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OBJETIVO GENERAL

El estudiante analizara tedrica y practicamente los fundamentos de la robdtica a partir del célculo inicial, implantacion del disefio, formas de
control y mecanismos basicos tomando como referencia robots industriales.

INDICE DE UNIDADES

Introduccion a la robética.

Analisis del movimiento y accionadores (cinematica directa).
Cinematica espacial e inversa.

Dinamica de manipuladores.

Sistemas de control y sensores.
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NUMERO Y NOMBRE DE LA UNIDAD:
1. Introduccion a la robética.

HORAS: 16

OBJETIVO DE LA UNIDAD:

El estudiante investigara los antecedentes, desarrollo tecnolégico, funcionamiento y aplicaciones de los robots; con el fin de explicar su relevancia actual.

TEMAS Y SUBTEMAS

ESTRATEGIAS DE INSTRUCCION *

EXPERIENCIAS DE APRENDIZAJE

Con Docente

Independientes**

1.1 Antecedentes de los robots

1.2 Tipos de robots y sus componentes

1.3 Componentes

1.4 Configuracion de brazos

1.5 Tipos de robots

1.6 Ejemplos comerciales

1.7 Aplicaciones

1.8 Tipos de drganos terminales para
realizar distintos tipos de trabajos

1.9 Ejemplos de su uso

. Exposicién por parte del
profesor (estrategia de
recepcion).

o Discusiones facilitadas

por el instructor
(estrategia interpersonal).

. Trabajo individual o
grupal por parte de los
estudiantes (estrategia de
seleccion).

Exposicién de

subtemas por parte del docente.

El docente explicard a los
estudiantes el cédmo incluir los
conceptos de | El

nuevos

temas vy | El estudiante realizara
lecturas e investigaciones
de material referente a
los temas de la unidad.

estudiante realizara

controladores para la realizacion | ejercicios en abundancia

de simulaciones con software

especializado.

relacionados con los
temas cubiertos en la
unidad.

El estudiante realizara
simulaciones con el
software que maneja
desde la asignatura
pasada, incluyendo ahora
controladores de los tipos
que fueron presentados
en ésta unidad.

ESCENARIOS ESTRATEGIAS DE EVALUACION RECURSOS DIDACTICOS
Y/ O SOFTWARE
o Aula
. Taller * Trabajo realizado en el aula. * Presentaciones en computadora o proyector de

e Examen.
* Mapa conceptual.

acetatos.
Pizarron.

* Incluir el desarrollo de habilidades de investigacion en caso de ser pertinente.

** Desarrollo de proyectos de investigacion




NUMERO Y NOMBRE DE LA UNIDAD:

2. Analisis del movimiento y accionadores (cinematica directa).

HORAS: 16

OBJETIVO DE LA UNIDAD:

El estudiante identificara los principios y fundamentos basicos del movimiento del robot a través de la definicion de los parametros de funcionamiento de

los accionadores.

TEMAS Y SUBTEMAS

ESTRATEGIAS DE INSTRUCCION *

EXPERIENCIAS DE APRENDIZAJE

Con Docente

Independientes**

2.1 Posicién, orientacion y referencias
2.2 Translacion y rotacion
2.3 Cambio de base

2.4 Consideraciones de
transformaciones

calculo

para

e Exposicion por parte del
profesor (estrategia de
recepcion).

e Discusiones facilitadas
por el instructor
(estrategia interpersonal).

e Trabajo individual o
grupal por parte de los
estudiantes (estrategia de
seleccion).

Exposicibn de los temas vy
subtemas por parte del docente.

El docente explicard a los
estudiantes el cédmo incluir los
nuevos conceptos de
controladores para la realizacién
de simulaciones con software
especializado.

El estudiante realizara
lecturas e investigaciones
de material referente a
los temas de la unidad.

El estudiante realizara
ejercicios en abundancia
relacionados con los
temas cubiertos en la
unidad.

realizara
con el

El estudiante
simulaciones
software que maneja
desde la  asignatura
pasada, incluyendo ahora
controladores de los tipos
que fueron presentados
en ésta unidad.

ESCENARIOS ESTRATEGIAS DE EVALUACION RECURSOS DIDACTICOS
Y/ O SOFTWARE
. Aula
. Taller * Trabajo realizado en el aula. * Presentaciones en computadora o proyector de

e Examen.
e Mapa conceptual.

acetatos.
e  Pizarron.

* Incluir el desarrollo de habilidades de investigacion en caso de ser pertinente.

** Desarrollo de proyectos de investigacion




NUMERO Y NOMBRE DE LA UNIDAD:
3. Cinematica espacial e inversa.

HORAS: 24

OBJETIVO DE LA UNIDAD:

El estudiante definira las relaciones matematicas que le permitan aplicar las trayectorias y velocidades de trabajo necesarias para realizar distintas
operaciones de movimiento y posicionar los actuadores de un robot.

TEMAS Y SUBTEMAS

ESTRATEGIAS DE INSTRUCCION *

EXPERIENCIAS DE APRENDIZAJE

Con Docente

Independientes**

3.1 Descripcion de las articulaciones

3.2 Tipos de estructura y notacion de
DyH.

3.3 Ecuaciones de cerradura en
orientacién y posiciéon

3.4 Cinematica de cadenas abiertas

3.5 Desarrollo de paquetes de célculo

3.6 Calculo de trayectorias en
terminales.

3.7 Solucién geométrica y numérica

3.8 Métodos iterativos

3.9 Repetitividad y seguridad.

3.10 Singularidades

organos

e Exposicion por parte del
profesor (estrategia de
recepcion).

e Discusiones facilitadas
por el instructor
(estrategia interpersonal).

e Trabajo individual o
grupal por parte de los
estudiantes (estrategia de
seleccion).

Exposiciébn de los temas vy
subtemas por parte del docente.

El docente explicarda a los
estudiantes el cédmo incluir los
nuevos conceptos de
controladores para la realizacion
de simulaciones con software
especializado.

El estudiante realizara
lecturas e investigaciones
de material referente a
los temas de la unidad.

El estudiante realizara
ejercicios en abundancia
relacionados con los
temas cubiertos en la
unidad.

realizara
con el

El estudiante
simulaciones

software que maneja
desde la  asignatura
pasada, incluyendo ahora
controladores de los tipos
que fueron presentados
en ésta unidad.

ESCENARIOS ESTRATEGIAS DE EVALUACION RECURSOS DIDACTICOS
Y/ O SOFTWARE
o Aula
. Taller * Trabajo realizado en el aula. * Presentaciones en computadora o proyector de

e Examen.
*  Mapa conceptual.

acetatos.
e  Pizarrén.

* Incluir el desarrollo de habilidades de investigacién en caso de ser pertinente.
** Desarrollo de proyectos de investigacion




NUMERO Y NOMBRE DE LA UNIDAD:
4. Dinamica de manipuladores.

HORAS: 14

OBJETIVO DE LA UNIDAD:

El estudiante describird el comportamiento de las fuerzas que actlan sobre las distintas articulaciones al realizar un trabajo determinado, para evaluar la

capacidad de carga de un robot.

TEMAS Y SUBTEMAS

ESTRATEGIAS DE INSTRUCCION *

EXPERIENCIAS DE APRENDIZAJE

Con Docente

Independientes**

4.1 Distribucion de masa en los eslabones

4.2 Sistemas de accionamiento

4.3 Aplicacibn de Newton-Euler
Lagrange

4.4 Simulacién dinamica

y Euler-

e Exposicion por parte del
profesor (estrategia de
recepcion).

e Discusiones facilitadas
por el instructor
(estrategia interpersonal).

e Trabajo individual o
grupal por parte de los
estudiantes (estrategia de
seleccion).

Exposicibn de los temas vy
subtemas por parte del docente.

El docente explicard a los
estudiantes el cédmo incluir los
nuevos conceptos de
controladores para la realizacién
de simulaciones con software
especializado.

El estudiante realizara
lecturas e investigaciones
de material referente a
los temas de la unidad.

El estudiante realizara
ejercicios en abundancia
relacionados con los
temas cubiertos en la
unidad.

realizara
con el

El estudiante
simulaciones
software que maneja
desde la  asignatura
pasada, incluyendo ahora
controladores de los tipos
que fueron presentados
en ésta unidad.

ESCENARIOS ESTRATEGIAS DE EVALUACION RECURSOS DIDACTICOS
Y/ O SOFTWARE
. Aula
. Taller * Trabajo realizado en el aula. * Presentaciones en computadora o proyector de

e Examen.
e  Mapa conceptual.

acetatos.
e  Pizarron.

* Incluir el desarrollo de habilidades de investigacion en caso de ser pertinente.

** Desarrollo de proyectos de investigacion




NUMERO Y NOMBRE DE LA UNIDAD:
5. Sistemas de control y sensores.

HORAS: 20

OBJETIVO DE LA UNIDAD:

El estudiante analizara los sistemas MIMO y adaptativo para el control de velocidad, posicion, sujecion y visién en robots modernos.

TEMAS Y SUBTEMAS

ESTRATEGIAS DE INSTRUCCION *

EXPERIENCIAS DE APRENDIZAJE

Con Docente

Independientes**

5.1 Sensores de posicion y velocidad

5.2 Sistemas no lineales y variantes en el tiempo
5.3 Sistemas de control MIMO

5.4 Sistemas de control adaptivo

5.5 Sensores de fuerza

5.6 Sistemas de control semi restringido

5.7 Sistemas de control hibrido

5.8 Sistemas de vision.

e Exposicion por parte del
profesor (estrategia de
recepcion).

e Discusiones facilitadas
por el instructor
(estrategia interpersonal).

e Trabajo individual o
grupal por parte de los
estudiantes (estrategia de
seleccion).

Exposicibn de los temas vy
subtemas por parte del docente.

El docente explicarda a los
estudiantes el cédmo incluir los
nuevos conceptos de
controladores para la realizacién
de simulaciones con software
especializado.

El estudiante realizara
lecturas e investigaciones
de material referente a
los temas de la unidad.

El estudiante realizara
ejercicios en abundancia
relacionados con los
temas cubiertos en la
unidad.

El estudiante realizara
simulaciones con el
software que maneja
desde la  asignatura
pasada, incluyendo ahora
controladores de los tipos
que fueron presentados
en ésta unidad.

ESCENARIOS ESTRATEGIAS DE EVALUACION RECURSOS DIDACTICOS
Y/ O SOFTWARE
. Aula
. Taller * Trabajo realizado en el aula. * Presentaciones en computadora o proyector de

e Examen.
*  Mapa conceptual.

acetatos.
e  Pizarron.

* Incluir el desarrollo de habilidades de investigacion en caso de ser pertinente.

** Desarrollo de proyectos de investigacion
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