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I.  DATOS ADMINISTRATIVOS
1. Asignatura : Programacion de Robots Industriales
2. Cddigo :1IM1012
3. Naturaleza : Tedrico-Laboratorio
4. Condicion : Electivo
5. Requisitos : 1M 0902 Modelamiento de Robots
6. Nro. Créditos :3.0
7. Nro. de horas 14
8. Semestre Académico :2022-11
9. Docente : Ricardo Rodriguez Bustinza

10. Correo Institucional

IIl.  SUMILLA
Propdsitos Generales: La asignatura es de condicion electiva, es de naturaleza tedrico-laboratorio desarrolladas la
parte de los conceptos tedricos, simulaciones y diversos programas aplicados en la robdtica industrial.

Sintesis del Contenido: Comprende cuatro capitulos: Localizacién, y trayectorias. Programacion de robot industrial.
Control cinematico. Logica difusa en la robodtica

ll. COMPETENCIAS GENERICAS A LAS QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA
e Identifica, formula y resuelve problemas de ingenieria.
e Aplica disefio de ingenieria.
e Aplicacion de la ingenieria.
e Autoaprendizaje.

IV. COMPETENCIAS ESPECIFICAS A LAS QUE CONTRIBUYE LA ASIGNATURA
e Genera soluciones basicas mediante la aplicacion de la mecatrdnica.
e Disefia circuitos y mecanismos de aplicacién mecatrdnica basica.
e Aplica y desarrolla métodos de la ingenieria para dar soluciones especificas.
e Aplica estrategias de aprendizaje para su formacién y la investigacion.

V. DESARROLLA EL COMPONENTE DE:

INVESTIGACION (x) RESPONSABILIDAD SOCIAL ()
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LOGRO DE LA ASIGNATURA

Al culminar la asignatura el estudiante realiza la programacion de robots industriales aplicando los conocimientos
en la solucién de procesos industriales automatizados respetando los estandares y normas de seguridad. Las
practicas van coordinadas con el ritmo de la teoria para conseguir el maximo aprovechamiento de ambas. Por
consiguiente, el desarrollo de las practicas estda destinadas al manejo bdsico de robots industriales

antropomorficos, donde se estudian diferentes entornos de programacion y sus comandos asociados.

PROGRAMACION DE CONTENIDOS

UNIDAD |: LOCALIZACION, Y TRAYECTORIAS

LOGRO DE APRENDIZAIJE: Al final de la unidad el estudiante reconoce e identifica las diferentes
configuraciones de los robots. Analizara la localizacién de un robot y programa trayectorias.

Semana Contenido

Robdtica Industrial, Conceptos y Terminologias, Normas de Seguridad

Descripciones Espaciales y Estudio Cinematico con MATLAB

Descripcidon de Caminos y Trayectoria con MATLAB
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Evaluacion Calificada 1

UNIDAD lI: PROGRAMACION DE ROBOT INDUSTRIAL

LOGRO DE APRENDIZAIJE: Al finalizar la unidad el estudiante programa el software MELFA BASIC 4.

Semana Contenido

Programacion de robots con MELFABASIC 4.

Instrucciones y Lista de Posiciones y Estructuras de Control de Flujo

Evaluacion Calificada 2
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EXAMEN PARCIAL

UNIDAD Ill: CONTROL CINEMATICO

LOGRO DE APRENDIZAIJE: Al final de la unidad el estudiante aplica la cinematica directa e inversa en un
robot basado en servomotor aplicando Linx - Arduino.

Semana Contenido
9 Matrices de Transformacién Homogénea
10 Cinematica Directa e Inversa en un robot péndulo
11 Aplicacion Cinematica Directa e Inversa en un Robot de 2 DOF
12 Evaluacién Calificada 3

UNIDAD IV: LOGICA DIFUSA EN LA ROBOTICA

LOGRO DE APRENDIZAIJE: Al final de la unidad el estudiante desarrolla programacion en texto y grafica de
algoritmos de inferencia difusa en la robética.

Semana Contenido
13 Definicién de Conjunto Difuso y Propiedades
14 Producto Cartesiano, Relacion Difusa, y Composicion Difusa
Inferencia Difusa en el Control Cinemdtico de Robots Industriales
15 Evaluacion Calificada 4
16 EXAMEN FINAL
17 Examen Sustitutorio
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VIIl.  ESTRATEGIAS DIDACTICAS

Aula invertida, Aprendizaje Colaborativo, Disertacién

IX. MOMENTOS DE LA SESION DE APRENDIZAJE

Antes de la sesion:

Exploracion: preguntas de reflexién vinculada con el contexto, otros.
Problematizacidn: conflicto cognitivo de la unidad, otros.

Durante la sesion:

Motivacidn: bienvenida y presentacién del curso, otros.
Presentacion: PPT en forma colaborativa, otros.
Practica: resolucion individual de un problema, resolucién colectiva de un problema, otros.

Después de la sesion:

Evaluacion de la unidad: presentacion del producto.
Extensidn / Transferencia: presentacion en digital de la resoluciéon individual de un problema.

X. EVALUACION

ﬁ beflos

La evaluacién formativa en la modalidad presencial se realiza de manera sincrénica y asincrdnica. La calificacion de
cada unidad se obtendra realizando un promedio de las evaluaciones sincrénicas realizadas durante la unidad. En el
caso de la calificacidn final del curso, esta se obtendra de acuerdo con el siguiente cuadro.

UNIDAD

TIPO DE EVALUACION

PROMEDIO DE LA UNIDAD

PONDERACION

Semana 4: Laboratorio 1
(Sincronica): L1

Evaluacion Proyecto 1
(Asincronica): PR1A

PROM1=0.5*L1+0.5*PR1A

25%

Semana 7: Laboratorio 2
(Sincronica): L2

Evaluacién Proyecto 1
(Sincrénica): PR1B

PROM2=0.5*%L2+0.5*PR1B

25%

Semana 12: Laboratorio 3
(Sincronica): L3

Evaluacion Proyecto 2
(Asincronica): PR2A

PROM3=0.5*L3+0.5*PR2A

25%

Semana 15: Laboratorio 4
(Sincronica): L4

Evaluacién Proyecto 2
(Asincronica): PR2B

PROMA4=0.5*%L4+0.5*PR2B

25%

El promedio de practicas (PP) se calcula de la siguiente manera:
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P_mmM1+mmM2+mmM3+mmM4
- 4

El promedio final, (PF) se calcula de la siguiente forma:

EP + EF + PP
R

Donde (EP) examen parcial y (EF) el examen final.

(**) El Examen Sustitutorio reemplaza la nota mas baja de uno de los examenes (EP, EF) se realizara en la semana 17.

XIl. RECURSOS

® Equipos : computadora, laptop, Tablet, celular
e Materiales : apuntes de clase del Docente, separatas de problemas, lecturas, videos.
e Plataformas  : Matlab, COSIMIR, LabVIEW.
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