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PROGRAMA ANALITICO

I. Datos de Identificacion de la Unidad de Aprendizaje:

1.-Clave y nombre de la Unidad de Aprendizaje

MIMOAV002 ROBOTICA

2.- Frecuencia Semanal: horas de trabajo presencial: 4 hrs

3.- Horas de trabajo extra aula por semana: | 7p15

4.- Modalidad: Escolarizada | X No escolarizada Mixto

5.- Periodo académico: Semestral Tetramestral X Modular

6.- LGAC: Integracidn de sistemas y/o procesos Mecatrdnicos, Concepcion de sistemas y/o procesos Mecatrénicos

7.- Ubicacion Tetramestral:

3

8.- Area Curricular: Avanzada

9.- Créditos: 6

10.- Requisito: Actuadores y transductores, Basica optativa

11.- Fecha de elaboracion: 14/11/2013

18/06/2021

12.- Fecha de la ultima actualizacion:

13.-Responsable (es) del disefio: | 1 c. Francisco Javier de la Garza Salinas
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Il. Presentacion:

En esta unidad de aprendizaje el estudiante podra clasificar los distintos tipos de robots en base a sus caracteristicas. La
manipulacion de robots implica el desplazamiento de piezas y herramientas en el espacio mediante algun tipo de
mecanismo, lo que conduce a representar posiciones y orientaciones, estos conocimientos forman una base para
consideracién de velocidades lineales y angulares, asi como de fuerzas y momentos de torsidon. En la siguiente fase se
implementa un método para calcular la orientacién y posicion del efector final del robot manipulador relativo a la base del

mismo, asi como el cdlculo de la posicidn y orientacién de la herramienta respecta a la estacidn de trabajo del usuario.

Ademas del analisis de velocidad angular y lineal en cuerpos rigidos, se realiza el estudio de fuerzas que actuan sobre los

robots manipuladores.

Por otra parte el conocimiento de diferentes métodos que permiten la generacién de trayectorias deseadas en un espacio
multidimensional, ayudara a especificar trayectorias con simples descripciones de movimientos especificados por el usuario.

Finalmente se estudia la programacion y comunicacion de robots.

lll. Propésito(s):

Esta unidad de aprendizaje tiene como finalidad permitir a los estudiantes una vision amplia de robots, asi como también

darle las herramientas que ayuden a manejar la informacién de posicién y orientacién de los efectores finales con respecto a

la base del robot y del area de trabajo del mismo. Por otro lado le permitira tener la informacién de las velocidades lineales y
angulares, asi como también, fuerza y momentos de torsién. Ademas de poder generar trayectorias para el posicionamiento

del efector final de robots manipuladores.

Esto le ayudara a la solucién de problemas y necesidades que se presenten, tanto de ingenieria como de automatizacién de
procesos mediante la implementacidn de robots manipuladores, para lograr, tanto competitividad como desarrollo
sustentable en beneficio de la comunidad. Ademas contribuira al mejor desarrollo de las unidades de aprendizaje
posteriores que empleen los conceptos de elemento finito, disefio y manufactura asistida por computadora, asi como

también en control inteligente ya que le proporciona las bases para su estudio.

El resultado al que conlleva la imparticién de la unidad de aprendizaje tiene como objetivo que el estudiante pueda contar
con los elementos tedrico practicos, que le permitan desarrollar estrategias que resuelvan problemas y necesidades en las
areas de la robdtica, de esta manera contribuir a la generacidn de profesionales competentes con los conocimientos y

habilidades necesarias.
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IV. Competencias del perfil de egreso:
14.- Perfil de egreso vinculado a la Unidad de Aprendizaje:
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e Proponer proyectos de ingenieria mecatrdnica.

e Analizar, interpretar y generar soluciones a los problemas de la Industria que afectan
a la empresa en el entorno de la integracion de sistemas mecatrénicos con un sentido
ético, a través de la autocritica, la creatividad y la disciplina.

15.- Competencias generales a que se vincula la Unidad de Aprendizaje:

Declaracién de la competencia general vinculada a la unidad de Evidencia
aprendizaje
Competencia 7 Portafolio de evidencias de las actividades programadas
Elabora propuestas académicas y profesionales inter, multi y transdisciplinarias del curso

de acuerdo a las mejores practicas mundiales para fomentar y consolidar el

trabajo colaborativo.

Competencia 12 Prototipo de desarrollo de robot
Construye propuestas innovadoras basadas en la comprensidn holistica de la

realidad para contribuir a superar los retos del ambiente global interdependiente.

16.- Competencias especificas y nivel de dominio a que se vincula la unidad de aprendizaje:

Competencia Nivel I Evidencia Nivel I Evidencia Nivel III Evidencia Nivel IV Evidencia
Especifica Inicial Basico Auténomo Estratégico
CEIMO2 Integraro | Comprende Portafolio No aplica en No aplica en No aplica
concebir de los de esta unidad esta unidad en esta
manera sinérgica principios de actividades de de unidad de
sistemas y/o la ingenieria aprendizaje aprendizaje aprendizaje
procesos mecatronica.
mecanicos,

electrénicos y de
control con el fin
de optimizarlos de
acuerdo a sus
necesidades
sociales,
tecnoldgicas y
econdmicas., en el
desarrollo del
prototipo de robot
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V. Representacién gréfica Considerando el propdsito, las competencias y el producto integrador de aprendizaje, bosquejar mediante una

representacion grafica el proceso global de construccién del aprendizaje, partiendo de la problematizacion del objeto de estudio de la unidad de
aprendizaje, para desarrollar las competencias descritas y elaborar el producto integrador de aprendizaje

Utiliza los métodos y técnicas para el
desarrollo de las ecuaciones de
cinematica inversay directa quele
permitiran facilitar la generacién de
trayectorias mediante lenguajes de
. programacién.

ando ahorrar tiempos de disefio 'e‘i

lementacion.

Utili a parametros calculados para obtener i

on ttil en diferentes porcesos.

Aplicando el conocimento adquirido
podra simular el entorno enbasea
sus requerimientos.

| Instrumentales

"

Utiliza un lenguaje matematico para
la obtencién de velocidad y fuerza
deun Robot.

Aplica las herramientas adquiridas para,
la obtencion de parametros.

R

Trabajar en equipo mediante

propuestas deideas para el disefio

y desarrollo de prototipos de
prototipos derobots.

)

Interaccion
Social

Determinar y crear soluciones a
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rutinas y programacion de robots

manipuladores. |

-
Construye propuestasinnovadoras
basadas enla comprension holistica dela Propone soluciones que contribuyen
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p
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Resuelve conflictos personales y ‘

sociales conforme a técnicas
bes

| Contribuye al redisefio de procesos

especificas en el ambito Y
de su profesién para la adecuada

de produccion en base a
| requerimientos.
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VI. Estructuracion en capitulos, etapas o fases de la unidad de aprendizaje:

1. Clasificacion de robots
2. Disefio de trayectorias 2Dy 3D
3. Programacién y comunicacién de robots

17.- Desarrollo de las fases de la Unidad de Aprendizaje:

Unidad Tematica 1. Clasificaciéon de los robots .

Elemento de competencia

Evidencia de aprendizaje

Criterio de desempeiio

e Comprende teorias de la
robética y la clasificacién

e Identifica e interpreta las
variables de comportamiento
de funcionamiento de los
robots

e Conclusiones

e asesorias del tema

e Lecturas - sintesis de teorias de
de la robdtica y la clasificacion

e Expone las variables de
comportamiento de
funcionamiento de los robots

e Portafolio de notas de curso

e Tiempo de entrega

e Bitacora de asistencia a las
asesorias

Alcance de la sintesis

comprensién de teorias

Orden e informacion documentada de
las notas de curso

Examen medio curso

presentacion de la metodologia del pia
Cumplimiento con tiempos de entrega
Trabajo en equipo colaborativo
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Unidad Tematica 2 Disefo de trayectorias 2D y 3D
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Elemento de competencia

Evidencia de aprendizaje

Criterio de desempeiio

Utiliza los métodos y técnicas para
el desarrollo de las ecuaciones de
cinematica inversa y directa que le
permitiran facilitar la generacion
de trayectorias mediante
lenguajes de programacién

Utiliza un lenguaje matematico
para la obtencién de velocidad y
fuerza de un Robot.

Analiza resultados

Realiza conclusiones

asesoria del tema

e descripcién de los modelos
matemadticos de la
cinematica del robot

e Portafolio de notas de curso

e Informe del analisis
cinematico para el
mecanismo del robot

e metodologia del desarrollo
del PIA

e Tiempo de entrega

e Bitacora de asistencia a las
asesorias

e Presentacion de los modelos matematicos
propuestos en el analisis cinematico del
robot propuestas

e Desarrollo de lenguaje matematico para
la obtencion de velocidad y fuerza

e Orden e informaciéon documentada de las
notas de curso

e Avance del desarrollo del pia

e Examen de respuesta abiertas

e Cumplimiento con tiempos de entrega

e Trabajo en equipo colaborativo

1. Unidad tematica 3. Programacién y comunicacion de robots

Elemento de competencia

Evidencia de aprendizaje

Criterio de desempeiio

e Analiza el comportamiento de las o
variables cinematicas posicion,
velocidad y aceleracidn para la
programacién del movimiento
especificado del robot

e Realiza pruebas experimentales o
de comportamiento de variables |o
cinematicas.

e Presenta resultados estadisticos

e Establece conclusiones J

Analisis de comportamiento
mediante tablas y graficos de
las variables cinematicas para la
programacién y comunicacion
de la funcion del robot.
Portafolio de notas de curso
Video y fotografias del avance
del prototipo del robot a
desarrollar

Tiempo de entrega

Reporte analisis de comportamiento de
variables a través de tablas y graficos
Presentacion del algoritmo de la
programacion y comunicacién del robot
Orden e informacién documentada de las
notas de curso

metodologia del disefio del robot prototipo
evaluacion de conceptos

Desarrollo del prototipo

Cumplimiento con tiempos de entrega

e asesoria del tema. ® Bitacora de asistencia a las Trabajo en equipo Colaborativo
asesorias.
Periodo:
Evidencias de Criterios de Actividades de aprendizaje Contenidos Recursos

aprendizaje desempefio

-Claridad en la
redaccién de
cada actividad

Actividades de las
unidades propuestas
por el profesor en su
planeacion

Profesor:
-explica los fundamentos
basicos de la robdtica

Materiales de apoyo
sobre teorias 'y
fundamentos de la
robética

Programas de
lenguajes de
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Reporte del 50% de
avance del prototipo
y su informe de la
primera parte del PIA
50% del prototipo y
su informe de la
segunda parte del
PIA

-presenta el
concepto

aplicado en los
pasos de

desarrollo de
cada actividad

-metodologia del
disefio de la
protesis

Presentacion de
la primera parte
del PIA
Presentacion de
la segunda parte
del PIA

-Guia y orienta al estudiante
en el desarrollo del
proyecto integrador (PIA).
-Asesora al estudiante en
las actividades y proyecto
PIA

-Proporciona al estudiante
la estructura de protocolo
que debe tener el reporte
escrito.

-Proporciona bibliografia
adecuada de apoyo.
Estudiante

-Identifica y describe cada
uno de los elementos que
integran la actividad y el
proyecto integrador PIA
-Redacta el reporte.
-Desarrolla el prototipo
fisico

-Expone resultados.

-Materiales de
apoyo: articulos
cientificos del
desarrolloy
construccioén de
robots

Disefio de
trayectorias 2Dy
3D
Programaciony
comunicacion de
robots

videos de
desarrollos de
robots

programacién C, C++,
MatLab,

Bibliografias de
robotica manipulativa,
colaborativa,
inteligente y
autématas
Grabaciones de cada
clase a través de la
plataforma teams,
materiales diddacticos y
materiales de apoyo
del profesor.

Videos de desarrollo
de robots

VII. Evaluacion integral de procesos y productos:

Evidencia Puntos
Actividades de unidades tematicas del curso 20
Realcionadas a los elementos de competencia de cada unidad

Primer parte del proyecto integrador 50% del PIA 20
Exmen de medio curso 10
Participacion en actividades en el aula 10
Presentacion y defensa del PIA examen final 40
total 100

VIII. Producto integrador de aprendizaje de la unidad:

Uno de los requerimientos para manifestar el desarrollo de las competencias es mostrar evidencias

para medir el aprendizaje de los estudiantes, entendido éste como un proceso interno del individuo

para apropiarse y transferir los saberes (sean estos procedimentales, actitudinales o conceptuales),

por lo que una herramienta valiosa para tal efecto es el producto integrador de aprendizaje (PIA).

18.- Producto integrador de aprendizaje:

Tabla 1. Ubicacion del producto integrador

Nombre del programa
educativo

Nombre de la unidad de
aprendizaje

Producto integrador de aprendizaje

Maestria en Ingenieria con
Orientacion en Mecatrénica

Roboética

Disefio de prototipo de un robot para
movimiento 2D y/o 3D para aplicacion
en la industria o sector salud
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Tabla 2 Pautas para el desarrollo del PIA

Producto integrador de | Disefio de prototipo de un robot para movimiento 2D y/o 3D para
aprendizaje: aplicacion en la industria o sector salud

Instrucciones: e Formacién de equipos de trabajo colaborativos

e Uso de medios digitales (teams, wasap, correo) para la comunicacién
entre los integrantes del equipo.

e Descarga de materiales de apoyo del profesor, videos de sesiones de

clase, textos para la UA.

Realizacion de actividades individuales que contribuyen al PIA.

Programar asesoria con anticipacion a través del teams

Compromiso de los integrantes del equipo al desarrollo del PIA

Seguimiento de estrategias de aprendizaje sugeridas por el profesor.

Aprendizaje auténomo y colaborativo.

Administrar el tiempo de trabajo individual y colaborativo.

Dialogo y respeto a las ideas o pensamientos criticos de los

integrantes del equipo el desarrollo del PIA

Valor: 60%

Criterios de evaluacion: Documentacién del informe de Ingenieria (Excel)
Documentacién del informe de Ingenieria (PPTX)
Exposicién del PIA

Entregables en tiempo y forma

Interaccién del equipo de trabajo colaborativo en el PIA

Modalidad: aprendizaje basado en proyectos, no compartida
Anexo de rubrica de Lista de verificacion

evaluacion, escala Checklist para primera y segunda parte del PIA :
estimativa o lista de Competencias cognoscitivas del PIA

verificacion: Competencias procedimentales del PIA

Competencias axioldgicas del PIA
Actividades del curso(incluye examen de medio termino) 40%
Producto integrador del aprendizaje. PIA. 60%

19.- Fuentes de apoyo y consulta:

e Neil Wilkins, 2019, Robotics: What Beginners Need to Know about Robotic Process Automation, Mobile Robots,
Artificial Intelligence, Machine Learning, Autonomous Vebhicles, Speech Recognition, Drones, and Our Future,
Editorial Bravex Pubications.

e Lentin Joseph, 2018, Learning Robotics Using Python - Second Edition: Design, simulate, program, and
prototype an autonomous mobile robot using ROS, OpenCV, PCL, and Python, 2nd Edition editorial Ingram
short title.

e Mazin Gilbert, 2018, Artificial Intelligence for Autonomous Networks (Chapman & Hall/CRC Artificial
Intelligence and Robotics Series) editorial CRC Press

e Kevin M. Lynch, Frank C. Park, 2017, Modern Robotics Mechanics, planning, and control., Cambridge University
Press.

e Cameron Hughes, Tracey Hughes, 2016, Robot Programming: A Guide to Controlling Autonomous Robots 1ra
Edition, Editorial Kindle

e Peter Corke, 2017, Robotics, Vision and Control: Fundamental Algorithms In MATLAB, Second Edition
(Springer Tracts in Advanced Robotics, 118) 2nd ed. Editorial Springer
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Complementarias

e  Peter McKinnon, 2016, Robotics: Everything You Need to Know About Robotics from Beginner to editorial
createspace Independent

e  Luc Steels, Manfred Hild, 2012, Language Grounding in Robots Hardcover , editorial Springer

e Ashitava Ghosal, 2006, Robotics: Fundamental Concepts and Analysis, editorial Oxford.

e Reza N. Jazar (2010), Theory of Applied Robotics:

e Kinematics, Dynamics, and Control (2nd Edition). Springer.

e  Bruno Siciliano, Lorenzo Sciavicco, Luigi Villani and Giuseppe Oriolo (2011), Robotics: Modelling, Planning
and Control.. Springer.

e Martin Ford, 2016, the rise of de robotics: technology and the threat of mass unemployment,
editorial Oneworld.
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