la resolucién de
problemas.

Desarrollar proyectos y/o
practicas considerando la
preservacion del medio
ambiente y la normatividad
vigente.
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Interpretar los tipos de mantenimiento:
predictivo, preventivo, correctivo.

Interpretar los elementos que componen | Explicar los requerimientos de
un plan de mantenimiento: productivo mantenimiento en equipos
total. roboticos.

Elementos de
mantenimiento

Interpretar los elementos de la
administracién de mantenimiento.

Proceso Ensefianza-Aprendizaje

Espacio Formativo

Métodos y técnicas de ensefianza Medios y materiales didacticos Aula
. ., . Equipo de cémputo Laboratorio / Taller |X
Discusion de grupos de trabajo quip P /
. Proyector
Analisis de casos )
Videos
Empresa

Proceso de Evaluacién

Resultado de Aprendizaje Evidencia de Aprendizaje Instrumentos de evaluacion
Realizar, a partir de un caso de estudio, un
reporte que incluya:

- Caracteristicas de la arquitectura
- Formatos de planeacién del

El estudiante interpretar la operacion de los sistemas | mantenimiento Rudbrica
robodticos, para integrar un plan de mantenimiento. - Diagrama de flujo Lista de cotejo
- Diagrama de Gantt

- Diagrama de Ishikawa

- Diagrama de bloques de la secuencia del
mantenimiento

- Programa de acciones de mantenimiento
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UNIDADES DE APRENDIZAIJE

Unidad de Aprendizaje

Mantenimiento de sistemas robdticos

Propésito esperado

Horas del

Tiempo Asignado

Dispositivos de control en
sistemas robdticos

Horas del Saber Hacer
Saber

Saber
Dimension Conceptual

Reconocer las caracteristicas, tipos y
principios de operacion de medios de
comunicacion, controles eléctricos y
electrdnicos de las instalaciones
robéticas industriales:

- Actuadores,
- Servomotores,
- Componentes neumaticos

Saber Hacer
Dimension Actuacional

Validar las condiciones operativas
de los elementos de control en
robots industriales.

Herramientas especiales de
diagndstico

Identificar los tipos, caracteristicas y
aplicacion de las herramientas virtuales y
especiales de diagndstico: andlisis

de esfuerzos térmicos, dinamicos,
Analisis de frecuencia, andlisis de
ganancia.

Seleccionar herramientas
especiales de diagndstico acordes a
las caracteristicas del sistema
robético.

Diagnosticar las condiciones de los
sistemas robéticos.

Utilizar herramientas virtuales en el
diagndstico y mantenimiento de
sistemas robdticos

El estudiante analizara el estado de la operacidn de los sistemas robodticos, para establecer las rutinas de
mantenimiento que apoyen a los sistemas productivos.

Horas Totales

Ser y Convivir
Dimension Socioafectiva

Promover el pensamiento
creativo para desarrollar el
trabajo individual en las
actividades indicadas.

Fomentar el desarrollo de
proyectos y/o practicas que
atiendan las necesidades del
sector social.
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Proceso Enseifanza-Aprendizaje

Espacio Formativo

Métodos y técnicas de ensefianza Medios y materiales diddacticos Aula
. ., . Equipo de computo Laboratorio / Taller |X
Discusion de grupos de trabajo quip P /
s Proyector
Analisis de casos .
Videos
Empresa

Proceso de Evaluacion

Resultado de Aprendizaje Evidencia de Aprendizaje Instrumentos de evaluacion
Desarrollar a partir de un caso practico de
un sistema robdtico, un diagndstico que
incluya:

El estudiante analiza el estado de la operacién de los
sistemas robdéticos, para establecer las rutinas de
mantenimiento.

Rubrica

- Resultados del andlisis sistémico de la Lista de cotejo
instalacion robdtica y sus componentes

- Formato de orden de trabajo

- Rutinas programadas de mantenimiento

Perfil idoneo del docente

Formacidn académica Formacion Pedagogica Experiencia Profesional
Grado minimo de Licenciatura en areas:

eléctrica, electronica, mecanica,

. . L. . . L, Preferentemente con 2 afios de experiencia
electromecanica, industrial, mecatronica o Contar con evidencias de formacion

en el ejercicio profesional de las areas

afin, con experiencia en Robdtica. pedagdgica, didacticasy de usodelas TICs. |, . . L
, indicadas en la formacién académica.
Preferentemente grado de maestria o
superior.
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