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DIRECCION GENERAL DE UNIVERSIDADES
TECNOLOGICAS y POLITECNICAS

EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

PROGRAMA DE ASIGNATURA
SEGURIDAD EN CELDAS ROBOTICAS CLAVE: E-SCR-2

ITefele X1 oo [T d=a o IFZT[No [SHEMN El estudiante validara la seguridad utilizada en las celdas robdticas, observando el cumplimiento de la
Asignatura normatividad vigente para disminuir los accidentes en la operacién.

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.

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

l. Medidas de seguridad 6 10 16
Il Normatividad aplicable a robots 8 12 20
industriales
.  Componentes para la seguridad de las 12 18 30
celdas robdticas
V. Riesgos y errores en la manipulacion de 10 14 24
robots industriales
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Totales 36

54 90

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
operaciéon en entornos de
trabajo para mantener la
funcionalidad de estos.

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 comunicacion

* Descripcién 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 robdticos
industriales considerando la
planeacion del entorno de
trabajo y empleando software
especializado para mantener
las condiciones de
funcionamiento y operacién de
los procesos productivos.

Presenta el sistema robdtico 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:
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* Tiempos, movimientos, paros del sistema robético
* Listado del programa

Verificar la cinematica y las
condiciones de seguridad de
los sistemas robodticos
industriales con base en
instrumentos, herramientas de
medicién eléctrica, mecdnica,
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 hormas,
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 robético 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, nivelacién y 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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Unidad de Aprendizaje

Propésito esperado

Tiempo Asignado

Prevenciéon de accidentes

UNIDADES DE APRENDIZAIJE

l. Medidas de seguridad

El estudiante interpretara los puntos criticos de seguridad en celdas robéticas, para tener visualizar su

importancia en un sistema productivo.

Horas del
Saber

Horas del Saber Hacer

Saber
Dimension Conceptual

Identificar las causas comunes de
accidentes que se provocan en la
operacion y mantenimiento de robots.

Saber Hacer
Dimension Actuacional

Describir las condiciones probables
de accidentes en la operacién y
mantenimiento de manipuladores
robéticos.

Medidas de seguridad

Identificar las medidas de seguridad
correspondientes a la fase instalacion y
operacion en robots y células
robotizadas.

de seguridad establecidos por
fabricantes de sistemas robdticos.

Reconocer los procedimientos y medidas

Planear procedimientos y medidas
de seguridad en la instalacion y
operacion de celdas robdticas,
validando el cumplimiento de las
medidas de seguridad de diferentes
marcas de robots en funcion del
manual de operacion.

Horas Totales

Ser y Convivir
Dimension Socioafectiva

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

Fortalecer la actitud
proactiva a través de la
asignacion de actividades y
retos especificos.
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Proceso Ensefianza-Aprendizaje

Espacio Formativo

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

Proceso de Evaluacién

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

El estudiante comprende las medidas de seguridad RUbrica
proporcionadas por los fabricantes de sistemas |-Las causas que provocan accidentes
roboticos. -Propuesta de medidas de seguridad
-Condiciones seguras

Lista de cotejo
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UNIDADES DE APRENDIZAIJE

Unidad de Aprendizaje Il. Normatividad aplicable a robots industriales

El estudiante explicard la estructura y caracteristicas de las normas: Internacional, americana y europea, para

Propésito esperado ) .
P P tener un contexto global de los sistemas productivos.

. . Horas del
Tiempo Asignado Saber Horas del Saber Hacer Horas Totales

Saber Saber Hacer Ser y Convivir
Dimension Conceptual Dimension Actuacional Dimension Socioafectiva

Identificar la estructura y caracteristicas - o Promover el pensamiento
importantes de la norma ISO 10218:1992 Describir el cumplimiento de la creativo para desarrollar el
P ' norma ISO 10218:1992 en P

al contexto nacional. . trabajo individual en las
laboratorios, talleres y empresas. - -
actividades indicadas.

Norma Internacional

Identificar la estructura y caracteristicas | Describir el cumplimiento de la de

Norma Americana de la norma ANSI/RIA R15.06-1992 la norma ANSI/RIA R15.06-1992 en | Desarrollar proyectos y/o
aplicables al contexto nacional. laboratorios, talleres y empresas. practicas considerando la
Identificar la estructura y caracteristicas preservacion del medio

Describir el cumplimiento de la
norma EN 775 en laboratorios,
talleres y empresas.

ambiente y la normatividad
vigente.

de la norma EN 775 aplicables al

Norma Europea .
contexto nacional.
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Proceso Ensefianza-Aprendizaje

Espacio Formativo

Métodos y técnicas de ensefianza Medios y materiales didacticos Aula
Pizarrén Laboratorio / Taller |X
Equipos colaborativos Canon
Tareas de investigacion Computadora
Analisis de casos Recursos audiovisuales
Normas
Empresa

Proceso de Evaluacién

Resultado de Aprendizaje Evidencia de Aprendizaje tos de evaluacion
Integra, a partir de un caso de estudio, un
reporte que incluya:

Verifica el cumplimiento de la normatividad en el -Sistema de normatividad Rudbrica
entorno profesional. -Requisitos normativos Lista de cotejo
-Dictamen de la verificacidn
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UNIDADES DE APRENDIZAIJE

Unidad de Aprendizaje

Il Componentes para la seguridad en celdas robdticas

Propésito esperado
de un proceso productivo.

Horas del

Tiempo Asignado Saber

Saber
Dimensién Conceptual

Identificar los pardmetros de dimensionamiento de
resguardos de piezas moviles para impedir:

-El alcance hacia arriba o por encima de una
estructura de proteccion.

-El alcance alrededor de un obstaculo. -De
aberturas en la proteccion.

-Por debajo de las estructuras de proteccion.

Barreras de

seguridad i . o
& Identificar las caracteristicas técnicas de: -Valla

perimetral

-Cortinas fotoeléctricas

-Escaner laser

-Alfombras sensibles

-Sistemas de supervision de elementos distribuidos
de seguridad.

Horas del Saber Hacer

Saber Hacer
Dimension Actuacional

Describir las dimensiones de
resguardos de elementos moviles
en los sistemas robaticos, validando
las caracteristicas técnicas de
barreras utilizadas en la operacion
de celdas robéticas.

Acceso a zona Identificar los elementos y principios de

Validar la operacién de

El estudiante validard la operaciéon de componentes de los sistemas de seguridad de restriccidon en robots a partir
de las condiciones del entorno y tarea a ejecutar para disminuir las condiciones inseguras en las celdas robdticas

Horas Totales

Ser y Convivir
Dimension Socioafectiva

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

Promover la responsabilidad
y honestidad a través del
desarrollo de actividades en
forma individual o en
equipo de forma proactiva.

perimetral funcionamiento de interruptores de seguridad con y | interruptores de seguridad que se
sin dispositivos de bloqueo y sin contacto. utilizan en el acceso perimetral.
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Validar la operacién de la interfaz

Interface de Identificar los elementos y principios de operacion de seguridad entre sistemas
seguridad yp P P roboticos y su capacidad de

de las interfaces de redes industriales. ., .
conexion a las herramientas de la

industria 4.0.

Proceso Ensefianza-Aprendizaje

Espacio Formativo

Métodos y técnicas de ensefianza Medios y materiales didacticos Aula
Pizarrén Laboratorio / Taller |X
Equipos colaborativos Cafién
Analisis de casos Computadora
Practicas demostrativas Robot industrial

Relevadores
Microinterruptores

Empresa

Proceso de Evaluacién

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

-Dimensionamientos en barreras materiales
e inmateriales con base a la normatividad.

Valida la operacién de componentes de los sistemas -El dictamen del funcionamiento de Rudbrica

de seguridad de restriccidn en robots. interruptores de seguridad con y sin Lista de cotejo
bloqueo.
-El dictamen de la operacion de las
interfaces.

-El dictamen del funcionamiento de
relevadores y microinterruptores.
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UNIDADES DE APRENDIZAIJE

Unidad de Aprendizaje IV. Riesgo y errores en la manipulacién de robots industriales.

El estudiante reconocera los riesgos y errores en la manipulacién de robots a partir de las condiciones de
seguridad especificas para disminuir los actos y condiciones inseguras en las celdas robdticas y en los procesos
productivos.

Propésito esperado

Horas del

Horas Totales
Saber

Tiempo Asignado Horas del Saber Hacer

Riesgos comunes.

Saber
Dimensién Conceptual

Identificar los riesgos fisicos, quimicos,
biolégicos, fisioldgicos y psicolégicos que
existen en el dmbito productivo.

Saber Hacer
Dimension Actuacional

Explicar de forma adecuada los
riesgos comunes que existen en el
ambito productivo.

Riesgos especificos.

Identificar riesgos de colision entre
humano-mdquina, proyeccién, retencion
y sus causas mas frecuentes.

Describir los riesgos especificos en
el mantenimiento de un robot
industrial. Emplear la simbologia
para identificar una advertencia de
precaucion.

Errores de control y

mando.

Identificar las fallas mas frecuentes
producidas por averias en los circuitos
integrados: fallos de légica,
perturbaciones y problemas de control.

Explicar el diagndstico de fallas en
los componentes electrénicos,
l6gicos y de control de robots.

Errores humanos.

Identificar los errores mas comunes en la
operacion y mantenimiento de robots
industriales, ocasionados por factores
humanos.

Describir los errores humanos en la
operacion y mantenimiento de
robots industriales para proponer
acciones para la prevencién de
riesgos de operacion.

Ser y Convivir
Dimension Socioafectiva

Promover la responsabilidad
y honestidad a través del
desarrollo de actividades en
forma individual o en
equipo de forma proactiva.

Fortalecer la actitud
proactiva a través de la
asignacion de actividades y
retos especificos.
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Proceso Ensefianza-Aprendizaje

Espacio Formativo

Métodos y técnicas de ensefianza Medios y materiales didacticos Aula
Equipos colaborativos Pizarrén Laboratorio / Taller |X
Analisis de casos Cafién
Practicas demostrativas Computadora

Robot industrial

Empresa

Proceso de Evaluacion

Resultado de Aprendizaje Evidencia de Aprendizaje Instrumentos de evaluacidn
Integra, a partir de un caso de estudio, un
reporte que incluya:

El estudiante reconoce los riesgos y errores en la
manipulacién de robots a partir de las condiciones de . Rubrica

. e L -Los actos inseguros
seguridad especificas para disminuir los actos y

. b (e -Condiciones inseguras, en la operacién y
condiciones inseguras en las celdas robéticas. .. . .
mantenimiento de instalaciones

robotizadas

Lista de cotejo

Perfil idoneo del docente

Formacion académica Formacion Pedagogica Experiencia Profesional
Grado minimo de Licenciatura en dreas:

eléctrica, electrénica, mecanica,

. . L . . ., Preferentemente con 2 afos de experiencia
electromecanica, industrial, mecatrdnica 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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