SEP

TEQNICO SUPERIOR UNIVERSITARIO EN ll"
MECATRONICA AREA SISTEMAS DE MANUFACTURA

UNIVERSIDADES

FLEXI BLE TECNOLOGICAS

EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

ASIGNATURA DE ROBOTICA

1. Competencias Desarrollar el proceso de manufactura utilizando
técnicas y métodos automatizados para la fabricacion
de piezas y ensambles.

2. Cuatrimestre Cuarto

3. Horas Tedricas 30

4. Horas Practicas 60

5. Horas Totales 90

6. Horas Totales por Semana 6

Cuatrimestre

7. Objetivo de aprendizaje El alumno realizara el programa de control para un robot
asi como su simulacibn mediante software, para su
integracion en un proceso de manufactura con robots.

Unidades de Aprendizaje — ,Hc.)ras
Teoricas | Practicas Totales

l. Caracteristicas y modos de control 5 10 15

Il. Caracteristicas generales de los robots 4 1 5

Il. Espacio de trabajo y efectores finales 3 3 6

IV.  Simulacion de robots 6 18 24

V. Programacioén del robot 12 28 40

Totales 30 60 90
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ROBOTICA

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unidad de et
. |. Caracteristicas y modos de control

aprendizaje

2. Horas Teoricas 5

3. Horas Précticas 10

4. Horas Totales 15

5. Objetivo de la El alumno clasificara los sistemas de control con base en las
Unidad de caracteristicas e interconexion de los elementos que lo integran
Aprendizaje para su representacion en un diagrama de bloques.

Temas Saber Saber hacer Ser
Modo de Identificar las Comprobar el Responsable
Control on - caracteristicas de los funcionamiento de un lazo |Ordenado
off simple y controladores On-Off, asi | cerrado en un Proceso, Trabajo en
diferencial como sus aplicaciones y configurando un modo de | equipo

criterios de seleccion. control On-Off utilizando Disciplinado
Controlador Universal y/o | Analitico
PLC.
Modo de Describir: Comprobar los parametros | Responsable
control de funcionamiento de un Ordenado
proporcional - Las caracteristicas del proceso, configurando un | Trabajo en
(P) Modo de control modo de control equipo
Proporcional, asi como sus |proporcional y utilizando un | Disciplinado
aplicaciones y criterios de | Controlador Universal o Analitico
seleccion PLC.
- El apartado sobre
proteccion, instalacion y Verificar la proteccion, la
puesta a tierra de equipos |instalacién eléctrica y
de control de acuerdo a las |puesta a tierra del
especificaciones del controlador.
fabricante
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Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Combinacién de
los modos de
control:
Proporcional e
Integral (PI)

Identificar las
caracteristicas de la
combinacion de los modos
Proporcional-Integral, asi
como sus aplicaciones y
criterios de seleccion.

Comprobar los parametros
de funcionamiento de un
proceso, configurando la
combinacioén de los modos
de control Proporcional-
Integral, utilizando un
Controlador Universal o
PLC.

Responsable
Ordenado
Trabajo en
equipo
Disciplinado
Analitico

Combinacién de
los Modos de
Control:
Proporcional,
Integral y
Derivativo (PID)

Identificar las
caracteristicas de la
combinacion de los Modos
de control Proporcional-
Integral-Derivativo, asi
como sus aplicaciones y
criterios de seleccion.

Comprobar los pardmetros
de funcionamiento de un
Proceso, configurando la
combinacion de los Modos
de Control Proporcional-
Integral-Derivativo
utilizando un Controlador
Universal y/o PLC.

Responsable
Ordenado
Trabajo en
equipo
Disciplinado
Analitico

Sintonizacion

Identificar los puntos de

Sintonizar un Proceso en

Responsable

de los sintonia y configuracion de |lazo cerrado modificando |Ordenado
pardmetros de |un control PID: las ganancias: Trabajo en
un control PID equipo
para mantener |- On-Off o Modulante - Gain o PB (Proporcional) |Disciplinado
al proceso - Punto de Ajuste (Set - Reset (Integral) Analitico
dentro de las Point) - Rate (Diferencial)
especificaciones | - Gain o PB (Proporcional) | mediante un método de
de control. - Reset (Integral) sintonia (Lazo abierto,

- Rate (Diferencial) Ziegler-Nichols, Basado en

Categorizar como cada la experiencia), utilizando

punto influye en la un controlador universal o

dindmica y control del PLC, para lograr el

proceso comportamiento estable

del proceso
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ROBOTICA

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos de
reactivos

A partir de una préctica de
laboratorio elaborara un reporte
gue describa:

- Graficas del comportamiento
del sistema con una entrada
escalon (un punto de ajuste fijo)
en respuesta de la aplicacion de
los diferentes modos de control y
sus combinaciones
- Tabla de valoracion de la
entrada escalén (Un punto de
ajuste fijo) a diferentes
respuestas de las ganancias de
control y sus combinaciones:

- Gain o PB(Proporcional)

- Reset (Integral)

- Rate (Diferencial)

- Descripcion de la influencia

gue ejerce cada una de sus

ganancias en la estabilidad

1. Identificar el manejo del
software de simulacion

2. Analizar el funcionamiento de
los Modos de Control y sus
combinaciones:

- On - Off

- Proporcional (P)

- Proporcional-Integral (PI) -
Proporcional-Integral-Derivativo
(PID)

3. Comprender los efectos de
modificar los parametros de las
ganancias de control fijando un
Punto de Ajuste y moviendo:

- Gain o PB (Proporcional)

- Reset (Integral)

- Rate (Diferencial) para un lazo
cerrado de control

Ejercicio préactico
Lista de cotejo

del sistema 4. Sintonizar un Controlador
Universal y/o PLC siguiendo un
método (Lazo abierto, Ziegler-
Nichols, Basado en la
experiencia) logrando el
comportamiento estable de un
proceso.
- Comité de Directores de la Carrera de A ) i Lo
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ROBOTICA

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de ensefanza

Medios y materiales didacticos

Practicas en el laboratorio
Resolucién de problemas
Estudio de casos

Pintarron

Proyector digital de video

Equipo de computo

Equipo de laboratorio (controlador universal y
PLC)

Software de simulacion

ESPACIO FORMATIVO

Aula Laboratorio / Taller Empresa

X X

Comité de Directores de la Carrera de

& s,
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ROBOTICA

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unidad de -
. Il. Caracteristicas generales de los robots
aprendizaje
2. Horas Teoricas 4
3. Horas Précticas 1
4. Horas Totales 5
5. Objetivo de la El alumno seleccionara un robot para una aplicacion particular
Unidad de considerando los requerimientos de forma, par, velocidad y
Aprendizaje precision para su incorporacion en un proceso de manufactura.
Temas Saber Saber hacer Ser
Definicién, Explicar que es un robot Distinguir los diferentes Puntualidad
clasificacion y |industrial, su clasificacién y |tipos de robots Trabajo en equipo
caracteristicas | caracteristicas (diferencia industriales, clasificacién y | Ordenado y
de los robots | con la automatizacion). sus caracteristicas. limpieza
industriales Autocritico
Estructura Identificar la morfologia Seleccionar la Puntualidad
Mecanica (articulaciones, eslabones y | configuracion de un robot | Trabajo en equipo
los grados de libertad de un |en funcion de una Ordenado y
robot industrial). aplicacion. limpieza
Autocritico
Trasmisiones, |ldentificar las ventajasy Seleccionar un robot en Puntualidad
reductoresy |desventajas de las funcién de los tipos de Trabajo en equipo
actuadores trasmisiones, reductores y |actuador, trasmision y Ordenado y
actuadores utilizados en un |reductor de acuerdo a las |limpieza
robot industrial. caracteristicas de par, Autocritico
velocidad, precision y
repetitividad.
Impacto y las | Explicar las consideraciones | Relacionar las Puntualidad
tendencias de |econdmicas, industriales consideraciones Trabajo en equipo
la robotica (condiciones del proceso) y |econdmicas, industriales y | Ordenado y
sociales, asi como las sociales con las limpieza
tendencias de la robotica. tendencias de la robotica. | Autocritico
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ROBOTICA

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

A partir de un estudio de caso
elaborara una propuesta para la
integracion de un robot que
contenga:

- Tipo de Robot y sus
caracteristicas

- consideraciones del tipo de
actuador, trasmision y reductor

- Impacto econdmico, industrial y
social

1. Comprender la morfologia y
caracteristicas de los robots

2. Relacionar las caracteristicas
y aplicaciones de los robots

3. Analizar el impacto de la
robdtica

Estudio de Casos
Lista de cotejo

- Comité de Directores de la Carrera de . L - R
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ROBOTICA

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Pintarrén

Métodos y técnicas de ensefianza Medios y materiales didacticos
Andlisis de casos Computadora
Equipos colaborativos Cafon
Ejercicios practicos Videos

Impresos de hojas técnicas o manuales

ESPACIO FORMATIVO

Aula Laboratorio / Taller Empresa
X X X
- Comité de Directores de la Carrera de . L - O
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ROBOTICA

UNIDADES DE APRENDIZAJE

L. Unldad' dg lll. Espacio de trabajo y efectores finales
aprendizaje
2. Horas Teoricas 3
3. Horas Précticas 3
4. Horas Totales 6
5. Objetivo de la El alumno seleccionara el espacio de trabajo y sus condiciones a
Unidad de través de los tipos de movimiento y las caracteristicas de los
Aprendizaje efectores finales para manipular un robot de manera segura.
Temas Saber Saber hacer Ser
Tipos de Identificar los tipos de Operar manualmente un | Capacidad de
coordenadas y | coordenadas robot considerando las | autoaprendizaje
movimientos | (Rectangulares, cilindricas |coordenadasy los Puntualidad
y angulares) y los tipos de | diferentes tipos de Trabajo en equipo
movimiento (joint, tool, movimiento. Creativo
world). Ordenado y limpieza
Autocritico
Razonamiento
deductivo
Metodico
Espacio de Reconocer los factores de | Establecer fisicamente el | Capacidad de
Trabajo riesgo en un espacio de espacio de trabajo de un | autoaprendizaje
trabajo: Obstaculos y robot a través de sus Puntualidad
puntos de seguridad, limitaciones de Trabajo en equipo
efectos de la inercia 'y movimiento y sus Creativo
estabilidad, seguridad del | consideraciones de Ordenado y limpieza
operador y del robot. seguridad. Autocritico
Razonamiento
deductivo
Metddico
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Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Efectores Identificar los efectores Seleccionar un efector | Capacidad de
finales finales y sus caracteristicas. | final en funcién de las autoaprendizaje
necesidades del proceso | Puntualidad
considerando tipo y Trabajo en equipo
capacidad de carga. Creativo
Ordenado y limpieza
Autocritico
Razonamiento
deductivo
Metddico
ELABORO: %rg'ﬁdﬁetc’gﬁgﬁrc‘f delaCarrerade | pryige: Direccion Académica '&%‘
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ROBOTICA

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

A partir de un estudio de caso
elaborara un reporte que
contenga:

- Descripcion del caso

- Coordenadas utilizadas

- Tipos de movimientos
realizados

- Caracteristicas del efector
seleccionado

1. Identificar el espacio de
trabajo y coordenadas
disponibles

2. Comprender los tipos de
movimiento

3. Diferenciar los tipos de
efectores finales

4. Diferenciar las caracteristicas

de seleccion de un efector final

Estudio de caso
Lista de cotejo

- Comité de Directores de la Carrera de . L - R
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ROBOTICA

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de ensefianza Medios y materiales didacticos
Estudio de casos PC
Equipos colaborativos Cafon
Practica situada Videos
Impresos de hojas técnicas o manuales
Pintarron

Robot y efectores finales

ESPACIO FORMATIVO

Aula Laboratorio / Taller Empresa

X X X

- Comité de Directores de la Carrera de A ) i A L,
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ROBOTICA

UNIDADES DE APRENDIZAJE

=

Unidad de
aprendizaje

IV. Simulacion de robots

2. Horas Teoricas 6

3. Horas Précticas 18

4. Horas Totales 24

5. Objetivo de la El alumno simulara aplicaciones de un robot a través de un
Unidad de entorno grafico de computadora, para prevenir posibles dafios en
Aprendizaje los robots en aplicaciones reales.

Temas Saber Saber hacer Ser
Entorno del Identificar el entorno del |Determinar los Capacidad de
programa de software de simulacion y | pardmetros iniciales autoaprendizaje
simulacién la funcionalidad de los para la simulacién Puntualidad

botones de (Ventanas, barras de | Trabajo en equipo
herramientas. herramientas, tipo de |Creativo
robot y area de Ordenado y
trabajo). limpieza
Autocritico
Razonamiento
deductivo
Metddico
Analitico
Responsabilidad
Comandos e Describir el Programar diferentes | Capacidad de

instrucciones

funcionamiento de los
diferentes comandos de
programacion y
posicionamiento.

aplicaciones en un
entorno de simulacién
de un robot,
considerando espacio
de trabajo, velocidad,
desplazamientos.

autoaprendizaje
Puntualidad
Trabajo en equipo
Creativo
Ordenado y
limpieza
Autocritico
Razonamiento
deductivo
Metddico
Analitico
Responsabilidad

Comité de Directores de la Carrera de

&
5
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Temas Saber Saber hacer Ser

Deteccion de Identificar las causas de |Modificar el programa | Capacidad de
colisiones colisiones en el entorno |y la trayectoria de autoaprendizaje
de simulacion. movimiento para evitar | Puntualidad
colisiones detectadas | Trabajo en equipo
Creativo
Ordenado y
limpieza
Autocritico
Razonamiento
deductivo
Metodico
Analitico
Responsabilidad

- Comité de Directores de la Carrera de . L - R
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ROBOTICA

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos de
reactivos

A partir de un estudio de caso,
elaborara un programa de
simulaciéon que se encuentre
libre de colisiones que contenga:

- Comandos
- Subrutinas

2. ldentificar los comandos

3. Comprender procedimiento
para la simulacion de un robot

4. Diagnosticar y corregir
colisiones

1. Comprender el entorno de Ejercicio préactico
simulacién

Lista de cotejo

- Comité de Directores de la Carrera de . L - R
ELABORO: TSU en Mecatrénica REVISO: Direccion Académica oot
A FECHA DE ENTRADA . % i
APROBO: C.G.U.T.yP. EN VIGOR: Septiembre de 2015 e Mﬁ“

F-CAD-SPE-28-PE-5B-04-A1




ROBOTICA

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de ensefianza

Medios y materiales didacticos

Practicas de laboratorio
Tareas de investigacion
Aprendizaje basado en nuevas tecnologias Videos

Cafnon

Pintarréon

Computadora

Software de simulacién

ESPACIO FORMATIVO

Aula Laboratorio / Taller Empresa
X X X
- Comité de Directores de la Carrera de . L - I
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ROBOTICA

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unidad de
aprendizaje

V. Programacion del robot

2. Horas Tebricas 12
3. Horas Préacticas 28
4. Horas Totales 40

5. Objetivo de la Unidad

de Aprendizaje

un sistema de manufactura flexible.

El alumno programara aplicaciones para un robot a traves de los
comandos, subrutinas, entradas y salidas para su integracion a

Temas

Saber Saber hacer

Ser

Entorno de
programacion

Identificar el entorno del
software de
programacion.

Preparar las
condiciones de
programacion: crear
nuevo programa,
comunicacién con el
robot, posicién de
home vy definicién de
parametros iniciales.

Capacidad de
autoaprendizaje
Puntualidad
Trabajo en equipo
Creativo
Ordenado y
limpieza
Autocritico
Razonamiento
deductivo
Metodico
Analitico
Responsabilidad

Programacion

Describir el
funcionamiento y
sintaxis de los diferentes
comandos.

Programar un robot
considerando la
compilacion,
transferencia y
ejecucion de
diferentes programas.

Capacidad de
autoaprendizaje
Puntualidad
Trabajo en equipo
Creativo
Ordenado y
limpieza
Autocritico
Razonamiento
deductivo
Metddico
Analitico
Responsabilidad

Comité de Directores de la Carrera de

&
5

fe
Fog g
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Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Subrutinas

Describir el
funcionamiento y
estructura de las

Programar subrutinas
en la estructura del
programa de control

Capacidad de
autoaprendizaje
Puntualidad

subrutinas. de un robot de Trabajo en equipo

acuerdo a las Creativo

necesidades Ordenado y

planteadas. limpieza
Autocritico
Razonamiento
deductivo
Metddico
Analitico
Responsabilidad

Entradas y salidas Describir el Seleccionar comandos | Capacidad de

funcionamiento y
sintaxis de los
comandos relacionados
con entradas y salidas
provenientes de un PLC
para su integracién a un
sistema de manufactura
flexible.

de entradas y salidas
en la estructura del
programa de control
de un robot segun la
necesidad planteada.

autoaprendizaje
Puntualidad
Trabajo en equipo
Creativo
Ordenado y
limpieza
Autocritico
Razonamiento
deductivo
Metodico
Analitico
Responsabilidad

- Comité de Directores de la Carrera de . L - R
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ROBOTICA

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos de
reactivos

A partir de un estudio de caso,
elaborara un programa de
control de un Robot que
contenga:

- Comandos
- Subrutinas
- Sefiales de entradas y salidas

1. Comprender el entorno de
programacion robdtica

2. ldentificar los comandos de
software de programacion

3. Comprender el uso de
subrutinas en el lenguaje de
programacion

4. Comprender procedimiento
para la programaciéon de un
robot

Ejercicio préactico
Lista de cotejo

- Comité de Directores de la Carrera de . L - R
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ROBOTICA

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de ensefanza Medios y materiales didacticos

Practicas de laboratorio
Tareas de investigacion
Ejercicios practicos

Computadora

Cafnodn

Videos

Pintarron

Software de programacion
Robot y efectores finales

ESPACIO FORMATIVO

Aula Laboratorio / Taller Empresa
X X X
A. Comité de Directores de la Carrera de - . L . Y
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ROBOTICA

CAPACIDADES DERIVADAS DE LAS COMPETENCIAS PROFESIONALES A LAS QUE
CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

Capacidad

Criterios de Desempefio

Determinar el proceso de manufactura a
partir de la interpretacion del plano, para
definir la maquinaria, materiales y
herramental requerido.

Elabora la hoja de proceso para la pieza donde
se especifiquen las operaciones, maquinaria,
herramientas, materia prima, regimenes de corte
(Velocidad de Corte, Avance), y descripcion
gréfica de cada operacion.

Desarrollar programas de manufactura
utilizando software CAD - CAM,
programacion de robots y/o sistemas de
manufactura flexible, para fabricar piezas
y ensambles.

Realiza el programa de control numérico,

manual y/o mediante software CAM, en donde se
indique, el nimero de operacion sistema de
coordenadas, velocidades de corte, de avance,
cambio de herramientas, paros programados,
ciclos en blogue (enlatados), subrutinas,
refrigerante, inicio y fin de programa,
compensaciones de radio de herramienta.

Realiza el programa del robot, en donde se
incluye: velocidades de movimiento, ciclos,
subrutinas generacion de puntos, manejo de
coordenadas mundiales, cilindricas y esféricas,
posicionamiento del efector final.

Realiza la programacion de un Sistema de
Manufactura Flexible, considerando los
programas anteriores, asi como protocolos de
comunicacion que permitan interactuar a los
elementos y sistemas para manufacturar el
producto, eliminando fallas de sincronismo,
posicion y tiempos.

Simular el proceso de manufactura
utilizando software especializado, para
evitar fallas.

Verifica en la simulacion, que tanto el programa
de control numérico como el del robot o
elementos componentes del sistema de
manufactura flexible ejecuten las tareas
sincronizadamente para cumplir con las
especificaciones del proceso, sin errores y con
repetitividad.
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Capacidad

Criterios de Desempefio

Manufacturar el componente
considerando el programa de maquinado
y/o ensamble, verificando las
especificaciones iniciales de disefio, para
obtener el producto requerido.

Verifica las operaciones programadas a través de
una corrida en vacio, libre de errores.

Elabora el producto y utiliza adecuadamente los
instrumentos y equipos de medicidn para verificar
la pieza de acuerdo con los parametros que
validen las dimensiones y caracteristicas del
producto cumpliendo con las especificaciones
técnicas requeridas en el plano de fabricacion y
el uso adecuado de la maquinaria 'y
herramientas.

Realiza el ensamble del producto a través de un
sistema automatizado, de acuerdo a las
especificaciones del proceso.
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ROBOTICA

FUENTES BIBLIOGRAFICAS

Autor Aifo | Titulo del Documento Ciudad Pais Editorial
Barrientos, (2007) | Fundamentos de Barcelona Espafia | Mc Graw Hill
A. Robotica ISBN:
9788448156367
Ollero, A. (2008) | Robatica, Barcelona Espafia | Marcombo
Manipuladores y Técnicas
Robots Moviles ISBN:
9788426713131
Kumar Saha, | (2010) | Introduccién a la Ciudad de México Mc Graw Hill
Subir Robaotica México ISBN:
9786071503138
Craig, J. (2006) | Robdtica Barcelona México Prentice Hall
México
ISBN:
9702607728
Reyes, (2012) | Matlab Aplicando Barcelona Espafia | ALFAOMEGA
Fernando Robdtica 'y ISBN:
Mecatronica 9786077073574
Reyes, (2011) | Robotica: Control de Barcelona Espafia | ALFAOMEGA
Fernando Robots Manipuladores ISBN:
9786077071907
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V. de Robots Educacion
Manipulados ISBN:
840538310
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