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PROGRAMA DE UNIDAD DE APRBNDIZAJE POR COMPETENCIAS

I. DATOS DE IDENTIFICACION

l. Unidad acad€mica (s): Facultad a" f"gr"i.ri" Of.*i.a[i)

2.Programa(s)deestudio:(T6cnico,Licenciatura(s)3.Vigenciadelplan:2007-

4. Nombre de la unidad de aprendizaje Rob6ti 5, Clave _9060

6. HC: HL- _ HT:2 HpC: HCL: HE: CR:2

7. Ciclo escolar:* 201l-l 8, Etapa de formaci6n a la que pertenece: Terminal

9. Cardcter de la unidad de aprendizaje: Obligatoria _
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HOMOLOGACION DE LA UI\IDAD DE APRENDIZAJE
ROBOTICA

Fecha de Homologaci6n: Mayo 2013
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II. PROPdSITO GENERAL DEL CURSO

Ert& lDidrd dc rprordizrje tiele b fitr.lidsd de proporclonar lr! hefrlmletrta! necesrd.s prrt que el rlumtro compreldr y rplique lrr

*-prJA"A* Aa rrir 
""-poo.nt", 

ttsi"o", sei-r., y 
"oft*""t -"t "o.ilmente 

ltilitrdo! cD el discio, dcs'rrollo y corrtmccl6! dG robotE

,o'.,,r. u mb6tica cr ercnciel cn el {mbito induririrl Se cncuentr. ubicrdr en h etrpa termirrl del pl de eriudiot' c! dc clricter

;ilil;;;;;;;;il;ildi"d; dgune unidad de aprendizrje, rulque e r.cometrdsbte que el rlunno hrvr .ursrdo hs

"r'grr"ia "nla"ai, 
ae rpretrdizrler Automrtizrcidn y control, y Electr6licr Indurtrirl rplicrd&

rrl. COMPETENCIA (S) DEL CURSO

Aplicrr h tcctrologi| alol mbot G! lo! procero! d. fabricaci6n rutomltizrdq dillzrndo lo3 coEccptos p'rtitrentes dG la! mlquitr'!

ioi"ifti"r y * itiprementaci6n, pars €ili.oii""" lot p-"".o. ae fabricrci6l er lar organizrcioner dc mnerr rclpollrble y creativa'

IV. EVIDENCIA (S) DE DESEMPENO

. Elaborrci6n, presentsci6n y exporicido de rtporter de rctividades orienlrdar al gtudio del comportamiento y csptrcidtdB dc un

-loi "n 
oo pi.o.oo industriel, arl como el disarrollo, metodologle, endlisis c irterprstaci6r de rBultsdos.

. R.aliar progrrmr! de integr.ci6n de robott con equipo perifGrico'

. Entrega de proyectos de automatizaci6n de procesos por medio de la selecci6n y programilcidn del robot seleccionado'
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V. DESARROLLO POR UNIDADES

COMpETENCIA: Comprendar lo! conocimieDtos b{ricor de h rob6ticr y ho leyes que lo rlgeq medi te €l eltudio de Lt tecBologlar

dirponibtcr en el mcrc.ado prrr poder idertificrr rur aplicecioner cn los divenos proceros cn h ldultril, co! rctitud enrlltlcr, rtccptiva
y comprometldr.

CONTENIDO:

UNIDAD I I FUNDAMENTOS DE ROBoTICA

1.1 Definicidn de robot.

1.2 Leyes de la rob6tica.

1.3 Sistemas de Impulsidn.

1,4 Precisi6n, exactitud y repetitividad.

1.5 Mercado de rob6tica.

Duraci6n : 4 horas



V. DESARROLLO POR UNIDADES

COMPETENCIA: Comprrtr los difere er tipor de coufigurrci6tr ciDem{ticr de lo! rubotc, mi como sur diltintss rplicrcionq .trrv€t de
hs teclologhs ditpolibles cn cl mercedo prrr poder Fecotrocar iu ulo cr lo! diltittto! proccaoi en l. irdurtrie, con rctitod integndor",
coopentivr y reNponlabilidrd.

CONTENIDO:

UNIDAD II : CLASIFICACIoN CINEMATICA DE LOS ROBOTS

2.1 Configuraci6n cartesiana.

2"2 Configuracidn cilindrica.

2.3 Configuroci6n esffrica.

2.4 Configuracidn de brazo nrticulado.

2.5 Configuracidn SCARA.

Duracidn : 4 horas
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V. DESARROLLO POR UNIDADES

CoMPETENCIA: Identificsr .tr forma reccptlvr lo! divenos dislrcsltivo! bfuico! que compone-n un robot' destlc do el inter€s en h
p&rtc integradorr de rur cornponenterl"r"li".lfd."" f"t 

"pficecioner 
cn la inrlurtrir, mortrrndo ula rcdtud anrliticl, coo compromilo

y disciplhs.

CONTENIDO:

UNTDAD III : TECNOLOGiA DE LOS ROBOTS

3.1 Estructura mec{nica de un robot'

3.2 Transmisione$ Y reductores.

3.3 Sensores de Posici6n.

3"4 Sensores internos Y externo$.

Duraci6n ; 4 horas

3.5 Sistemas de visi6n.

3.6 Actuadores y elementos terminales.
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V. DESARROLLO POR UNIDADES

C0MPETENCIA: Identificar los conceptos fundrmentales de la progremacidn y comunicacidn de los robots, mediante el uso de

lenguajes o. p"ogr";""ioo parn establecer un enlace de comunicacion programs-robot, con una actitud proactiva, creativa y

responsable.

CONTENIDO:

UNIDAD IV : PROGRAMACIoN DE LOS ROBOTS

4.1 M6todos de Programrcidn.

4.2 Tipos de lenguaje de progrrmaci6n'

4.3 Comunicaci6n y procesamientos de datos'

4.4 Sistema comPutarizado.

Duraci6n : 4 horas
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V. DESARROLLO POR UNIDADES

COMPETENCIA: Selccciour de melcrr rsertlvr el tipo d€ robot que cubr. lr! dlfcreotcr nec6idldei en h irdurtri&' r trlv6 de lss

;t ;*;"pil;d*"r de lor robotr bduririrlcs y rle rcrvicio, para poder elicienfurr proceroE de rutonatizaci6n, nortnndo tcucid'd'
riendo deductivo, y recponsable

CONTENIDO: Duraci6n : 6 horns

UNIDAD V : APLICACIdN DE LOS ROBOTS INDUSTRJALES Y DE SERVICIO

5.1 Robot de trasferencir de mlteriales'

5.2 Robot en la Industrla del entretenimiento.

5.3 Robot de ensamble soldadura y pintura.

5.4 Robot en los viajes especieles.

5.5 Robot en la medicina y cirugfas.

5.6 Robot en hs expediciones submarinas'

5.1 Robot Dom6sticos.
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V. DESARROLLO POR UNIDADES

COMPETENCIAT ImpleDentrr la tplicrci6r de un robot etr h simuhci6n de ur procclo d€ mrBufachrr de$sc.ndo ls ptlductividad'
reguridsd y jurtmcsciSn ccon6micr iel sirtemr perr cficicntizer proccaos indurtrirles y dc !€rvlcios' con rctltud crertivr, empr€trdedor.

!i r€rpon$blc.

CONTENIDO:

UNIDAD VI : IMPLEMENTACION DE ROBOTS

6.1 Programaci6n de Robot Mitsubishi RV-MI.

6.2 Simulaci6n de RV-MI en un sisterna de manufactura real.

6.3 Seguridad en instnlaciones robotizadas.

6,4 Justificaci6n Econ6mica.

Duracitfn : 4 horas

NOTA: Esta unidad incluye la realizaci6n de las 3 practicas descritas en la secci6n VI
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vr. EsrRUcruRA DE LAs pnAcrtcls

No. de
Pr6ctica

I

Competencia(s)

Identificar y Distinguir el dispositivo hand

held progrilnmer para evaluar sus

capacidades de desplazarniento del robot.

Establecer y grabar una secuencia de pasos

para evaluar el funcionamiento del Robot
dentro de su drea de movimiento.

Desarrollar un programa en el software del

robot en El cual contenga una secuencia de

pasos repetitivos asi como el uso de timers,
contadores y cambios de velocidad en la
trayectoria del robot.

DescriPci6n

Los alumnos deber6n reconocer cada una de

las teclas del programador con el objetivo de

determinar las capacidades y limitaciones de

los movimientos del robot, con una actitud
analftica, receptiva y respetando la

seguridad.

Los alumnos deberdn grabar, utilizando el

hand held pro$ammer, una serie de
posiciones especificas dentro de un proceso

pre-estab I ec iendo p ara de spud s transferirl as

a la memoria de computadora con el
objetivo de reconocer la ruta del movimiento
del robot, con actitud emprendedora y
responsable.

Los alumnos deberrin demostrar dominio del

uso del software de programaci6n del robot
en la elaboraci6n de un programa que

describa la simulaci6n de un proceso real,
mostrando tenacidad, siendo deductivo, y
respetando la seguridad.

Material de
Apoyo Duraci6n

Robot RV-MI, 2 horas

hand held
programmer.

Robot RV-MI,
hand held
programmer,
computadora.

2 horas

Robot RV-MI,
hand held
programmer,
computadora.

2 horas
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vII. METoDoLocin nu TRABA,Jo

El alumno trabajard de manera individurl y grupal, realizando investigaciones bibliogrfrficas con la finalidad de fortalecer sus

conocimientos y habilidades en el manejo de la informacirin cientifica, discusidn y anflisis de resultados. El docente coordinarf las

actividades de clase y de prdcticrsn brindando el soporte tdcnico y la asesoria pertinente y/o requerida, para el aprendizaje de los

conocimientos y adquisicidn de habilidades prioritarias que aseguren el desempeflo de manera substancial en la soluci6n de los

problemas en cuesti6n.

VIII. CRITERIOS DE EVALUACIoN

CRITERIO DE ACREDITACIdN:

r La calificaci6n minima aprobatoria y la asistencia requerida establecidas en el estatuto escolar vigente.

CRJTERIOS DE CALIFICACION:

r TRABAJOS DE INVESTIGACION Y PARTICIPACION EN CLASE

r PRACTICAS DE LABORATOzuO

o EXPOSICIONES

o ASISTENCIA Y REPORTE DE VISITA A LA INDUSTRIA

20%

30%

30%

20%
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IX. BIBLIOGRAFiA

Bisica Complementaria

Manual de robot Mitsubishi RV-MI.

Groover, M. y Weiss. (1999)' Rob6tica Industrial:
Tecnologia, progrtmaci6n y Aplicaciones, McGraw Gill.

James A. Regh. (2000)' Introduction to robotics in CIM
Systems. (4a Ed.). Upper Saddle River, N.J.l Prentice
Hall.

Mikell P. Groover. (2001)' Automation, production systems

and computer integrated mrnufaeturing. (2a Ed.) Englewood
Cliffs, N.J.: Prentice Hall.

Jon Stenerson. (2000), Industrial automation and process

control. Prentice Hrll.
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