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Programa de estudios de experiencia educativa

|.-Area académica

Area Académica Técnica

2.-Programa educativo

Ingenieria Mecanica Eléctrica

3.-Campus

Xalapa, Boca del Rio, Ixtaczoquitlan, Coatzacoalcos, Poza Rica Tuxpan.

4.-Dependencia/Entidad

Facultad de Mecanica Eléctrica, Facultad de Ingenieria Mecanica y ciencias navales,
Facultad de Ingenieria

6.-Nombre de la 7.-Area de formacién
5.-Cédigo experiencia educativa
Principal Secundaria
I. Toépicos de
MEEC 18009 automatizacién Il T No aplica
(Robética)

8.-Valores de la experiencia educativa

Créditos Teoria Practica Total de horas Equivalencia(s)
6 2 2 60 Ninguna
9.-Modalidad 10.Oportunidades de evaluaciéon
Curso-Taller ABGHJK=Todas

I 1.-Requistos

Prerrequisitos Correquisitos

Ninguno Ninguno

12.-Caracteristicas del proceso de ensefianza aprendizaje

Individual/Grupal
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Grupal 40 10

I3.-Agrupacion natural de la
experiencia educativa

14.-Proyecto integrador

Academia de electronica y control No aplica

I5.-Fecha

Elaboracion Modificacién Aprobacion

Enero 2020 - Enero 2020

16.-Nombre de los académicos que participaron

Mtro. Simoén Leal Ortiz, Dra. Martha Edith Morales Martinez, Dr. Jorge Alberto Vélez
Enriquez y Mtro. Ulises Gabriel Garcia

17.-Perfil docente

Ingeniero Electricista, Ingeniero Mecanico Electricista, Ingeniero Mecanico, Ingeniero en
Electronica, Ingeniero en Mecatroénica o carrera a fin, preferentemente con posgrado afin
al area de conocimiento correspondiente.

18.-Espacio 19.-Relacion disciplinaria

Intrafacultades Multidisciplinario

20.-Descripcion

Esta experiencia educativa se localiza en el AFT, cuenta con 2 horas tedricas, 2 horas
practicas y 6 créditos, que integran el plan de estudios 2020. Su proposito es
brindar las herramientas necesarias para el diseno de sistemas automatizados, mediante la
programacion de robots en lenguaje Melfa Basic IV, la morfologia del robot, los grados de
libertad y tipos de movimientos, esto con honestidad, autocritica y creatividad para la
resolucion de problemas inherentes a los procesos automatizados en el ambito industrial.
Para su desarrollo se proponen las estrategias metodolégicas de analisis de casos,
simulacion y practicas. Por lo tanto, el desempefno de la unidad de competencia se
evidencia mediante el diseno de un proceso automatizado aplicando dos robots y
diferentes elementos asociados.

21.-Justificacion

El control de los procesos de manufactura de forma automatizada, son de gran relevancia
en los sistemas productivos, donde el uso de los robots ha cobrado mayor auge en la
industria 5.0, impactando su uso en la produccion, calidad y costos, aunado a lo anterior,
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W/

los procesos automatizados mediante la programacion de robots le brinda a los operarios
flexibilidad, seguridad y proteccién, donde el profesional de la ingenieria mecanica eléctrica
disena, propone y desarrolla alternativas para la solucion de problemas relacionados con
la automatizacion industrial de su realidad social a nivel regional, nacional e internacional.

22.-Unidad de competencia

El estudiante disena sistemas automatizados con varios elementos de trabajo incluyendo
un robot, a través de la compresion del funcionamiento de elementos que interactian en
la automatizacion industrial, con honestidad, autocritica y creatividad para la resolucion
de problemas inherentes a los procesos automatizados en el ambito industrial.

23.-Articulacion de los ejes

Los alumnos de manera grupal en un marco de respeto y honestidad analizaran los
principios y modos de operacion, asi como los lenguajes de programacion de los robots,
disenando con ética y un enfoque sustentable la l6gica necesaria para resolver casos de
estudios con objetividad, proponiendo soluciones a través de proyectos aplicativos de
automatizacion industrial finalizando con la discusion grupal de la propuesta.

24.-Saberes

Heuristicos

Teoricos

¢ Introduccionala e Realizar busqueda e Colabora en equipo

Axiologicos

robaética. documental. con compromiso,
Fundamentos de la responsabilidad y
robética. e  Organizar y analizar respeto.

Evolucién de los sistemas. informacion.

Necesidades de los e Resuelve problemas
sistemas. e Compara las con honestidad,

Formas de solucion a
problemas de
automatizacion.

Clasificacion de robots.

Estructura de los
robots.

Estructuras.
Concepto de grado de
libertad.

Modo de suministrar
potencia.
Transmisiones y
reductores.

Sensores de posicion.
Actuadores.

caracteristicas de los
diferentes elementos
del sistema a
automatizar.

Disena un sistema
automatizado
mediante robot y
diferentes elementos
interactuando entre si.

Comprobar mediante
analisis el correcto uso

autocritica y
creatividad.

Disenar propuestas de
solucion con
objetividad.

Desarrollar proyectos
con responsabilidad
ambiental
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Aplicaciones.

Modos de movimiento
del robot.

Modos de movimiento del
robot.

Tipos de movimiento.
Lenguaje de programacion
Melfa Basic IV.

Comandos.

Manejo de software
Cosimir.

Ejemplos para el manejo:
Movimientos por
interpolacion de ejes y
lineal.

Posiciones de acercamiento
y sustitucion.

Movimientos realizando
figuras geomeétricas.
Movimientos circulares y
aplicacion.

Movimiento en modo Tool.
Cambio de grepper.
Diseno de sistema robot-
alimentador vertical-banda
transportadora.

Diseno aplicando sensor de
color.

Diseno con robot y mesa
giratoria.

Diseno con robot-mesa
giratoria-alimentador
vertical.

Diseno con robot-mesa
giratoria-alimentador
vertical-cilindro de simple
efecto.

Diseno con mesa giratoria-
alimentador vertical-rotic-
banda transportadora.
Diseno de paletizado con
robot y alimentador por
gravedad.

de los comandos del
lenguaje Melfa-Basic IV.

W/
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Diseno utilizando
comandos ciclo while y
select case.

Diseno de paletizado con
orden por color.
Aplicacion del robot
modificando coordenadas
en el eje z.

Aplicacion de subrutinas.
Diseno de automatizacion
con dos robots-dos bandas
transportadoras-tres
alimentadores verticales-
dos sensores de color y
tres leds.

25.-Estrategias metodoldgicas

De aprendizaje De ensefianza

-Exposicidn con apoyo tecnolégico
variado

-Discusion de problemas

-Guion de practicas

-Modelaje

-Simulacion

-Estudios de caso

-Aprendizaje autobnomo
-Aprendizaje cooperativo

-Aprendizaje in situ

-Atencion a dudas y comentarios
-Explicacion de procedimientos
-Recuperacion de saberes previos
-Direccion de practicas
-Organizacién de grupos
-Supervision de trabajos

26.-Apoyos educativos

Materiales didacticos

Recursos didacticos

-Libros

-Antologias

-Software

-Simulaciones interactivas
-Paginas web
-Presentaciones

-Manual
-Videos educativos

-Proyector/canén
-Pantalla
-Pizarrén
-Computadoras

-Bocinas

W/
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27.-Evaluacion del desempeiio

Evidencia(s) de Criterios de Ambito(s) de Porcentaje

desempeiio desempeiio aplicacion

Resolucion de proyectos Procedimiento

(ejercicios) propuestos | Claridad Plataforma 20%
en lenguajes Melfa Basic | Orden EMINUS ?
IV Resultado

Montaje

C d t
arga de proyecto Laboratorio de

Diseno de proyecto final ilacié . 80%
proy Compilacion de proyecto automatizaciéon °

Funcionamiento de
proyecto

28.-Acreditacion

Para acreditar esta EE el estudiante debera haber presentado con idoneidad y pertinencia
cada evidencia de desempeno, es decir, que en cada una de ellas haya obtenido cuando

menos el 60%, ademas de cumplir el porcentaje de asistencia establecido en el estatuto de
alumnos 2008.

29.-Fuentes de informacion

Basicas

e Festo Didactic, Manual de Fundamentos de robdtica, BP70. 2016
e Reyes Fernando, ROBOTICA - Control de Robots Manipuladores. Alfa Omega 2018

e Miranda C. Roger. Cinematica y dinamica de robots manipuladores. Alfa Omega
2019

Complementarias

e Biblioteca virtual UV
e Pires J. Norberto. Industrial robots programming: building applications for the
factories of the future. Springer 2020.

W/




