SEP

INGENIERIA EN MECATRONICA
EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

ur

UNIVERSIDADES
TECNOLOGICAS

ASIGNATURA DE OPTATIVA (ROBOTICA INDUSTRIAL)

1. Competencias Desarrollar proyectos de automatizacion y control, a
través del disefio, la administracion y la aplicacion de
nuevas tecnologias para satisfacer las necesidades del
sector productivo.

2. Cuatrimestre Noveno

3. Horas Teodricas 22

4. Horas Practicas 53

5. Horas Totales 75

6. Horas Totales por Semana 5

Cuatrimestre

7. Objetivo de aprendizaje El alumno implementara interfaces de entrada y salida
de diferentes tecnologias para la conexion de
instrumentos y actuadores con dispositivos digitales
programables.

Unidades de Aprendizaje — ,H(_)ras
Teoricas | Practicas| Totales

l. Fundamentos de Robdética Industrial. 6 8 14

Il. Simulacién y Programacién del Robot. 8 17 25

Il. Disefio y control de Interfaces Electrénicas para el

8 28 36

Robot.

Totales 22 53 75
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OPTATIVA (ROBOTICA INDUSTRIAL)

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1 Unldad' dg |. Fundamentos de Robdtica Industrial
aprendizaje
2. Horas Teo6ricas 6
3. Horas Practicas 8
4. Horas Totales 14
oL El alumno identifica la estructura mecanica de un robot, a través
5. Objetivo de la L .
Unidad de _del analisis de las tran_sm|S|ones, los actuadores, Io_s_ sen,sores
. internos y actuadores finales del robot para su clasificacion en
Aprendizaje L .
funcién de su morfologia.

Temas Saber Saber hacer Ser
Morfologia de |Identifica la  estructura|Clasificar robots | Capacidad de
Robots mecanica de un robot, a|industriales de acuerdo a|auto aprendizaje
Industriales. |través del andlisis de las|su generacion, tipo, | Orden y limpieza
(3T, 2P) transmisiones, los | controlador y aplicacion. Razonamiento

actuadores, los sensores deductivo
internos y  actuadores Proactivo,
finales del robot para su iniciativa,
clasificacion en funcién de dinamico.
su morfologia.
Localizacion |Identificar posiciones en|Representar posiciones, y|Capacidad de
Espacial. coordenadas, las matrices |orientaciébn de un vector en|auto aprendizaje,
(4T, 3P) de desplazamiento y | el espacio tridimensional. Razonamiento
rotacion. deductivo,
Analitico,
Orden y limpieza.
Control Definir el problema | Calcular los valores de las|Capacidad de
Cinematico cinematico directo e | coordenadas articulares del | auto aprendizaje
del Robot. inverso. robot para que su extremo | Razonamiento
(2T, 4P) Relacionar la posicidbn y|se posicione y oriente en|deductivo,
orientacion  espacial del|{una localizacion fija| Analitico,
extremo del robot a partir de | especifica. iniciativa,
sus coordenadas Orden y limpieza
articulares. Creativo,
Describir el meétodo Trabajo en
geomeétrico para la equipo.
resolucién de la cinematica
inversa.
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OPTATIVA (ROBOTICA INDUSTRIAL)

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos de
reactivos

Elaborara
contenga:

un reporte que

Planteamiento de tarea a realizar
por un robot manipulador.
Seleccion del tipo de trayectorias
requeridas.

Valores de las coordenadas
articulares del robot para que su
extremo se posicione y oriente
en una localizacion fija
especifica al final de cada
trayectoria realizada.

Descripcion de las trayectorias
realizadas por el robot.

1.- Identificar los tipos vy
caracteristicas de las
trayectorias roboticas.

2.- Explicar el problema
cinematico directo e inverso y
sus metodos de solucion.

3.- Analizar la generacién de
trayectorias robdticas con
referencia al espacio cartesiano.
4.-Interpretar las interpolaciones
empleadas en trayectorias
roboticas.

Ejecucion de tareas vy
Elaboracion de reportes
técnicos.

- Comité de Directores de la carrera de 4. ireccié Ami %
ELABORO: Ingenieria en Mecatronica REVISO: Direccion Académica f'# 'of’\‘
N FECHA DE ENTRADA : § ]
APROBO: C.G.UTyP. EN VIGOR: Septiembre de 2017 \,,_U"WM..}

F-CAD-SPE-24-PE-5A-01




OPTATIVA (ROBOTICA INDUSTRIAL)

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de ensefianza

Medios y materiales didacticos

Practicas demostrativas,
Solucion de problemas,
Practicas en laboratorios.

Pintarrén,

Proyector de video digital, Videos de robdtica,
Equipo de computo,

Software de simulacién matematico,

Modelos de espacios cartesianos,

Manuales de robots,

Software de simulacién de robots.

ESPACIO FORMATIVO

Aula Laboratorio / Taller Empresa
X X
4. Comité de Directores de la carrera de A ; i6 AMi %
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OPTATIVA (ROBOTICA INDUSTRIAL)

UNIDADES DE APRENDIZAJE

L. Umdad_ d_e ll. Simulacién y Programacion del Robot
aprendizaje
2. Horas Teodricas 8
3. Horas Practicas 17
4. Horas Totales 25
5. Objetivo de la Programar los movimientos de un robot industrial mediante la
Unidad de simulacién y ejecuciébn de los comandos y funciones del
Aprendizaje controlador para realizar tareas de movimiento de materiales.
Temas Saber Saber hacer Ser
Entorno de Identificar las funciones|Ejecutar un programa de | Alta conciencia de
programacion. | principales del entorno de|movimiento entre dos|la seguridad
(5T, 7 P) programacion del robot. puntos con seleccion de|personal
Describir los procesos de|tipo de movimiento Yy|Razonamiento
encendido, paro de | velocidad. deductivo,
emergencia, movimiento del Analitico,
robot, cambio de velocidad iniciativa,
y correccion de errores en Orden y limpieza
la  ejecucion de un Creativo.
programa.
Control del Identificar los  sistemas|Programar movimientos | Alta conciencia de
movimiento coordenados disponibles en | mediante la seleccién del|la seguridad
del robot. el programador. sistema coordenado Yy |personal
(3T, 10P) Diferenciar los tipos de|tipos de movimientos. Razonamiento
movimientos existentes en deductivo,
la programacion. Analitico,
iniciativa,
Orden y limpieza
Creativo.
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OPTATIVA (ROBOTICA INDUSTRIAL)

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

Elaborara un reporte técnico de
la descripcion detallada de la
tarea a realizar, el archivo de
simulacion y el programa de
movimientos del robot
documentado en cada una de
sus lineas.

1. Relaciona los
caracteristicas de las
trayectorias robdticas  con
tareas especificas a ejecutar.

2.-. Analiza el problema
cinematico directo e inverso.

3.- Relaciona los valores de las
articulaciones con la posicion y

orientacion del efector final.

tipos vy

4.- Explicar el proceso de
generacion de  trayectorias
robdticas que incluyen

interpolaciones.
5.- Estructurar la programacion
de los movimientos de un robot
industrial para realizar tareas de
desplazamiento.

Ejecucion de tareas y
Elaboracion de reportes
técnicos.

4. Comité de Directores de la carrera de A ; i6 AMi <
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OPTATIVA (ROBOTICA INDUSTRIAL)

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de ensefianza

Medios y materiales didacticos

Mapas mentales,
Proyectos,

Practicas demostrativas,
Analisis de casos,
Practicas en laboratorios.

Pintarron, Cafnon,

Videos de robdtica,

Equipo de computo,

Manuales de robots,

Software de simulacién de robots,

Robots de al menos cinco grados de libertad,
Consultas en Internet.

ESPACIO FORMATIVO

Aula Laboratorio / Taller Empresa
X
4. Comité de Directores de la carrera de A ; i6 AMi %
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OPTATIVA (ROBOTICA INDUSTRIAL)

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unidad de L . L
o lll. Disefio y control de interfaces electrénicas para el robot
aprendizaje

2. Horas Teoricas 8

3. Horas Précticas 28

4. Horas Totales 36

5. Objetivo de la Implementar el control e interfaz hombre maquina para la

Unidad de conexion del robot.
Aprendizaje
Temas Saber Saber hacer Ser

Protocolos de |Describir el procedimiento | Reconocer el mejor Ordenado,

comunicacion. |general de disefio de|protocolo de Metddico,

(4T, 10P) interfaces de comunicacion. | comunicacion afin al Proactivo,
Reconocer los diferentes|proyecto empleado. Responsable,
protocolos de Analitico,
comunicacion, ventajas, Tenaz.
desventajas y aplicaciones.

Interfaz Identificar los Integrar interfaces Responsabilidad,

hombre- requerimientos para hombre - maquina que |Honestidad,

magquina HMI. |integracion de HMI en facilite la interaccion Proactivo.

(2T, 8P) aplicaciones industriales. entre usuarios y equipo

de control, en la solucién
de necesidades
especificas.

Etapa de Conocer los diferentes Implementar circuitos Ordenado,

potencia. dispositivos de potencia electronicos analogicos y | Metadico,

(2T, 10P) empleados para el manejo |digitales de potencia, Proactivo,
de actuadores. para el manejo de Responsable,

actuadores y efectores | Analitico,
finales. Tenaz,
Responsabilidad,
Honestidad,
Proactivo.
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OPTATIVA (ROBOTICA INDUSTRIAL)

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

Elaborara un reporte técnico a
partir de un requerimiento
especifico, construir las
interfaces para puertos de salida
de potencia de CD y CA de
sistemas digitales y su
documentacion que incluya:

- Diagrama esquematico,

- Célculo de elementos passivos,
- Hoja de datos de dispositivos
semiconductores empleados,

- Resultados de pruebas de
funcionamiento,

- Imagenes fotogréficas de los
circuitos realizados.

1.-Reconocer el mejor protocolo
de comunicacibn para la
aplicacién requerida.

2.-

Reconocer los elementos

gue conforman un HMI y sus
diversas aplicaciones y
variedades.

3.- Reconocer el funcionamiento
de los elementos de potencia.

4.-Comprender el procedimiento
para construir interfaces de
potencia.

5.-Integrar todos los
conocimientos adquiridos para
la creacion de un robot.

Lista de cotejo,
Desarrollo de prototipos.

- Comité de Directores de la carrera de 4. ireccié Ami %
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OPTATIVA (ROBOTICA INDUSTRIAL)

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de ensefianza

Medios y materiales didacticos

Mapas mentales,
Proyectos,

Practicas demostrativas,
Analisis de casos,
Practicas en laboratorios.

Pizarron, Cafon,

Videos de robdtica,

Equipo de computo,

Manuales de robots,

Software de simulacién de robots,

Robots de al menos cinco grados de libertad,
Consultas en Internet.

ESPACIO FORMATIVO

Aula Laboratorio / Taller Empresa
X X
4. Comité de Directores de la carrera de A ; i6 AMi %
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OPTATIVA (ROBOTICA INDUSTRIAL)

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

Capacidad

Criterios de Desempefio

Determinar soluciones, mejoras e
innovaciones a través de disefios
propuestos para atender las necesidades
de automatizacion y control, considerando
los aspectos Mecénicos, Electronicos y
Eléctricos.

Elabora una propuesta del disefio que integre:

* Necesidades del cliente en el que se identifique:
capacidades de produccién, medidas de
seguridad, intervalos de operacion del sistema,
flexibilidad de la produccion, control de calidad

* Descripcion del proceso

» Esquema general del proyecto,

* Sistemas y elementos a integrar al proceso y
sus especificaciones técnicas por areas:
Eléctricos, Electronicos, Mecanicos y Elementos
de control

* Caracteristicas de los requerimientos de
suministro de energia (eléctrica, neumatica, etc.)
* Estimado de costos y tiempos de entrega.

Modelar disefios propuestos apoyados
por herramientas de disefio y simulacion
de los sistemas y elementos que
intervienen en la automatizacion y control
para definir sus caracteristicas técnicas.

Entregue el diagrama y el modelo del prototipo
fisico o virtual por implementar o probar,
estableciendo las especificaciones técnicas de
cada elemento y sistema que componen la
propuesta, planos, diagramas o0 programas
incluyendo los resultados de las simulaciones
realizadas que aseguren su funcionamiento:

- Materiales, Dimensiones y acabados;

- Descripcion de entradas, salidas y consumo de
energias;

- Comunicacion entre componentes y sistemas;

- Configuracion y/o programacion;

Implementar prototipos fisicos o virtuales
considerando el modelado, para validar y
depurar la funcionalidad del disefio.

Depura y optimiza el prototipo fisico o virtual
mediante:

* La instalacion y/o ensamble de elementos 'y
sistemas componentes del proyecto de
automatizacion en funcién del modelado.

* La configuracion y programacion de los
elementos que asi lo requieran de acuerdo a las
especificaciones del fabricante.

* La realizacion de pruebas de desempefio de los
elementos y sistemas, y registro de los
resultados obtenidos.

* La realizacion de los ajustes necesarios para
optimizar el desempeiio de los elementos y
sistemas.

Comité de Directores de la carrera de

i
Ry
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Capacidad

Criterios de Desempefio

Evaluar disefio propuesto con base a la
normatividad aplicable, su eficiencia y
costos para determinar su factibilidad.

Determina la factibilidad del disefio
especificando: el cumplimiento de la normatividad
aplicable, la satisfaccion de las necesidades del
cliente, los resultados de pruebas de desempeiio
de los elementos y sistemas, costos
presupuestados y tiempos de realizacion.

Documentar el disefio de forma clara, completa y
ordenada, para su reproduccion y control de
cambios, elaborando un reporte que contenga:

* Propuesta de disefio.

* Planos, diagramas o programas realizados.

* Especificaciones de ensamble, configuracion
y/o programacion de los elementos que lo
requieran.

* Caracteristicas de suministro de energia
(eléctrica, neumatica, etc.),

* Protocolos de comunicacion.

* Resultados de la simulacion de desempefio de
los elementos y sistemas.

* Ajustes realizados al disefio de los elementos y
sistemas.

* Resultados de pruebas de desempefio de los
elementos y sistemas.

» Costos y tiempos de realizacion.

» Resultado de la evaluacion del disefio.
Propuesta de conservacion.

Gestionar recursos humanos, equipos,
herramientas, materiales y energéticos
utilizando las nuevas tecnologias de la
informacion y comunicacion y técnicas de
negociacion para cumplir con la
planeaciéon de proyectos de
automatizacion y control.

Elabora y justifica un plan de desarrollo y un
programa de trabajo donde se determina los
criterios y estrategias para la asignacion de
metas, objetivos, actividades, responsabilidades,
tiempos y recursos.

Elabora y justifica un plan de conservacion donde
se determinen las actividades y recursos
necesarios.

Elabora y justifica en un documento
(requisiciones, asignacion presupuestal, de
personal, etc.) donde determina necesidades,
prioridades y tiempos para la obtencion de
recursos y distribucién de los mismos con base
en el plan de desarrollo, plan de conservacion y
programa de trabajo.

- Comité de Directores de la carrera de 4. ireccié Ami %
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Capacidad

Criterios de Desempefio

Controlar el desarrollo del proyecto de
automatizacion y control por medio del
liderazgo de comunicacion efectiva,
utilizando el sistema de control estadistico
(Project, cuadro mando integral,
diagramas de Gantt) para alcanzar los
objetivos y metas del proyecto.

Elabora y justifica en un reporte que incluya: el
avance programatico de metas alcanzadas vs
programadas; las acciones correctivas y
preventivas.

Evaluar los indicadores del proyecto a
través del uso de herramientas
estadisticas y graficas de control, para
determinar su calidad e impacto.

Realiza informe final que incluya: los resultados
programados y alcanzados; un dictamen del
impacto del proyecto; graficas, fichas técnicas,
avances programaticos y el ejercicio de los
recursos.

Organizar la instalacion de sistemas y
equipos eléctricos, mecanicos y
electronicos a través del establecimiento
del cuadro de tareas, su organizacion,
tiempos de ejecucion y condiciones de
seguridad, para asegurar la funcionalidad
y calidad del proyecto.

Realizar el control y seguimiento del proyecto
(grafica de Gantt, Cuadro Mando Integral,
Project) considerando:

* Tareas y tiempos.

* Puntos criticos de control,

* Entregables y

* Responsabilidades.

Establece los grupos de trabajo y los
procedimientos de seguridad.

Supervisar la instalacion, puesta en
marcha y operacion de sistemas, equipos
eléctricos, mecanicos y electrénicos con
base en las caracteristicas especificadas,
recursos destinados, procedimientos,
condiciones de seguridad, y la planeacién
establecida, para asegurar el
cumplimiento y sincronia del disefio y del
proyecto.

Realiza una lista de verificaciéon de tiempos y
caracteristicas donde registre:

* Tiempos de ejecucion,

* Recursos ejercidos,

* Cumplimiento de caracteristicas,

* Normativas y seguridad y funcionalidad
* Procedimiento de arranque y paro.

Realiza un informe de acciones preventivas y
correctivas que aseguren el cumplimiento del
proyecto.

Evaluar el desempefio del sistema
automatizado con base en pruebas
ejecutadas en condiciones normales y
maximas de operacion para realizar
ajustes y validar el cumplimiento de los
requisitos especificados.

Aplica procedimientos de evaluacién
considerando: analisis estadisticos de resultados,
pruebas fisicas, repetitividad y analisis
comparativos respecto del disefio del proceso,
registrando los resultados de operacion en
funcion a las caracteristicas solicitadas en
condiciones normales y maxima de operacion.

- Comité de Directores de la carrera de 4. ireccié Ami %
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Capacidad

Criterios de Desempefio

Implementar prototipos fisicos o virtuales

considerando el modelado, para validar y | mediante:
depurar la funcionalidad del disefio.

Depura y optimiza el prototipo fisico o virtual

* La instalacion y/o ensamble de elementos y
sistemas componentes del proyecto de
automatizacion en funcién del modelado.

* La configuracion y programacion de los
elementos que asi lo requieran de acuerdo a las
especificaciones del fabricante.

* La realizacion de pruebas de desempefio de los

elementos y sistemas, y registro de los
resultados obtenidos.

* La realizacién de los ajustes necesarios para
optimizar el desemperio de los elementos y

sistemas.
4. Comité de Directores de la carrera de A ; i6 AMi %
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OPTATIVA (ROBOTICA INDUSTRIAL)
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