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1. Datos Generales de la asignatura
Nombre de la asignatura: | Robo6tica Industrial

Clave de la asignatura: | MTD-2302

SATCA® | 2-3-5

Carrera:| Ingenieria en Sistemas Automotrices

2. Presentacion

Caracterizacion de la asignatura

La mayor parte de los procesos de produccidon en la manufactura del automdovil
requieren soluciones de automatizacion con robots, razon por la cual el estudiante de
ingenieria en sistema automotrices debe conocer, programar y manipular robots
industriales. Es por lo anterior, que se incorpora esta materia en el moédulo de
especialidad para la carrera de ingenieria en sistemas automotrices.

Se pretende que los estudiantes, mejoren, manipulen y programen diferentes sistemas
gue integran un robot industrial.

Las principales aportaciones que esta asignatura brinda al perfil profesional son:

e Disefia e integra sistemas de redes industriales para el control, comunicacion
y automatizacion de las lineas de produccion en la industria automotriz.

e Desarrolla sistemas automotrices, aplicando los procesos de manufactura
desde la planeacion y disefio de instalaciones hasta las operaciones.

e Aplica herramientas computacionales de acuerdo a las tecnologias de
vanguardia, para el disefio, simulacién, operacién y optimizacion de sistemas
automotrices acordes a la demanda del sector industrial.

e Propone alternativas de mejora continua en los sistemas de produccién para
optimizar los recursos materiales, humanos y financieros.

! Sistema de Asignacion y Transferencia de Créditos Académicos
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e Aplica conocimientos y habilidades generales de ingenieria en las areas de
disefio, manufactura, produccion, calidad y conservacion de la infraestructura,
para fomentar la competitividad del sector automotriz.

Intencion didactica
El temario de esta asignatura se organiza en 4 unidades, las cuales deberan tratarse
bajo un enfoque donde el alumno desarrolle a sus habilidades, destrezas y aptitudes;
esto es cada tema deber ser orientado hacia diferentes aplicaciones donde el
estudiante sepa con claridad donde las va a utilizar de manera adecuada en el
campo laboral. El profesor debera aplicar las estrategias pertinentes para llevar al
alumno a su formacion bajo esta didactica.

En la unidad uno se abordaran los temas introductorios a la robética industrial, con
la finalidad de que el alumno se familiarice con términos y conceptos, asi como de
su aplicacion en la fabricacion del automovil; la unidad dos es referentes los sistemas
de referencia para la definicion de una coordenada de un punto en el espacio; en la
tercera unidad se veran tépicos referentes a la programacion de sistemas roboticos.
Finalmente, en la unidad 4 se ahondaran en temas relacionados con los sistemas de
control aplicados en la robdética industrial.

Con todo lo anterior se espera que el alumno tenga las herramientas suficientes para
poderlas llevar a cabo en su ambito profesional cuando esto sea requerido

3. Participantes en el disefio y seguimiento curricular del programa

Lugar y fecha de Participantes Observaciones

elaboracion o revision

Instituto Tecnologico
Superior del Sur de
Guanajuato, Noviembre de
2022.

Docentes de la Academia
de Ingenieria en sistemas
automotrices. Instituto
Tecnolbgico Superior del
Sur de Guanajuato

Reunién para la revision
curricular de la carrera de
Ingenieria en Sistemas
Automotrices.

Definicion de los programas
de estudio (M6dulo de
especialidad) de la carrera
de Ingenieria en Sistemas
Automotrices
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4. Competencia(s) a desarrollar
\ Competencia(s) especifica(s) de la asignatura\

» Disefiar, mejorar y poner en operacion de sistemas de produccion del automovil
gue integren equipos de la ingenieria en robdtica industrial.

» Seleccionar los sistemas que integren equipos de la ingenieria en robética
industrial, de acuerdo al tipo del proceso productivo.

* Manejar los principios y aplicaciones de otras disciplinas relacionadas con la
ingenieria en robodtica industrial.

+ Utilizar los procesos, métodos, instrumentos y herramientas propios de la ingenieria
en robdtica industrial.

5. Competencias previas

* Programacion de dispositivos de control (PLC’s, microcontroladores, PAC’s, etc.) -
Seleccion de sensores, actuadores y controladores.

» Disefio e implementaciones de leyes de control.

* Magquinas Eléctricas.

» Disefio Mecanico

» Disefiar y aplicar bloques funcionales digitales béasicos y dispositivos de
programacion para desarrollar un sistema en la automatizacion de sistemas
automotrices.

* Implementar algoritmos para resolver problemas de ingenieria automotriz utilizando
software de alto nivel.

6. Temario

No. Temas Subtemas

1.1. Historia de los robots

1.2. Definiciones de robot

1.3. Aplicaciones industriales clasicas y
modernas

1.4. Aplicacion de la robética en la
manufactura del automovil

1.5. Robots autbnomos

1.6. Robots Moviles

1.7. Robots colaborativos

1.8. Medidas de seguridad
1.8.1 Guarda de seguridad
1.8.2. Paros de emergencia
1.8.3. Bloqueos de acceso
1.8.4. Candados de seguridad
1.8.5. Modos de operacion de un robot

Introduccién alarobética
1. industrial.
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2. Sistemas de Referencia

2.1 Tipos de movimiento

2.1.1 Eje por eje

2.1.2 Coordenadas cartesianas
absolutas

2.1.2 Coordenadas cartesianas
relativas moviles

2.1.3 Coordenadas cartesianas
basadas en la herramienta

2.2 Configuracion de una herramienta
2.2.1 Tipos de herramientas
2.2.2 Métodos de configuracion

2.3 Sistemas de coordenadas
2.3.1 Coordenadas de la herramienta
2.3.2 Coordenadas definidas por el
usuario.

2.4 Limites de los ejes
2.5 Configuracion del peso de la carga

3. Programacion de Robots

3.1 Creacion de una trayectoria
3.1.1 Creacibén de un programa
3.1.2 Creacioén de un punto

3.2 Instrucciones

3.2.1 Instrucciones de movimiento

3.2.2 Instrucciones con registros

3.2.3 Instrucciones de salto
condicional

3.2.4 Instrucciones de espera

3.2.5 Instrucciones de entradas y
salidas

3.3 Funciones Avanzadas
3.4 Ejecucion de un programa

Configuracion de entradas y
salidas y control de robots

4.1 Tipos de entradas y salidas
4.1.1 Digitales
4.1.2 Analogicas
4.1.3 Grupos
4.1.4 Robot
4.1.5 Sefales estandar del panel de
operacion

4.2 Buses de campo
4.2.1 Configuracion de entradas y
salidas en el bus de campo
4.2.2 Protocolos de comunicacion
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4.3 Algoritmos para el control de robots.

7. Actividades de aprendizaje de los temas

1. Introduccion a la Robética.

Competencias Actividades de aprendizaje

Especifica(s): * Realizar una linea del tiempo de la
historia de los robots.

* Identificar las caracteristicas
principales de un robot.

* Realizar una investigacion del tipo de

procesos que aplican elementos
robéticos en la manufactura del

El alumno debe comprender la utilizacién
practica e importancia de los robots en la
fabricacion del automévil y las medidas de
seguridad para el uso de éstos.

Genéricas: L
automavil.

» Capacidad de analisis y sintesis. * Conocer las configuraciones basicas.
+ Conocimiento de una segunda + Conocer en forma simple las

lengua. principales estructuras mecanicas
« Trabajo en equipo. empleadas en un robot.
+ Habilidades de investigacion. * Identificar los grados de libertad de un
» Capacidad de aplicar los robot.

conocimientos en la practica. * Identificar los ejes en base a los

motores que componen un robot.

2. Sistemas de referencia

Competencias Actividades de aprendizaje
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Especifica(s): * Identificar los tipos de movimiento y las

. _ . diferencias de los ejes.
Identificar los tipos de movimiento de un

robot industrial, asi como los marcos de Identificar los sistemas cartesianos

referencia para los diferentes sistemas abso.lutos y re.latlvos _
cartesianos. * Realizar practicas de laboratorio con el

brazo robético.
- * Configurar una herramienta.
Geneéricas: * Configurar un sistema cartesiano

+ Capacidad de analisis y sintesis.
+ Conocimiento de una segunda

lengua.
* Trabajo en equipo.
* Habilidades de investigacion.

- Capacidad de aplicar los conocimientos
en la practica.

3. Programacién de robots

Competencias Actividades de aprendizaje
Especifica(s): » Utilizar y manejar un programa que
permita visualizar el funcionamiento
Programar una tarea repetitiva del de una tarea.
manipulador en base cada uno de los puntos | « Familiarizarse en como construir un
0 manejando las ecuaciones cinematicas lenguaje df_f _programacién que
contenga varias instrucciones.
Genéricas: » Identificar la diferencia entre
programacion a nivel tarea y nivel
+ Capacidad de analisis y sintesis. robot.
+ Conocimiento de una segunda « Identificar y usar las instrucciones
lengua. Gtiles en un programa.
* Trabajo en equipo.
» Habilidades de investigacion.
+ Capacidad de aplicar los
conocimientos en la practica.

4. Configuracion de entradas y salidas y control de robots
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Especifica(s): » Utilizar elementos de control para
hacer mando del robot, tales

Usar un elemento de control que interviene como PLC, microcontrolador o

en el mando del robot acorde a entradas de computadora

sensores para el control general de los « Disefiar sistemas de control

movimientos de robot como parte de la donde el robot sea un elemento

integracion de un sistema mas complejo, de ese sistema de control y no un

mediante protocolos de comunicacion elemento aislado.

industrial. * Integrar sensores ya actuadores

de diferentes tipos (neumaéticos,
eléctricos, mecanicos, etc.)

Genéricas: » Utilizar los médulos de entradas y
salidas del robot.

e Establecer comunicacién con el
robot de acuerdo a protocolos de
comunicacioén industrial

» Capacidad de analisis y sintesis.

+ Conocimiento de una segunda
lengua.

* Trabajo en equipo.

» Habilidades de investigacion.

» Capacidad de aplicar los
conocimientos en la practica.

8. Préctica(s)

* Introduccién a la robética industrial y la identificacion de los elementos
gue constituyen un robot.

* Introduccion y familiarizaciéon de software capaz de simular el
comportamiento dinamico de mecanismos multicuerpo.

* Uso de herramientas necesarias para determinar las coordenadas
articulares y las caracteristicas geométricas del robot (cinematica directa).

e Solucién de las ecuaciones de cinematica, usando un software de
programacion.
e Seleccién de servoaccionamientos.

» Planificaciéon de trayectorias.

» Simulacién y control de robots.

* Programacion de un robot industrial.
* Remasterizacion del robot.

* Programacion del origen.

« Manipulaciéon de E/S digitales.
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9. Proyecto de asighatura

El objetivo del proyecto que planteé el docente que imparta esta asignatura, es demostrar
el desarrollo y alcance de la(s) competencia(s) 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 comprension de la realidad o
situacion objeto de estudio para definir un proceso de intervencién o hacer el
disefio de un modelo.

* Planeacién: 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 intervencién 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.

* Ejecucidn: consiste en el desarrollo de la planeacion del proyecto realizada por
parte de los estudiantes con asesoria del docente, es decir en la intervencion
(social, empresarial), o construccién 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.

+ Evaluacién: es la fase final que aplica un juicio de valor en el contexto
laboralprofesién, 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 metacognicion, el
desarrollo del pensamiento critico y reflexivo en los estudiantes.

Proyectos integradores propuestos con el objetivo de utilizar los conocimientos obtenidos
durante el curso y las practicas realizadas, de tal manera que en un robot:

» Identifique los grados de libertad

+ Tipo de servoaccionadores y sensores.

« Determinacion de ecuaciones de cinematica.

« Simulacion y control del robot. - Manipulacion de E/S digitales.
» Integracion del robot a un sistema de produccion o manufactura.
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10. Evaluacidon por competencias

Considerar el desempefio integral del alumno.

Evaluar los reportes y actividades realizadas en el laboratorio, de acuerdo a un
formato previamente establecido.
Tomar en cuenta la calificacion de tareas y ejercicios.
Considerar la participacion en las actividades programadas en la materia:
- Patrticipacién en clases
- Exposicion de temas
- Asistencia
- Paneles de discusion.
- Participacién en congresos o concursos
Aplicar examenes escritos considerando que no sea el factor decisivo para la
acreditacion del curso.
Revisar el desarrollo de proyectos.
Evaluar informes escritos de las visitas industriales.

11. Fuentes de informacién

1. Saltarén P. Roque J., Practicas de robdtica utilizando MatLab, Universidad
Miguel Hernandez. Departamento de Ingenieria, 2000

2. Control de movimiento de robots manipuladores Victor Santibafiez y Rafael
Nelly Prentice Hall

3. Ferraté, G., Amat, F. y otros. "Robdtica industrial". Prentice Hall 4. Ayres,
R.U. y otros. "Robotics and flexible manufacturing technologies”.

5. Lothe, F., Kauffmann, J.M. "Robot components and systems".

o

José Maria Angulo Usategui , “ Curso de Robdética “, Paraninfo Madrid
7. Manuales técnicos de robots.
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