PROGRAMA ANALITICO

1. DATOS INFORMATIVOS

DEPARTAMENTO: AREA DE CONOCIMIENTO:

CIENCIAS DE ENERGIA Y MECANICA MECATRONICA

NOMBRE DE LA ASIGNATURA: PERIODO ACADEMICO:

ROBOTICA INDUSTRIAL PREGRADO S-1 MAY 23 - SEP 23

CODIGO: No. CREDITOS: NIVEL:

A0415 PREGRADO
EJE DE FORMACION HORAS / SEMANA

FECHA ELABORACION:

3 TEORICAS: PRACTICAS/LABORATORIOS
TITULACION
06/05/2023

DESCRIPCION DE LA ASIGNATURA:

La robotica industrial es una asignatura de la unidad de titulacion, la cual, al ser un componente béasico de la automatizacién moderna, analiza la
morfologia, fundamentacion matematica, algoritmos de control, programacion y aplicaciones de esta, proponiendo soluciones a la falta de productividad
y competitividad de las industrias manufactureras. Su estudio estara apoyado por practicas de laboratorio que permitiran el desarrollo de habilidades
cientificas, técnicas y tecnolégicas de los alumnos en esta area.

CONTRIBUCION DE LA ASIGNATURA A LA FORMACION PROFESIONAL:

La asignatura contribuye al resultado de aprendizaje del nivel al abordar los fundamentos de la robdtica, estudiar sus principios de modelamiento
matematico y analizar sus aplicaciones en diferentes areas de la industria, que permita identificar oportunidades de mejora a través de su
implementacién en entornos de trabajo seguros para su operacion y que no representen riesgo para los operadores.

RESULTADO DE APRENDIZAJE DE LA CARRERA (UNIDAD DE COMPETENCIA):

Sintetiza los conocimientos adquiridos para la creacién, disefio y operacion de lineas de produccion utilizando robética industrial con diferentes grados
de inteligencia artificial, y la manufactura e ingenieria asistida por computadora.

OBJETIVO DE LA ASIGNATURA:

Formar profesionales en mecatrénica con soélidas bases cientificas, técnicas y tecnoldgicas, que integren sinérgicamente los conocimientos de las
ingenierias mecanica, electrénica y control, para crear, disefiar, implementar y operar maquinas y equipos con el fin de tecnificar los procesos
productivos del sector industrial y empresarial, incrementando el valor agregado con ética, liderazgo, conocimiento de la realidad nacional, respetando
las tradiciones, el enfoque de género e interculturalidad y con conciencia ambiental.

RESULTADO DE APRENDIZAJE DE LA ASIGNATURA: (ELEMENTO DE COMPETENCIA):

Aplica los fundamentos del robot industrial para el disefio de procesos o sistemas basados en robot con detalles suficientes que permiten su
construccion, operaciéon y mantenimiento.

Describe las caracteristicas principales de las diferentes configuraciones del robot industrial.

Describe la morfologia del robot industrial.

Describe los métodos para analizar la cinematica y dindmica del robot industrial.

Aplica software para modelar y simular un brazo robético industrial.

Describe los métodos de programacioén de robots industriales.

Explica los criterios de seleccion de un robot industrial y el disefio de celdas robotizadas, considerando aspectos socioeconémicos.

2. SISTEMA DE CONTENIDOS Y RESULTADOS DEL APRENDIZAJE

UNIDADES DE CONTENIDOS

Unidad 1 Resultados de Aprendizaje de la Unidad 1

Aplica los fundamentos del robot industrial para el disefio de procesos o
sistemas basados en robot con detalles suficientes que permiten su
construccion, operacion y mantenimiento.Describe las caracteristicas
principales de las diferentes configuraciones del robot industrial

Fundamentos de Robética Industrial

Definicion de robética industrial, grados de libertad, cadena cinemaética, clasificacion
Definicién de robdtica industrial, grados de libertad, cadena cinematica, clasificacion

Principales componentes usados en robots industriales: sensores y actuadores

Principales componentes usados en robots industriales: sensores y actuadores

Representacion de posicion: cartesiano, cilindrico, esférico.
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UNIDADES DE CONTENIDOS
Representacién de posicion: cartesiano, cilindrico, esférico.
Representacion de orientacion: angulos de Euler, yaw pitch roll, &ngulo eje y cuaterniones.
Representacion de orientacion: angulos de Euler, yaw pitch roll, &ngulo eje y cuartiones.
Representacion de posicion y orientacion: matrices homogéneas
Representacién de posicion y orientacién: matrices homogéneas
Cinemética directa
Cinematica directa
Algoritmo Denavit - Hartenberg

Algoritmo Denavit - Hartenberg

Unidad 2 Resultados de Aprendizaje de la Unidad 2

Describe la morfologia del robot industrial
Describe los métodos para analizar la cinematica y dinamica del robot industrial

Interpretacion matematica - . P .
P Aplica software para modelar y simular un brazo robético industrial

Cinemaética inversa
Cinematica inversa
Obtencién de jacobiano

Obtencién de jacobiano

Resolucién de cinemética inversa usando métodos iterativos
Resolucion de cinematica inversa usando métodos iterativos
Dindmica de manipuladores

Dinamica de manipuladores
Planificacién de trayectorias

Planificacion de trayectorias

Estrategia de control de posicidon de manipuladores

Estrategia de control de posicién de manipuladores

Unidad 3 Resultados de Aprendizaje de la Unidad 3

Describe los métodos de programacién de robots industrialesExplica los
Programacién de manipuladores roboticos criterios de seleccion de un robot industrial y el disefio de celdas robotizadas,
considerando aspectos socioeconémicos.

Métodos de programacién de robots
Métodos de programacion de robots
Aplicaciones industriales tipicas de un robot industrial

Aplicaciones industriales tipicas de un robot industrial

Disefio de una celda de trabajo robotizada

Disefio de una celda de trabajo robotizada

Introduccién a lainteligenciay visién artificial aplicada en la robética

Introduccion a la inteligencia y vision artificial aplicada en la robética
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3. PROYECCION METODOLOGICA Y ORGANIZATIVA PARA EL DESARROLLO DE LA ASIGNATURA

(PROYECCION DE LOS METODOS DE ENZENANZA - APRENDIZAJE QUE SE UTILIZARAN)
Clase Magistral

Resolucion de Problemas

Investigacion Exploratoria

Disefio de proyectos, modelos y prototipos

a A W N B

Practicas de Laboratorio

PROYECCION DEL EMPLEO DE LA TIC EN LOS PROCESOS DE APRENDIZAJE
1 Herramientas Colaborativas (Google, drive, onedrives, otros)
2 Material Multimedia

3 Software de Simulacion

4. TECNICAS Y PONDERACION DE LA EVALUACION

En este espacio se expresaran las técnicas utilizadas en la evaluacion del proceso de ensefianza aprendizaje o
evaluaciéon formativa y sumativa.

. Las técnicas que se recomienda usar son: Resolucion de ejercicios, Investigacién Bibliografica, Lecciones oral/escrita,
Pruebas orales/escrita, Laboratorios, Talleres, Solucion de problemas, Practicas, Exposicion, Trabajo colaborativo,
Examen parcial, Otras formas de evaluacion.

. Recordar que mientras mas técnicas utilicen, la evaluacion serd mas objetiva y el desempefio del estudiante se reflejara
en su rendimiento (4 o 5 técnicas).

Para evaluar se debera aplicar la ribrica en cada una de las técnicas de evaluacion empleadas. Se debe expresar en
puntaje de la nota final sobre 20 puntos. No debe existir una diferencia mayor a dos puntos entre cada técnica de
evaluacién empleada.

En la modalidad presencial existen tres parciales en la modalidad a distancia existen dos parciales, toda la planificacion
de periodo académico se la realiza en funcién del nimero de parciales de cada modalidad.

La ponderacion a utilizarse en la evaluacion del aprendizaje del estudiante sera la misma en las tres parciales.

« Para la aprobaciéon de una asignatura se debe tener una nota final promedio de 14/20, en los tres o dos parciales.

5. BIBLIOGRAFIA BASICA/ TEXTO GUIA DE LA ASIGNATURA

Titulo Autor Edicién Afo Idioma Editorial

ARDUINO: aplicaciones en robdtica,

o ) . Reyes Cortés, Fernando 2015 spa Alfaomega
mecatrénica e ingenierias

Robética : control de robots manipuladores México, D. F.

Reyes Cortés, Fernando - 2011 Espafiol

Alfaomega
6. FIRMAS DE LEGALIZACION
ROCEL
PATRICIA NATALY CONSTANTE PROCEL
COORDINADOR DE AREA DE CONOCIMIENTO DIRECTOR DE CARRERA

Fi_rmado_el ectréni canente por
EURO” RODRI" GO VENA
 VENA

EURO RODRIGO MENA MENA
DIRECTOR DE DEPARTAMENTO
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