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1. Datos Generales de la asignatura

Nombre de la asighatura: | Fundamentos de Robdtica

Clave de la asignatura: | MCF-2404

SATCA® | 3-2-5

Carrera: | Ingenieria Electromecanica IEME-2010-210

2. Presentacion

Caracterizacién de la asignatura

Esta asignatura aporta al perfil del Ingeniero Electromecanico la capacidad para
programar los movimientos de robots y manipuladores con base en programas de
simulacion del fabricante o de terceros, lo que permite el desarrollo del disefio,
aplicacion y control de sistemas robdéticos, asi como la posibilidad para seleccionar y
programar robots comerciales para un determinado proceso industrial.

La materia en su constitucién ha tenido especial interés en abordar los diferentes
campos de las ingenierias y de la tecnologia que intervienen en la integracion de un
robot y da énfasis en la importancia que reviste la robética actualmente en los campos
diversos en el quehacer profesional.

La asignatura integra a las diversas ingenierias, pues requiere de ellas conocimientos
de los diversos subsistemas que contiene un robot, asi como sus caracteristicas
fundamentales de funcionamiento. Temas como la cinematica, dinamica, control y
otros mas son considerados teniendo el enfoque tedrico y practico en el tratamiento de
los conceptos de la robdtica.

El profesional en el desempefio cotidiano sera capaz de comprender las
caracteristicas, pardmetros y conceptos intrinsecos de un sistema robético al observar
sus diferentes configuraciones, de este modo sera capaz de seleccionar y programar

estos sistemas propiciando con ello la modernizacion de los procesos productivos.

Intencién didactica
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El programa contiene cinco temas, contemplando en el tema 1, la descripcion de los
elementos matematicos que nos permitiran configurar un brazo robdético.

En el tema 2 se aplican las técnicas de modelado para determinar posiciones vy
velocidad de un movimiento en el robot.

El tema 3 permite incorporar las medidas de seguridad, utilizando los procedimientos
basicos para su aplicacion.

El tema 4 describe el sistema y el software de simulacion a utilizar, los procedimientos
basicos de operacién y la definicion del punto central de la herramienta.

El tema 5 contempla la utilizacion de instrucciones de movimiento, instrucciones
basicas, edicién, rutinas, toma de decisiones, modulos y datos, didlogos en la unidad
de programacion, instrucciones y funciones de tiempo ciclo, definicion del sistema de

coordenadas.

3. Participantes en el disefio y seguimiento curricular del programa

Lugar y fecha de Participantes Observaciones
elaboracién o revisién

Metepec, México enero de | M. en T.E.. Manuel Ortiz | Academia de Ingenieria
2024. Fosado Electromecénica

M. en T. E. Victor Radl
Camargo Ruiz

4. Competencia(s) a desarrollar

Competencia(s) especifica(s) de la asignatura

» Desarrolla aplicaciones de sistemas roboéticos a partir de la configuracion cinematica,

empleando técnicas de programacion tomando en cuenta los parametros de seguridad.

5. Competencias previas

» Automatiza, controla y programa maquinas

* Diagnostica y analizar fallas en maquinas

* Analizar disefia y aplica controladores electrénicos para sistemas mecatronicos
* Selecciona y aplica sensores y transductores a sistemas y procesos industriales

* Selecciona, aplica y disefia elementos y dispositivos mecanicos en sistemas dinamicos
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» Selecciona materiales para construccién de robots y manipuladores

6. Temario
No. Temas Subtemas
1 Modelado matematico para robética | 1.1 Matrices
1.2 Rotaciones de un sistema de
referencia
1.3 Traslaciones de un sistema de
referencia

1.4 Transformaciones homogéneas

Modelado de un brazo robético

2.1 Configuraciones de robots
2.2 Sistemas de impulsién
2.3 El modelo de Denavit y Hartemberg

2.4 Modelado de velocidad y aceleracion

Medidas de seguridad

3.1 Puntos de riesgo
3.2 Bloqueo y circuito de seguridad
3.3 Sentido comun

3.4 Paros
mecanicos

de emergencia y topes

3.5 Reduccion de velocidad para la
programacion y dispositivos de
habilitacion.

Descripcion del sistema

4.1 Descripcion del manipulador
4.2 Descripcion del controlador
4.3 Descripcién de la interfaz HMI
4.4 Software de simulacion

4.5 Definicion del punto central de la
herramienta

Instrucciones de programacion

5.1 Herramientas de edicién

5.2 Instrucciones movimiento

5.3 Instrucciones bésicas

5.4 Rutinas

5.5 Toma de decisiones, médulos y datos.
5.6

Didlogos de Ila unidad de
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programacion

5.7 Instrucciones y funciones de tiempo y
ciclo

5.8 Definicién del sistema de
coordenadas.

7. Actividades de aprendizaje de los temas

1. Modelado Matematico para Robdtica

Competencias Actividades de aprendizaje

Especifica(s): o Desarrollar el concepto de matriz
« Aplica los fundamentos e Realizar ejercicios de rotaciones y

matematicos usados en la robotica. traslaciones de sistemas de

referencias
Genéricas:

o Capacidad de analisis y sintesis

e Capacidad de organizar y planificar

e Habilidades béasicas de manejo de
la computadora

¢ Habilidad de manejo de software
de Ingenieria

¢ Conocimiento de electrénica
analdgica y digital

¢ Habilidad para buscar y analizar
informacion proveniente de fuentes

diversas

e Solucion de problemas

2. Modelado de un Brazo Robodtico

Competencias Actividades de aprendizaje

Especifica(s): o Aplicar los fundamentos

e Aplica los fundamentos de matematicos de los modelados
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modelado matematico para
determinar la posicién y velocidad
de una articulacion de robot.
Genéricas:
e Capacidad de analisis y sintesis
e Capacidad de organizar y planificar
e Comunicacién oral y escrita
e Habilidades béasicas de manejo de
la computadora
e Habilidad de manejo de software
de Ingenieria
e Conocimiento de electronica
analogica y digital
e Habilidad para buscar y analizar
informacién proveniente de fuentes
diversas
e Solucion de problemas

e Toma de decisiones

usados en la robdtica.

e Investigar las caracteristicas de los
sistemas de impulso de un robot.

¢ Realizar ejercicios de aplicacion
del modelo de Denavit y
Hartemberg a brazos de robots
industriales

e Realizar ejercicios de aplicacion
del modelo para determinar la

velocidad de un brazo robético

3. Medidas de seguridad

Competencias

Actividades de aprendizaje

Especifica(s):

e Aplica las normas de seguridad

qgue incluyen a los sistemas
roboticos.
Genéricas:

e Capacidad de analisis y sintesis

e Capacidad de organizar y planificar
e Conocimientos bésicos de la
carrera

¢ Comunicacion oral y escrita

* Investigar y analizar los posibles puntos
de riesgos en un sistema determinado.

* Implementar bloque vy circuito de
seguridad en la operacion, supervision y
mantenimiento de un sistema robatico.

* Analizar y aplicar paros de emergencia
en base al riesgo del proceso, asi como su
secuencia de paro.

* Analizar el uso de los topes mecénicos

en base al area de operacion.




SEP

SECRETARIA DI

EDUCACION PUBLICA

TECNOLOGICO NACIONAL DE MEXICO

Habilidades basicas de manejo de
la computadora

Habilidad de manejo de software
de Ingenieria

Conocimiento de electronica
analdgica y digital

Habilidad para buscar y analizar
informacion proveniente de fuentes
diversas

Solucién de problemas

Toma de decisiones.

* Analizar la importancia de las barreras

sensaricas y tapetes de trabajo.

4. Descripcion del sistema

Competencias

Actividades de aprendizaje

Especifica(s):

Comprende las caracteristicas de
la plataforma, asi como su
aplicacion e interaccion entre los
componentes de una celda

productiva

Genéricas:

Capacidad de andlisis y sintesis
Capacidad de organizar y planificar
Conocimientos basicos de la
carrera

Comunicacién oral y escrita
Habilidades béasicas de manejo de
la computadora

Habilidad de manejo de software
de Ingenieria

Conocimiento de electrénica

e Se introduce al robot como parte
de un sistema productivo

¢ Investigar el comportamiento de las
variables presentes en una celda
productiva.

e Analizar la interaccion y aplicacion
del manipulador del sistema, asi
como sus partes principales,

alimentacion e instalacion.
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analdgica y digital

¢ Habilidad para buscar y analizar
informacion proveniente de fuentes
diversas

e Solucion de problemas

e Toma de decisiones.
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5. Instrucciones

de programacién

Competencias

Actividades de aprendizaje

Especifica(s):

de

el

Aplica las instrucciones
programacion para controlar
comportamiento de un sistema

robético.

Genéricas:

Capacidad de andlisis y sintesis
Capacidad de organizar y planificar
Conocimientos basicos de la
carrera

Comunicacion oral y escrita
Habilidades béasicas de manejo de
la computadora

Habilidad de manejo de software
de Ingenieria
Conocimiento de electronica
analdgica y digital

Habilidad para buscar y analizar
informacién proveniente de fuentes
diversas

Solucién de problemas

Toma de decisiones.

e Conocera el funcionamiento del
software de  simulacion  del
fabricante, y aplicara las

herramientas del mismo.
e Analizar y aplicar las herramientas
de edicion de programas del
software de programacion y/o
simulacion.
e Analizar y aplicar las instrucciones
de movimiento del software de

programacion y/o simulacion.
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8. Préactica(s)

e Interpretar los fundamentos y componentes principales de los sistemas robdticos.

e Analizar y aplicar paros de emergencia en base al riesgo del proceso, asi como
Su secuencia de paro.

¢ Analizar los topes mecéanicos en base al area de operacion.

e Aplicar la reduccion de velocidad en la programacién y pruebas.

e Analizar la interaccion y aplicaciéon del manipulador del sistema, asi como sus
partes principales, alimentacion e instalacion.

e Conocer el funcionamiento del software de simulacién del fabricante, y aplicara
las herramientas del mismo.

e Aplicar las herramientas de edicién de programas del software de programacion
y/o simulacion.

e Aplicar las instrucciones de movimiento del software de programaciéon y/o

simulacion.

9. Proyecto de asignatura

El objetivo del proyecto que planteé el docente que imparta esta asignatura, es demostrar

el desarrollo y alcance de las competencias de la asignatura, considerando las siguientes

fases:

¢ Fundamentacidon: marco referencial (tedrico, conceptual, contextual, legal) en el cual
se fundamenta el proyecto de acuerdo con un diagndstico realizado, mismo que
permite a los estudiantes lograr la comprensién de la realidad o situacién objeto de

estudio para definir un proceso de intervencidn o hacer el disefio de un modelo.

e Planeacion: con base en el diagnéstico en esta fase se realiza el disefio del proyecto
por parte de los estudiantes con asesoria del docente; implica planificar un proceso:
de intervencion empresarial, social o comunitario, el disefio de un modelo, entre otros,
segun el tipo de proyecto, las actividades a realizar los recursos requeridos y el

cronograma de trabajo.

e Ejecucidn: consiste en el desarrollo de la planeacion del proyecto realizada por parte
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de los estudiantes con asesoria del docente, es decir en la intervencion (social,
empresarial), o construccion del modelo propuesto segun el tipo de proyecto, es la
fase de mayor duracion que implica el desempefio de las competencias genéricas y

especificas a desarrollar.

e Evaluacién: es la fase final que aplica un juicio de valor en el contexto laboral-
profesion, social e investigativo, ésta se debe realizar a través del reconocimiento de
logros y aspectos a mejorar se estara promoviendo el concepto de “evaluacion para
la mejora continua”, la metacognicién, el desarrollo del pensamiento critico y reflexivo

en los estudiantes.

10. Evaluacion por competencias

La evaluacién debe ser continua y formativa por lo que se debe considerar el desempefio
en cada una de las actividades de aprendizaje, haciendo especial énfasis en:

* Reportes escritos de las observaciones hechas durante las actividades, asi como de
las conclusiones obtenidas de dichas observaciones.

* Informacion obtenida durante las investigaciones solicitadas plasmada en documentos
escritos.

» Evaluacién escrita para comprobar el manejo de aspectos teoricos y declarativos.

* Reporte de practicas realizadas sobre los sistemas robéticos.

Reporte de practicas realizadas sobre los simuladores de sistemas robéticos.

* Puntualidad.

* Responsabilidad.

* Trabajo en equipo.

* Limpieza
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