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2. PRESENTACION

Este curso busca desarrollar habilidades especificas en los estudiantes, aquellas dedicadas a la
implementacion de sistemas automaticos y robdticos en procesos industriales, dedicados a la manufactura en
la mayoria de los casos. Se presentaran estructuras de programacion y control de elementos estudiados en
cursos anteriores junto con nuevos dispositivos a fin de lograr integrar ejemplos practicos de aplicacion de la
robdética.

3. OBJETIVO GENERAL

El estudiante conocera elementos y equipo que conforma un sistema robético, asi como algunos de los
lenguajes de programacion de los controladores utilizados en la industria.

4. OBJETIVOS ESPECIFICOS

e El alumno expresara sus propuestas libremente utilizando correctamente comunicacién oral, escrita
ylo grafica.

e Elalumno conoceré los principios de funcionamiento de los sistemas robaticos.

e El alumno seleccionard adecuadamente, de los distintos elementos mecanicos, electronicos,
neumaticos y/o hidraulicos para su aplicacion.

e FEl estudiante aplicara la metodologia para determinar el tipo de control que se adapta mejor a un
sistema robotico.

e El alumno realizara propuesta de solucion a problemas planteados aplicando sistemas robdticos a
necesidades especificas.

e El alumno implementara el PLC o algin otro controlador en los sistemas robéticos controlando
diferentes sefales asi como motores, neumatica y/o hidraulica.

5. CONTENIDO

Temas y Subtemas

1.  Introduccidn y generalidades.
1.1.  Conceptos de la robotica.
2. Aplicaciones de la robotica en la industria.
3. Caracteristicas de los robots.
4.  Clasificacion de los robots industriales.

— %

2.  Caracteristicas los sensores y unidades de procesamiento
2.1, Uso v aplicacion de sensores en un sistema robético
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2.2.  Clasificacion de los sensores de acuerdo al tipo de sefial y criterios de seleccion.
23, Generalidades de procesamiento de sefiales en un sistema robotico

2.4,  Arquitectura Basica

2.5.  Dispositivos Periféricos

3.  Controlador Légico Programable.
3.1.  Clasificacion.
3.2.  Entradas y salidas.
3.3.  Criterios de seleccion.

4.  Programacién.
41,  Logica cableada.
42, Diagrama escalera PLC.
43.  Secuencia de funciones PLC.

5.  Estructuras y sistemas de locomocion:
5.1.  Métodos de desplazamiento para sistemas terrestres.
5.1.1.  Mediante patas
5.1.2.  Mediante ruedas
5.1.3.  Mediante orugas
5.14.  Hibridos
5.2.  Sistemas y configuraciones de locomocién por ruedas.
5.3.  Métodos de desplazamiento para entornos no terrestres.

6. Configuracion de robots manipuladores
6.1.  Componentes y Estructura.
6.2.  Exactitud y Repetibilidad. Criterios de seleccion.
6.3.  Armeglos cinematicos comunes.
6.3.1.  Configuracion Articulada (RRR)
6.3.2.  Configuracion Esférica (RRP)
6.3.3.  Configuracion SCARA (RRR)
6.3.4.  Configuracion Cilindrica (RPP)
6.3.5.  Configuracion Cartesiana (PPP)

7.  Sistemas automatizados.
7.1.  Principios de Automatismos.
7.2. Modulos MPS.
7.2.1.  Pick and Place.
7.22.  Sorting.

6. TAREAS, ACCIONES Y/O PRACTICAS DE LABORATORIO

Evaluacion tedrica.

Disefio y realizacion de proyectos de redes eléctricas y transmision de potencia
Responsabilidad.

Puntualidad.

Trabajo en equipo.

Limpieza.

e e o
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8. CRITERIOS Y MECANISMOS PARA LA ACREDITACION

Acreditacién: Para tener derecho a examen ordinario, el alumno debe cumplir con un 80% de asistencia al curso
y para tener derecho a examen extraordinario con el 60%.

La asignatura puede ser acreditada por competencias para lo cual el alumno debera registrar su solicitud en el
departamento al cual pertenece la materia, de acuerdo con el calendario escolar vigente.

Esta materia también puede ser sujeta a revalidacion, acreditacion o convalidacién de acuerdo con la
normatividad vigente.

Evaluacion extraordinaria:
Se realizara un Examen Global del contenido de la materia, y se aplicara el Reglamento General de
Evaluacién y Promocién de Alumnos que sefiala en su:
Articulo 25. La evaluacion en periodo extraordinario se calificara atendiendo a los siguientes
criterios:
I. La calificacién obtenida en periodo extraordinario, tendra una ponderacion del 80% para la calificacion
final;
Il. La calificacion obtenida por el alumno durante el periodo ordinario, tendra una ponderacion del 40%
para la calificacion en periodo extraordinario, y
lll. La calificacion final para la evaluacion en periodo extraordinario sera la que resulte de la suma de
los puntos obtenidos en las fracciones anteriores.

9. EVALUACION Y CALIFICACION

Elementos a considerar Porcentaje:
Examen Departamental / Proyecto Final en binas 20%
Actividades de Practica 20%
Tareas 20%
Examenes Parciales 20%
Proyecto de Ciclo 20%
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