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1. DATOS DE LA ASIGNATURA

	Nombre de la asignatura: 
	
	Robótica

	Carrera: 
	
	Ing. en Sistemas Computacionales

	Clave de la asignatura:
	
	ESCC1-06

	Horas teoría-Horas práctica-Créditos:
	
	3-2-8


2. UBICACIÓN DE LA ASIGNATURA

2.1. Relación con otras asignaturas del plan de estudio.

	ANTERIORES
	
	POSTERIORES

	Asignaturas
	Temas
	
	Asignaturas
	Temas

	Visión Artificial
	Todos
	
	
	


2.2. Aportación de la asignatura al perfil del egresado.

El alumno podrá analizar y modelar problemas de diversas áreas debido a que esta asignatura contempla en estudio de técnicas y herramientas que permitan al profesionista llevar a cabo un minuciosos proceso de abstracción
3. OBJETIVO(S) GENERAL(ES) DEL CURSO 

Estudiar las estrategias básicas de control y técnicas de programación de tareas utilizadas en Robótica y aplicarlas a una tarea particular con un Robot educativo/industrial, así como analizar los Sistemas de Producción Integrados por Computadora con el Robot como eslabón necesario de los mismos.

4. PLANEACIÓN DIDÁCTICA POR UNIDAD

	4.1
	Unidad:
	1
	
	Tema:
	Introducción


	Objetivo de la Unidad
	
	Evaluación de la Unidad

	El estudiante conocerá los fundamentos, los objetivos que persigue la robótica desde sus inicios
	
	Examen       30    %
Practica        20    % 

Proyecto       30   %

Asistencia     20   %


	No. Subtema
	Descripción del Subtema
	Actividades del Maestro
	Práctica del Alumno
	No. Sesiones

	1.1


	Características que distinguen al Robot de una máquina convencional. 
	Exposición
	Investigación
	1

	1.2

	Capacidades básicas. 
	
	
	3

	1.3
	Distintos tipos de estructuras cinemáticas.
	Exposición
	
	2

	1.4
	Sistemas de coordenadas.
	Exposición
	
	3

	1.5
	Angulos de Euler.
	Exposición
	
	2

	1.6
	Cuaterniones.
	Exposición
	
	1

	1.7
	Transformaciones homogéneas.
	Exposición
	
	2


	Bibliografia:
	
	Recurso Didáctico:

	[I]. Fernando Torres. Jorge Pomares. Pablo Gil. Santiago T. Puente. Rafael Aracil. Robots y Sistemas Sensoriales. Ed. Prentice Hall, 2002. ISBN: 84-205-3574-5

[2]. SMC. International Training. Neumática. Ed. Paraninfo. 2000. ISBN: 84-283-273-3

 

[3]. Aníbal Ollero Baturone. Robótica. Manipuladores y robots móviles. Marcombo. 2001. ISBN: 84-481-0815-9


	
	· Pizarrón
· Proyector Multimedia

· Computadoras con:


Java
· Internet


	4.1
	Unidad:
	2
	
	Tema:
	Cinemática y Estática


	Objetivo de la Unidad
	
	Evaluación de la Unidad

	El estudiante conocerá los fundamentos, los objetivos, disciplinas …..
	
	Examen        50   %

Práctica        30   % 

Tareas          20   %


	No. Subtema
	Descripción del Subtema
	Actividades del Maestro
	Práctica del Alumno
	No. Sesiones

	2.1
	Estudio de cadenas cinemáticas abiertas.
	
	
	3

	2.2
	Asignación de ternas solidarias a los eslabones.
	
	
	3

	2.3
	Problema directo de posición.
	
	
	6

	2.4
	Parámetros de D-H.
	
	
	

	2.5
	Transformación de pasaje entre ternas.
	
	
	

	2.6
	Problema inverso.
	
	
	

	2.7
	Soluciones múltiples y singularidades.
	
	
	

	2.8
	Configuraciones. Velocidades.
	
	
	

	2.9
	Características cinemáticas de cada eslabón y de la herramienta.
	
	
	

	2.10
	Movimientos diferenciales. Jacobiano.
	
	
	

	2.11
	Condición de la matriz.
	
	
	

	2.12
	Manipulabilidad.
	
	
	

	2.13
	Aceleraciones.
	
	
	

	2.14
	Método recursivo.
	
	
	

	2.15
	Estática.
	
	
	

	2.16
	Vector fuerza-momento
	
	
	

	2.17
	Torques en los ejes.
	
	
	

	
	
	
	
	


	Bibliografia:
	
	Recurso Didáctico:

	[3]. Aníbal Ollero Baturone. Robótica. Manipuladores y robots móviles. Marcombo. 2001. ISBN: 84-481-0815-9

[4]. G. Ferraté y otros. Robótica Industrial. Ed. Marcombo, 1986. ISBN: 84-267-0609-6.

 

[5]. Antonio Barrientos. Luis Felipe Peñin. Carlos Balaguer. Rafael Aracil. Fundamentos de Robótic.a Ed. McGraw-Hill 1997. ISBN: 84-267-1313-0


	
	· Pizarrón

· Proyector Multimedia

· Computadoras con:


Java

· Internet


	4.1
	Unidad:
	3
	
	Tema:
	Programación y Generación de Trayectorias


	Objetivo de la Unidad
	
	Evaluación de la Unidad

	El estudiante conocerá los fundamentos, los objetivos, disciplinas …..
	
	Examen      50  %

Practica      30  % 

Tareas        20  %


	No. Subtema
	Descripción del Subtema
	Actividades del Maestro
	Práctica del Alumno
	No. Sesiones

	3.1
	Evolución de los métodos de programación de Robots.
	
	
	3

	3.2
	Programación off-line.
	
	
	3

	3.3
	Planteo del problema de calibración.
	
	
	6

	3.4
	Descripción matricial de objetos y del puesto de trabajo.
	
	
	

	3.5
	Interfase con sistemas de visión.
	
	
	

	3.6
	Sistema de coordenadas de la cámara.
	
	
	

	3.7
	Programación de tareas.
	
	
	

	3.8
	Movimiento entre puntos.
	
	
	

	3.9
	Zonas y tiempo para cambio de velocidad.
	
	
	

	3.10
	Puntos de paso.
	
	
	

	3.11
	Interpolación a nivel de las articulaciones (punto a punto).
	
	
	

	3.12
	Movimiento cartesiano.
	
	
	

	3.13
	Generación de trayectorias en el espacio.
	
	
	

	3.14
	Distintas técnicas.
	
	
	

	3.15
	Método de Paul.
	
	
	

	3.16
	Simuladores cinemáticos.
	
	
	

	
	
	
	
	


	4.1
	Unidad:
	4
	
	Tema:
	Incorporación de un Robot a la Fábrica


	Objetivo de la Unidad
	
	Evaluación de la Unidad

	El estudiante conocerá los fundamentos, los objetivos, disciplinas …..
	
	Examen      50 %

Practica      30 % 

Tareas        20 %


	No. Subtema
	Descripción del Subtema
	Actividades del Maestro
	Práctica del Alumno
	No. Sesiones

	4.1
	Integración del Robot al proceso productivo.

	
	
	6

	4.2
	Justificación técnica y económica.
	
	
	6

	4.3
	Etapas necesarias hasta la puesta en marcha.
	
	
	

	4.4
	El Robot como eslabón necesario del CAD/CAM y de los sistemas flexibles (FMS). 


	
	
	

	4.5
	Las funciones de la empresa relacionadas a través de Sistemas Asistidos por Computadora. 
	
	
	

	4.6
	Aseguramiento de la Calidad (QA).
	
	
	

	4.7
	Planificación y Control de Producción (PyCP) mediante MRP y JIT
	
	
	

	4.8
	Producción integrada por computadora (CIM).
	
	
	


	4.1
	Unidad:
	5
	
	Tema:
	Clustering


	Objetivo de la Unidad
	
	Evaluación de la Unidad

	El estudiante conocerá los fundamentos, los objetivos, disciplinas …..
	
	Examen        50%

Practica        30% 

Tareas          20%


	No. Subtema
	Descripción del Subtema
	Actividades del Maestro
	Práctica del Alumno
	No. Sesiones

	5.1
	Métodos Jerárquicos

	
	
	6

	5.2
	Métodos no-Jerarquicos
	
	
	6

	
	
	
	
	12


5. REVISION DE LA PLANEACION DIDACTICA
Esta planeación deberá ser revizada cada dos ciclos escolares a partir de la fecha de su efectividad.
COPIA NO CONTROLADA
	RV00/01/07
	
	F-AA-01


COPIA NO CONTROLADA
	RV00/01/07
	
	F-AA-02
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