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ll. PROPOSITO GENERAL DEL CURSO

Esta unidad de aprendizaje tiene la finalidad de pyporcionar las herramientas necesarias para que alumno comprenda y aplique las
capacidades de los componentes fisicos, sensoresfjware mas comunmente utilizados en el disefio,serollo y construccidon de robots,
ya que la robdtica es esencial en el ambito industl. Se encuentra ubicada en la etapa terminal dgdlan de estudios, es de caracter
optativa, no se requiere haber acreditado alguna udad de aprendizaje, aunque es recomendable queadimno haya cursado las
siguientes unidades de aprendizaje: Automatizaciéy control, y Electrénica Industrial aplicada.

[ll. COMPETENCIA (S) DEL CURSO

Aplicar la tecnologia del robot en los procesos dabricacion automatizada, utilizando los conceptopertinentes de las maquinas
inteligentes y su implementacion, para eficientizalos procesos de fabricacion en las organizaciongs manera responsable y creativa.

IV. EVIDENCIA (S) DE DESEMPERO

» Elaboracion, presentacion y exposicion de reportede actividades orientadas al estudio del comportaento y capacidades de un
robot en un proceso industrial, asi como el desarlio, metodologia, analisis e interpretacion de redtados.

» Realizar programas de integracién de robots con edpo periférico.

» Entrega de proyectos de automatizacion de procesper medio de la seleccidén y programacion del robateleccionado.




V. DESARROLLO POR UNIDADES

COMPETENCIA: Comprender los conocimientos basicosle la robética y las leyes que lo rigen, mediant estudio de las tecnologias
disponibles en el mercado para poder identificasus aplicaciones en los diversos procesos en laustiia, con actitud analitica, receptiva
y comprometida.

CONTENIDO: Duracion : 4 horas

UNIDAD | : FUNDAMENTOS DE ROBOTICA

1.1 Definicion de robot.

1.2 Leyes de la robdtica.

1.3 Sistemas de Impulsion.

1.4 Precision, exactitud y repetitividad.

1.5 Mercado de robdtica.




V. DESARROLLO POR UNIDADES

COMPETENCIA: Comparar los diferentes tipos de confguracion cinematica de los robots, asi como susstintas aplicaciones através d
las tecnologias disponibles en el mercado para padeconocer su uso en los distintos procesos enifaustria, con actitud integradora,
cooperativa y responsabilidad.
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CONTENIDO: Duracién : 4 horas

UNIDAD Il : CLASIFICACION CINEMATICA DE LOS ROBOTS

2.1 Configuracién cartesiana.

2.2 Configuracion cilindrica.

2.3 Configuracion esférica.

2.4 Configuracién de brazo articulado.

2.5 Configuracion SCARA.




V. DESARROLLO POR UNIDADES

COMPETENCIA: Identificar en forma receptiva los diversos dispositivos basicos que componen un robadgstacando el interés en la
parte integradora de sus componentes para identdar las aplicaciones en la industria, mostrando unactitud analitica, con compromiso
y disciplina.

CONTENIDO: Duracién : 4 horas

UNIDAD Il : TECNOLOGIA DE LOS ROBOTS

3.1 Estructura mecanica de un robot.
3.2 Transmisiones y reductores.

3.3 Sensores de posicion.

3.4 Sensores internos y externos.

3.5 Sistemas de vision.

3.6 Actuadores y elementos terminales.




V. DESARROLLO POR UNIDADES

COMPETENCIA: Identificar los conceptos fundamentales de la programacion y comunicacion de los robotsjediante el uso de
lenguajes de programacion para establecer un enlade comunicacion programa-robot, con una actitud poactiva, creativa y
responsable.

CONTENIDO: Duracién : 4 horas

UNIDAD IV : PROGRAMACION DE LOS ROBOTS

4.1 Métodos de programacion.
4.2 Tipos de lenguaje de programacion.
4.3 Comunicacion y procesamientos de datos.

4.4 Sistema computarizado.




V. DESARROLLO POR UNIDADES

COMPETENCIA: Seleccionar de manera asertiva el tipade robot que cubra las diferentes necesidades enihdustria, a través de las
diversas aplicaciones de los robots industrialesde servicio, para poder eficientizar procesos deutomatizacién, mostrando tenacidad,
siendo deductivo, Yy responsable.

CONTENIDO: Duracién : 6 horas

UNIDAD V : APLICACION DE LOS ROBOTS INDUSTRIALES Y DE SERVICIO
5.1 Robot de trasferencia de materiales.

5.2 Robot en la Industria del entretenimiento.

5.3 Robot de ensamble soldadura y pintura.

5.4 Robot en los viajes especiales.

5.5 Robot en la medicina y cirugias.

5.6 Robot en las expediciones submarinas.

5.7 Robot Domésticos.




V. DESARROLLO POR UNIDADES

COMPETENCIA: Implementar la aplicacion de un robot en la simulacion de un proceso de manufactura destando la productividad,
seguridad y justificacion econémica del sistema pareficientizar procesos industriales y de servicipson actitud creativa, emprendedora
y responsable.

CONTENIDO: Duracion : 4 horas
UNIDAD VI : IMPLEMENTACION DE ROBOTS

6.1 Programacion de Robot Mitsubishi RV-M1.

6.2 Simulacion de RV-M1 en un sistema de manufact real.

6.3 Seguridad en instalaciones robotizadas.

6.4 Justificacion Econdmica.

NOTA: Esta unidad incluye la realizacién de las 3 gacticas descritas en la seccion VI




VI. ESTRUCTURA DE LAS PRACTICAS

No. de Competencia(s) Descripcion Material de Duracion
Préactica Apoyo
1 Identificar y Distinguir el dispositivo hand_os alumnos deberan reconocer cada unaRiEbot RV-M1, 2 horas
held programmer para evaluar suas teclas del programador con el objetivo dand held
capacidades de desplazamiento del robot. determinar las capacidades y limitaciones geogrammer.
los movimientos del roboton una actitud
analitica, receptiva y respetando la
seguridad.
2 Establecer y grabar una secuencia de pasos alumnos deberan grabar, utilizando elRobot RV-M1, 2 horas
para evaluar el funcionamiento del Robband held programmer, una serie de hand held
dentro de su area de movimiento. posiciones especificas dentro de un procegorogrammer,
pre-estableciendo para después transferirlammputadora.
a la memoria de computadora con el
objetivo de reconocer la ruta del movimiento
del robot, con actitud emprendedora y
responsable.
3 Desarrollar un programa en el software debs alumnos deberan demostrar dominio debbot RV-M1, 2 horas

robot en el cual contenga una secuencia ks del software de programacion del robleand held
pasos repetitivos asi como el uso de timees, la elaboracion de un programa queogrammer,
contadores y cambios de velocidad en dascriba la simulacion de un proceso reahmputadora.
trayectoria del robot. mostrando tenacidad, siendo deductivo, vy

respetando la seguridad.




VIl. METODOLOGIA DE TRABAJO

El alumno trabajar4 de manera individual y grupal, realizando investigaciones bibliogréaficas con larfalidad de fortalecer sus
conocimientos y habilidades en el manejo de la imfmacion cientifica, discusion y analisis de resultios. El docente coordinara las
actividades de clase y de practicas, brindando ebgorte técnico y la asesoria pertinente y/o requeta, para el aprendizaje de los
conocimientos y adquisicion de habilidades prioritdas que aseguren el desempefio de manera substaheia la solucion de los
problemas en cuestion.

VIIl. CRITERIOS DE EVALUACION

CRITERIO DE ACREDITACION:

La calificacion minima aprobatoria y la asisterr@iquerida establecidas en el estatuto escolantége

CRITERIOS DE CALIFICACION:

TRABAJOS DE INVESTIGACION Y PARTICIPACION EN CLASE 20%
PRACTICAS DE LABORATORIO 30%
EXPOSICIONES 30%

ASISTENCIA 'Y REPORTE DE VISITA A LA INDUSTRIA 20%
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