TECNOLOGICO m

NACIONAL DE MEXICO
INSTITUTO TECNOLGGICO SUPERIOR DE

SAN ANDRES TUXTLA

Tecnolbgico Nacional de México
Subdireccion Académica
Instrumentacion didactica para la formacion y desarrollo de competencias Profesionales
Periodo: Agosto-Diciembre 2024

Nombre de la asignatura: Fundamentos de Roboética
Plan de Estudios: IEME-2010-210
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Caracterizacion de la asignatura:

La aportacion de la asignatura al perfil profesional.-

Esta asignatura aporta al perfil del Ingeniero Electromecanico la capacidad para realizar estudios cinematicos y dindmicos de los movimientos de robots y
manipuladores para el disefio, aplicacion y control de sistemas roboticos, asi como la posibilidad para seleccionar y programar robots comerciales para
un determinado proceso industrial.

La importancia de la asignatura.-

La materia en su constitucion ha tenido especial interés en abordar los diferentes campos de las ingenierias y de la tecnologia que intervienen en la
integracion de un robot y da énfasis en la importancia que reviste la robdtica actualmente en los campos diversos en el quehacer profesional.

Con qué otras asignaturas se relaciona.- La asignatura integra a las diversas ingenierias, pues requiere de ellas conocimientos de los
diversos subsistemas que contiene un robot, asi como sus caracteristicas fundamentales de funcionamiento. Temas como la cinematica, dinamica, control
y otros mas son considerados con gran atencién contemplando los enfoques tedricos y practicos en el tratamiento de los conceptos de la robdtica.

El profesional en el desempefo cotidiano sera capaz de comprender las caracteristicas, parametros y conceptos intrinsecos de un sistema
robético al observar sus diferentes configuraciones, de este modo sera capaz de seleccionar y programar estos sistemas propiciando con ello la
modernizacién de los procesos productivos.

Esta signatura esta relacionada con las materias de: Algebra Lineal, Andlisis y Sintesis de Mecanismos, Controles eléctricos.
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emas relacionados con la materia de Fundamentos de Robética: INSTITUTO TECNOLOEICO 5U

Temas de la materia de Algebra Lineal: En el tema 2 de Matrices y determinantes, en el subtema 2.9 Aplicacion de matrices y determinante&'-'s.l'\N ANDRES Ty

Competencias especificas: Manejar las matrices, sus propiedades y operaciones a fin de expresar conceptos y problemas mediante ellas, en los sistemas de

ecuaciones lineales; asi como en otras areas de las matematicas y de la ingenieria, para una mejor comprension y una solucién mas eficiente.

Temas de la materia Andlisis y Sintesis de mecanismos: En el tema 1 de Principios fundamentales, en los subtemas 1.4 grados de libertad y 1.5 inversion
cinemética y en el tema 2 Analisis de Mecanismos articulados, en los subtemas 2.2 Andlisis de velocidad y aceleracion relativa de particulas de un eslabon
comun, 2.3 Andlisis de velocidad y aceleracion relativa de particulas coincidentes en eslabones distintos y 2.5 juntas universales.

Competencias especificas: Conocer y manejar los conceptos, terminologia y leyes que rigen la cinematica de los mecanismos planos. Analizar, calcular y
comprender la posicion, desplazamiento, velocidad y aceleracion de cualquier mecanismo articulado coplanar, asi como Identificar las juntas universales y sus

aplicaciones.

Temas de la materia de Controles Eléctricos: En el tema 1 Fundamentos de Controles Eléctricos en los subtemas 1.1 contactores y arrancadores, 1.2
relevadores electromagnéticos y tema 3 Interruptores y Sensores, en los subtemas 3.3 sensores de presion, 3.7 sensores de peso, velocidad y 3.8 criterios
para la seleccion de un sensor.

Competencias especificas: Recopilar, organizar, analizar e interpretar los diagramas de alambrado y control con la simbologia americana y europea.
Identificar las partes de un arrancador magnético combinado. Conocer la funcion de cada relevador en el control y proteccion de los motores, asi como
seleccionar y calcular sus principales elementos, Conocera y seleccionara los diferentes elementos de control como son los interruptores, sensores y el

principio de funcionamiento de los transductores. Asi como ser capaz de seleccionar e instalar los mismos.

1. Intenciéon didactica:

ERIOR DE

XTLA

Explicar claramente la forma de tratar la asignatura de tal manera que oriente las actividades de ensefianza y aprendizaje:

El temario contiene cuatro temas, contemplando en su primer tema la identificacion de los diversos tipos de robots; asi como sus

La
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entes especificaciones y aplicaciones. SAN ANDRES TU

El tema dos enuncia y promueve los fundamentos para el modelado de robots a través de andlisis matricial, utilizando matrices de rotacién y matrices de
transformacion.

El tema tres comprende el entendimiento claro de lo que significa la formalizacion matematica de los movimientos de las articulaciones (traslaciones y
rotaciones) en un sistema de referencia espacial dado. Considera la demostracion y utilizacion de la matriz de transformacion homogénea 3D como una
herramienta matematica que permite describir el movimiento de una cadena de eslabones que constituyen a un determinado robot, también la inversa de esta
matriz es definida. También se realiza un estudio de la cinematica directa e inversa utilizando la metodologia de Denavit-Hartenberg.

En el tema cuatro se realiza la modelacién dindmica del robot utilizando la metodologia de Lagrange-Euler y Newton-Euler con el objetivo de definir la
potencia de los motores que impulsan los movimientos del robot, asi como para evaluar las inercias y esfuerzos involucrados, esto permite evaluar la
resistencia que deberian tener los soportes, engranes, bandas, etc. que requiere el robot. También contempla el control del movimiento de un robot considerando
sus articulaciones desacopladas y acopladas, la obtencién de funciones de transferencia y el disefio de controladores.

Decididamente el énfasis fundamental de la materia es reunir todo el conocimiento necesario en las varias disciplinas que involucran a la robética y
prepararse para materias posteriores como manufactura avanzada donde los sistemas automaticos convergen para obtener una produccién con altos
estandares.

Todos los temas estan interrelacionados y es necesario contar con cierto dominio matematico. Conocer los conceptos fundamentales de operaciones
matriciales y la transformada de Laplace, destacando que se vuelven unas herramientas fundamentales en el estudio de los modelos matematicos generados.

La manera de abordar los contenidos.

Dentro del curso se contempla la posibilidad del desarrollo de actividades practicas que promuevan, de los temas basicos a los avanzados, el desarrollo de
habilidades para la experimentacion, tales como: identificacién, manejo y control de las articulaciones del robot, que pueden ser de naturaleza
eléctrica, neumatica o hidraulica, considerando siempre sus datos relevantes; el planteamiento de hipétesis; trabajo en equipo; asimismo, propicien
procesos intelectuales como induccién-deduccion y analisis-sintesis con la intencién de generar una actividad intelectual compleja; por esta razén varias

de las actividades practicas se han descrito como actividades previas al tratamiento teérico de los temas, de manera que no sean una mera
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boracion de lo visto previamente en clase, sino una oportunidad para conceptualizar a partir de lo observado, asi, por ejemd&i&ﬁﬁ%‘&?‘s‘éﬁ‘u
posible observarla en aplicaciones practicas que brinden una mejor comprensién de sus caracteristicas. En las actividades practicas sugeridas, es
conveniente que el profesor busque solo guiar a sus alumnos para que ellos hagan la eleccion de las variables a controlar y registrar. Para que aprendan a

planificar, que no planifique el profesor todo por ellos, sino involucrarlos en el proceso de planeacion.

El enfoque con que deben ser tratados. Se sugiere una actividad integradora (proyecto final) que permita aplicar los conceptos de robdtica estudiados
durante el curso. Esto permite dar un cierre a la materia mostrandola como util por si misma en el desempefio profesional, independientemente de la
utilidad que representa en el tratamiento de temas en materias posteriores.

La extensién y la profundidad de los mismos. La lista de actividades de aprendizaje no es exhaustiva, se sugieren sobre todo las necesarias para
hacer més significativo y efectivo el aprendizaje. Algunas de las actividades sugeridas pueden hacerse como actividad extra clase y comenzar el
tratamiento en clase a partir de la discusion de los resultados de las observaciones. Se busca partir de experiencias concretas, cotidianas, para que el
estudiante se acostumbre a reconocer los fendmenos fisicos en su alrededor y no sélo se hable de ellos en el aula. Es importante ofrecer escenarios distintos,
ya sean construidos, artificiales, virtuales o naturales.

Perfectamente cabe la posibilidad de utilizar herramientas de apoyo, materiales diversos que en la actualidad son mas disponibles para la
comprension de los diversos temas. Una herramienta sugerida para la evaluacion de sistemas reales es RAPL y Matlab, los cuales se encuentran como una
opcién de programacion y simulacién de sistemas robéticos de diferentes configuraciones.

Que actividades del estudiante se deben resaltar para el desarrollo de competencias genéricas. En las actividades de aprendizaje
sugeridas, generalmente se propone la formalizacion de los conceptos a partir de experiencias concretas; se busca que el alumno tenga el primer contacto
con el concepto en forma concreta y sea a través de la observacion, la reflexion y la discusion que se dé la formalizacién; la resolucion de problemas se hara
después de este proceso. Esta resolucion de problemas no se especifica en la descripcion de actividades, por ser mas familiar en el desarrollo de cualquier
curso. Pero se sugiere que se disefien problemas con datos faltantes o sobrantes de manera que el alumno se ejercite en la identificacion de datos
relevantes y elaboracion de supuestos.

Se pretende que durante el curso de manera integral se conforme una vision del futuro profesionista y se pueda crear la confianza en él que permita
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pretar el mundo que le rodea, sea este dentro de su desempefio laboral o no, donde fundamentalmente el enfoque sisteRtaN BRFEE L
herramienta de desempefio de la profesion, asi mismo del desarrollo humano.

En el transcurso de las actividades programadas es muy importante que el estudiante aprenda a valorar las actividades que lleva a cabo y entienda
que esta construyendo su futuro y en consecuencia actie de una manera profesional; de igual manera, aprecie la importancia del conocimiento y los
habitos de trabajo; desarrolle la precision y la curiosidad, la puntualidad, el entusiasmo y el interés, la tenacidad, la flexibilidad y la autonomia.

Es necesario que el profesor ponga atencidn y cuidado en estos aspectos en el desarrollo de las actividades de aprendizaje de esta asignatura.

Que competencias genéricas se estan desarrollando con el tratamiento de los contenidos de la asignatura. Tener un mejor conocimiento
de los componentes principales de un sistema robdético. Comprender los aspectos principales de operacién, manipulacién, configuracion y programacion de un robot
industrial. Caracterizar y seleccionar los elementos bésicos que constituyen un ambiente de manufactura flexible basado en el uso de robots y sistemas
automaticos. Dominar algunas técnicas de programacion de robots industriales. Manipular y reconocer los diferentes tipos de robots industriales tanto fijjos como
moéviles. Obtencién de la funciéon de transferencia de un manipulador de uno y dos grados de libertad con sus articulaciones desacopladas y acopladas.

Proponer una trayectoria para el movimiento de un robot.

De manera general explicar el papel que debe desempefiar el (la) profesor(a) para el desarrollo de la asighatura. Es importante mencionar
que el facilitador busque solo guiar a los estudiantes en las actividades practicas sugeridas.
Las competencias profesionales se cumpliran con la ejecucién de las actividades de aprendizaje.

INSTITUTO TECNOLOGICO SUPERIOR DE
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2. Competencia de la asighatura:

¢ Qué debe saber y saber hacer el estudiante?
Comprender y aplicar los conocimientos necesarios para proponer soluciones en la automatizacién de procesos de manufactura industriales
mediante la seleccién y aplicacion de manipuladores roboéticos, para asegurar la calidad, eficiencia y rentabilidad de dichos procesos
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Competencia No.

Andlisis por competencias especificas:

Descripcion:

S

INSTITUTO TECNOLOGICO SUPERIOR DE
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Comprender la importancia de la robética, asi como

las disciplinas que intervienen en el analisis y
disefio de manipuladores.

TEMAS Y SUBTEMAS PARA DESARROLLAR | ACTIVIDADES DE ACTIVIDADES DE DESARROLLO DE HORAS TEORICO-
LA COMPETENCIA ESPECIFICA APRENDIZAJE ENSERNANZA COMPETENCIAS GENERICAS PRACTICA
1. MORFOLOGIA DEL ROBOT Encuadre: Encuadre: Presentacion | Capacidad de sintetizar la
_ de los participantes, | informacion. 8-8
1.1 Historia de los robots Realizar la  prueba | analisis de expectativas,
1.2 Estructura mecanica de un diagnostica. presentacion del
robot programa,  plenario  de | capacidad de relacionar y
1.3 Transmisiones y Reductores _ o acuerdos 'y prueba | apjicar los conocimientos
«  Transmisiones Realiza la Investigacion | diagndstica. en la préctica.
documental en
iecccj?(f;gﬁ?emo diferentes fuentes en
Direct forma individual o grupal | g| facilitador solicita a los
CIfecto sobre la investigacion | ajumnos  realizar una
1.4 Cor_n,paracmn de sistemas de documental  de  1a | jnvestigacion documental
accion historia de los robots, | ye |a historia de los
» Actuadores estructura mecanica de | ropots, estructura
neumatICOS un rObOI’ trans(;l’lISIoneS meCéni-C-a de un I’ObOt, Habilidad para Organizar y
hidraulicos comparacion ~de | reductores, comparaci6n
«  Actuadores eléctricos S'Sten;as de accion( | de sistemas de accion(
. actuadores neumaticos, At
1.5 Sensores Internos actuadores hidraulicos actuadores ne_urrjat!cos,
«  Sensores de posicion el ' | actuadores  hidraulicos,
P actuadores  eléctricos), | actuadores  eléctricos),
* Sensores de SEnsores internos( | sensores internos(
« Sensores de presencia), elementos | presencia),  elementos
presencia terminales,  tipos Y | terminales,  tipos  y
1.6 Elementos terminales caracteristicas de | caracteristicas de robots,
1.7 Tipos y caracteristicas de robots, ~ grados  de | grados de libertad _
robots libertad y espacios de espacios de trabajo y Capacidad para
1.8 Grados de libertad y espacios | trabajo y aplicaciones | gpjicaciones ~ de  los | Comunicarse oral 'y por
de trabajo de los robots, robots, consultando | €scrito.
consultando  diversas
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1.9 Aplicaciones

fuentes para conocer
publicaciones cientificas
y tecnoldgicas de la
robdtica.

Realizar un cuadro
sinéptico  consultando
en diversas fuentes

para conocer las
definiciones basicas de
la robotica.

Los estudiantes prestan
atencién al facilitador
que mediante el método
expositivo muestra
cdmo identificar los
grados de libertad y
espacio de un sistema
mecanico y articulado.

Los estudiantes
realizaran un
cuestionario sobre la

importancia de la
robotica en la industria y
las disciplinas que
intervienen en el
andlisis y disefio de
manipuladores.

Los estudiantes

diversas fuentes para
conocer publicaciones
cientificas y tecnoldgicas
de la robdtica.

Elaborar un cuadro
sinéptico con las
definiciones bésicas de la
robdtica.

El facilitador ensefia a los
alumnos mediante el
método  expositivo  a
identificar y determinar los
grados de libertad y el
espacio de trabajo de un
sistema mecénico
articulado.

El facilitador solicita a los
alumnos a elaborar un
cuestionario sobre la
importancia de la
robdtica, disciplina que
intervienen en el analisis
y disefio de
manipuladores.

El facilitador aplica

Capacidad de solucionar
ejercicios individual y por
equipos.

INSTITUTO TECNOLOGICO SUR

SAN ANDRES TU
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realizan la evaluacion evaluacion escrita, al final

escrita correspondiente | solicita a los alumnos la

a la unidad. entrega de portafolio de
evidencia para la
evaluacion escrita de la
unidad.

El docente indica la
plataforma digital a
utilizar (classroom).
Para los alumnos que
por alguna razébn no
puedan entregar de
forma presencial sus
actividades.

INSTITUTO TECNOLOGICO SURERIOR DE

SAN ANDRES TUXTLA

INDICADORES DE ALCANCE VALOR DEL
INDICADOR

Busca y analiza informacion proveniente de fuentes diversas, demuestra la habilidad de investigacién y el manejo bibliografico. 35 %

Trabaja con varias ideas, proporciona un resumen esquematico de lo aprendido, ordenado de una manera jerarquica. El

conocimiento esta organizado y representado en todos los niveles de abstraccidn, situando los mas generales e inclusivos 20 %

en la parte superior y los mas especificos y menos inclusivos en la parte inferior..

De_muestra_ el d_ominio de organizar informacién, y analisis para identificar las semejanzas y diferencias de dos o mas o5 0

objetos o situaciones.

Analiza los ejercicios, para la aplicacién de conocimientos adquiridos con anterioridad y en el curso, aplica los criterios y 20 %

procedimiento para la solucién de los ejercicios e interpreta los resultados obtenidos

Niveles de desempeiio:

DESEMPENO NIVEL DE - INDICADORES DE ALCANCE VALQRACION

DESEMPENO NUMERICA
Competencia Alcanzada Excelente Cumple al menos 5 de los siguientes indicadores 95-100
Julio 2017
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1. Se adapta a situaciones y contextos complejos:
Puede trabajar en equipo, refleja sus conocimientos en la
interpretacion de la realidad.

2. Hace aportaciones a las actividades académicas
desarrolladas: Pregunta integrando conocimientos de otras
asignaturas o de casos anteriores de la misma asignatura.
Presenta otros puntos de vista que complementen al presentado
en la clase, presenta fuentes de informacién adicionales (internet
y documental etc.) y usa mas bibliografia.

3. Propone y/o explica soluciones o procedimientos no
visto en clase (creatividad): Ante problemas o caso de estudio
propone perspectivas diferentes, para abordarlos y sustentarlos
correctamente. Aplica procedimientos aprendidos en otra
asignatura o contexto para el problema que se esta resolviendo.

4. Introduce recursos y experiencias que promueven un
pensamiento critico: Ante los temas de la asignatura introduce
cuestionamientos de tipo ético, ecoldgico, historico, politico,
econdmico, etc. que deben tomarse en cuenta para comprender
mejor o a futuro dicho tema. Se apoya en foros, autores,
bibliografia, documentales, etc. para sustentar su punto de vista.

5. Incorpora conocimientos y actividades
interdisciplinarios en su aprendizaje: En el desarrollo de los
temas de la asignatura incorpora conocimientos y actividades
desarrolladas en otras asignaturas para lograr la competencia.

6. Realiza su trabajo de manera auténoma y autorregulada. Es
capaz de organizar su tiempo y trabajar sin necesidad de una
supervision estrecha y/o coercitiva. Realiza actividades de
investigacion para participar de forma activa durante el curso.

INSTITUTO TECNOLOGICO SUR

SAN ANDRES TU

Notable Cumple cuatro de los indicadores definidos en desempefio 85-94
excelente.
Bueno Cumple tres de los indicadores definidos en desempefio 75-84
excelente.
Suficiente Cumple dos de los indicadores definidos en desempefio 70-74
excelente.
Competencia No Alcanzada | Insuficiente No se cumple con el 100 % de evidencias conceptuales, N. A.
procedimentales y actitudinales de los indicadores definidos en el
desemperio excelente.
Péagina 9 de 26 Julio 2017
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Matriz de Evaluacion:

EVIDENCIA DE APRENDIZAJE % INDICADOR DE ALCANCE EVALUACION FORMATIVA DE LA
A B C D N COMPETENCIA
PSRy ; Busca y analiza informacion proveniente de
Investigacion documental (Lista de 35 33.3-35 29.8- 26.3- 24.5- 0-24.4 |fuentes diversas, demuestra la habilidad de
Cotejo) 32.9 29.4 25.9

investigacion y el manejo bibliografico.

Trabaja con varias ideas, proporciona un
resumen esquematico de lo aprendido,
ordenado de una manera jerarquica. El

Conocimiento esta organizado y
Cuadro sinéptico (Lista de Cotejo) 20 19-20 17-18.8 | 15-16.8 | 14-14.8 | 0-13.9 |representado en todos los niveles de
abstraccion, situando los més generales e
inclusivos en la parte superior y los mas
especificos y menos inclusivos en la parte

inferior.
Demuestra el dominio de organizar
Cuestionario (Lista de Cotejo) 25 23825 | 2L |1gg21| 175 | ga74 |Informacion, y andiisis para identificar las
' 23.5 ' 18.5 ' semejanzas y diferencias de dos o mas
objetos o situaciones.
Demuestra interés, es constante a sus horas
Examen escrito 20 19-20 17-18.8 | 15-16.8 | 14-14.8 | 0-13.9 |de clase, puntual y responsable en las
actividades.
Total 100 95-100 85-94 | 75-84 | 70-74 NA

Nota: este apartado ndmero 4 de la instrumentacion didactica para la formacién y desarrollo de competencias profesionales se repite, de acuerdo
al numero de competencias especificas de los temas de asignatura.

Competencia No. I § Descripcion Utiliza el algebra boolena en la
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implementacidén de circuitos digitales.

DESARROLLO DE HORAS
TEMAS Y SUBTEMAS PARA DESARROLLAR LA ACTIVIDADES DE ACTIVIDADES DE .
] - COMPETENCIAS TEORICO-
COMPETENCIA ESPECIFICA APRENDIZAJE ENSENANZA . -
GENERICAS PRACTICA
Realizar una | El facilitador solicita a | Capacidad de
2.-CINEMATICA investigacion los alumnos realizar | relacionar y aplicar de 8-8
2 1 Sist d denad documental de los | una investigacion | los conocimientos en
-+ Slstemas de coordenadas sistemas de | documental sobre los | la practica.
- Representacion  de un punto ¢ Coorqe_”a‘t"as', " S'Ste;"asd de
- Descripciones movimiento rigido y | coordenadas,
espaciales transformaciones, movimiento rigido vy
p_ . representacion de | transformaciones,
pqsmlon_ i Denavit-Hartenberg, representacion de
0_“entaC|0n _ Cinemética inversa. Denavit-Hartenberg,
ejes de referencia Cinematica inversa.
2.2 Movimientorigido vy
transformaciones _
Capacidad de

homogéneas

2.2.1 Rotaciones
2.2.2 Composicion de rotaciones
2.2.3 Propiedades de las rotaciones
2.2.4 Matrices antisimétricas

relacionar y aplicar de
El facilitador solicita a | los conocimientos en
Exponer en clase los| los alumnos conformar | la practica.

temas de la| €Quipos de trabajo y
exponer en clases los

2.2.5 Matrices vy investigacion temas investigados.
Transformaciones documental.
homogéneas
2.3 Representacion de Denavit-Hartenberg El facilitador solicita a
2.3.1  Cadenas cinematicas los alumnos la
2.3.2  Representacion Denavit- Realizar practica realizacion  de una Capacidad para
Hartenberg practica  sencilla y | comunicarse oral y por

sobre "Programacion | pasica utilizando el | escrito.
de Robots” en donde software libre Arduino
el alumno aplique las

2.3.3 Cinematica directa
2.3.4  Ejemplos
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interfaces de control
del robot.

2.4 Cinematica inversa
2.4.1 Introduccion

2.4.2 Desacoplo cinematico

2.4.3 Posicion inversa

Orientacion inversa

aplicado a la robdtica.

El facilitador solicita a
los alumnos a entregar
su portafolio de
evidencias generado de
la unidad para su
evaluacion.

El docente indica la
plataforma digital a
utilizar (classroom)
para los alumnos que
por alguna razén no
puedan entregar de
forma presencial sus
actividades.

Habilidad en el manejo
de software
especializado.

Capacidad de
relacionar y aplicar de
los conocimientos en
la practica

INSTITUTO TECNOLOGICO SURERIOR DE

SAN ANDRES TUXTLA

INDICADORES DE ALCANCE VALOR DEL
INDICADOR
Busca y analiza informacién proveniente de fuentes diversas, demuestra la habilidad de investigacion y el manejo 30 %
Julio 2017
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Presentar ante el grupo un tema, demuestra el dominio de las Tic's, y proyecta la informacidon mediante diapositivas;
demuestra el dominio de estructurar y organizar la informaciéon presentado una Introduccién, Desarrollo, Sintesis 6 30 %
Conclusion y Bibliografia.
Demuestra conocimiento y dominio de los temas de la unidad. Aplica las disposiciones en las soluciones de los casos
practicos solicitados en la evaluacion. Demuestra habilidad para la resolucion de casos practicos. 40 %
Niveles de desempefio:
DESEMPENO IWVELDE~ INDICADORES DE ALCANCE VALQRAOON
DESEMPENO NUMERICA
Competencia Alcanzada Excelente Cumple al menos 5 de los siguientes indicadores 95-100
1 Se adapta a situaciones y contextos complejos:
Puede trabajar en equipo, refleja sus conocimientos en la
interpretacion de la realidad.
2 Hace aportaciones a las actividades académicas
desarrolladas: Pregunta integrando conocimientos de otras
asignaturas o de casos anteriores de la misma asignatura.
Presenta otros puntos de vista que complementen al presentado
en la clase, presenta fuentes de informacion adicionales (internet
y documental etc.) y usa mas bibliografia.
3 Propone y/o explica soluciones o procedimientos no
visto en clase (creatividad): Ante problemas o caso de estudio
propone perspectivas diferentes, para abordarlos y sustentarlos
correctamente. Aplica procedimientos aprendidos en otra
asignatura o contexto para el problema que se esté resolviendo.
4 Introduce recursos y experiencias que promueven un
pensamiento critico: Ante los temas de la asignatura introduce
cuestionamientos de tipo ético, ecoldgico, histérico, politico,
Péagina 13 de 26 Julio 2017
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S

econdmico, etc. que deben tomarse en cuenta para comprender
mejor o a futuro dicho tema. Se apoya en foros, autores,
bibliografia, documentales, etc. para sustentar su punto de vista.
5 Incorpora conocimientos y actividades
interdisciplinarios en su aprendizaje: En el desarrollo de los
temas de la asignatura incorpora conocimientos y actividades
desarrolladas en otras asignaturas para lograr la competencia.

6 Realiza su trabajo de manera auténoma y autorregulada. Es
capaz de organizar su tiempo y trabajar sin necesidad de una
supervision estrecha y/o coercitiva. Realiza actividades de
investigacién para participar de forma activa durante el curso.

INSTITUTO TECNOLOGICO SUR

SAN ANDRES TU

Notable Cumple cuatro de los indicadores definidos en desempefio 85-94
excelente.
Bueno Cumple tres de los indicadores definidos en desempefio 75-84
excelente.
Suficiente Cumple dos de los indicadores definidos en desempefio 70-74
excelente.
Competencia No Alcanzada | Insuficiente No se cumple con el 100 % de evidencias conceptuales, N. A.
procedimentales y actitudinales de los indicadores definidos en el
desemperio excelente.
Péagina 14 de 26 Julio 2017
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INSTITUTO TECNOLOGICO SUPERIOR DE

SAN ANDRES TUXTLA

Matriz de Evaluacion:

INDICADOR DE ALCANCE EVALUACION FORMATIVA DE LA
A B C D N COMPETENCIA

Busca vy analiza informacion
Investigacion documental proveniente de fuentes diversas,
( Lista de Cotejo) 30 28.5-30 | 25.5-28.2 | 22.5-25.2 | 21-22.2 | 0-19.9 demuestra la habilidad de
investigacion y el manejo bibliografico.
Presentar ante el grupo un tema,
demuestra el dominio de las Tic's, y
proyecta la informacién mediante
diapositivas; demuestra el dominio de
estructurar y organizar la informacién
presentado una Introduccion,
Desarrollo, Sintesis o Conclusion y
Bibliografia.
Analiza los ejercicios, para la
aplicacién de conocimientos
adquiridos con anterioridad y en el
Practica (Guia de Observacion) 40 38-40 34-37.6 | 30-33.6 |28-29.6 | 0-27.9 |curso, aplica los criterios vy
procedimiento para la solucién de los
ejercicios e interpreta los resultados
obtenidos

EVIDENCIA DE APRENDIZAJE %

Exposicion (Rubrica) 30 28.5-30 | 25.5-28.2 | 22.5-25.2 | 21-22.2 | 0-19.9

Total 100 95-100 85-94 75-84 70-74 NA

Nota: este apartado ndmero 4 de la instrumentacion didactica para la formacion y desarrollo de competencias profesionales se repite, de acuerdo
al numero de competencias especificas de los temas de asignatura.
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Competencia No.

Descripcién

S

INSTITUTO TECNOLOGICO SUPERIOR DE

SAN ANDRES TUXTLA

Comprender y aplicar los conceptos sobre el

modelado a través de la cinematica directa e inversa
de un manipulador robético para su disefio, asi como
su importancia y limitaciones.

TEMAS Y SUBTEMAS PARA DESARROLLAR LA ACTIVIDADES DE ACTIVIDADES DE I?:EOSMA;;OE';\ILCOIADSE ngsl/?:z_
COMPETENCIA ESPECIFICA APRENDIZAJE ENSENANZA GENERICAS PRACTICA
3.- DINAMICA Realizar El facilitador solicita a | Capacidad de sintetizar 8-8
.. investigacion los alumnos gue | la informacion.
3.1 Introduccion documental realicen  investigacion
- Importanc!a de |_a sobre la dinamica del | documental sobre la
dindmica del manipulador mampglador, dmamca del | capacidad de relacionar
- ecuaciones de Euler- | manipulador, y aplicar los
Aplicaciones Lagrange, formulacion | ecuaciones de Eul_er— conocimientos en la
3.2 Ecuaciones de Euler-Lagrange de  Newton-Euler, | Lagrange, formulacion | practica,
- Velocidades de las articulaciones | Scvaciones de|de  Newton-Euler,
de unrobot movimiento ecuaciones de
E . . generalizadas de D | movimiento
) Energ[a C'rletlcfal Alambert. generalizadas de D
- Energia potencia Alambert,
- Ecuaciones de movimiento
3.3 Formulacion de Newton-Euler Efectuar una
- Sistema de coordenadas rotantes . .
- Sistema de blsqueda en internet
coordenadas en sobre simuladores de Capacidad para
.. uso gratuito y realiza i |
movimiento C El faciltador solicita a | cOMmunicarse oraly por
. Lo exposicion incluyendo escrito
- Cinematica de los elementos s  temas de la| 'O alumnos la '
- Ecuaciones de movimiento _ g6 busqueda en internet de
recursivas :;wes |gaC|oIn di simuladores de uso
. . ocumental, mediante ; i
3.4 Ecuaciones de movimiento gratuito y la realizacion
de exposicion de los
Péagina 16 de 26 Julio 2017
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S

generalizadasde D’ Alambert
- Modelo dindmico simplificado
Ejemplos

diapositivas o videos.

Realizar una practica
en donde se programe
en computadora y se
simule el

modelo de la
cinematica de un
robot.

temas investigados
mediante diapositivas o
con el apoyo de videos.

Los alumnos realizan
practica de
programacion en

computadora y simula el
modelo de la cinematica
de un robot.

El facilitador solicita a
los alumnos entregar su
portafolio de evidencias
generado de la unidad
para su evaluacion.

El docente indica la
plataforma digital a
utilizar ~ (classroom)
para los alumnos que
por alguna razén no
puedan entregar de
forma presencial sus
actividades.

Habilidad en el manejo
de software
especializado.

Capacidad de relacionar
y aplicar de los
conocimientos en la
préactica

INSTITUTO TECNOLOGICO SUR

SAN ANDRES TU

ERIOR DE

XTLA

| INDICADORES DE ALCANCE

VALOR DEL
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INSTITUT GICO SUH

Busca y analiza informacién proveniente de fuentes diversas, demuestra la habilidad de investigacién y el manejo

bibliografico.

20 %

Presentar ante el grupo un tema, demuestra el dominio de las Tic's, y proyecta la informacion mediante diapositivas;
demuestra el dominio de estructurar y organizar la informacién presentado una Introduccion, Desarrollo, Sintesis o

Conclusion y Bibliografia.

20 %

Demuestra conocimiento y dominio de los temas de la unidad. Aplica las disposiciones en las soluciones de los casos
practicos solicitados en la evaluacion. Demuestra habilidad para la resolucién de casos practicos.

60 %

Niveles de desempeiio:

DESEMPENO

NIVEL DE
DESEMPENO

INDICADORES DE ALCANCE

VALORACION
NUMERICA

Competencia Alcanzada

Excelente

Cumple al menos 5 de los siguientes indicadores

1 Se adapta a situaciones y contextos complejos: Puede
trabajar en equipo, refleja sus conocimientos en la interpretacién
de la realidad.

2 Hace aportaciones a las actividades académicas
desarrolladas: Pregunta integrando conocimientos de otras
asignaturas o de casos anteriores de la misma asignatura.
Presenta otros puntos de vista que complementen al presentado
en la clase, presenta fuentes de informacion adicionales (internet
y documental etc.) y usa mas bibliografia.

3 Propone y/o explica soluciones o procedimientos no visto en
clase (creatividad): Ante problemas o caso de estudio propone
perspectivas diferentes, para abordarlos y sustentarlos
correctamente. Aplica procedimientos aprendidos en otra
asignatura o contexto para el problema que se esta resolviendo.

4 Introduce recursos y experiencias que promueven un
pensamiento critico: Ante los temas de la asignatura introduce
cuestionamientos de tipo ético, ecoldgico, histdrico, politico,
econdmico, etc. que deben tomarse en cuenta para comprender

mejor o a futuro dicho tema. Se apoya en foros, autores,

95-100
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bibliografia, documentales, etc. para sustentar su punto de vista.

5Incorpora conocimientos y actividades interdisciplinarios en
su aprendizaje: En el desarrollo de los temas de la asignatura
incorpora conocimientos y actividades desarrolladas en otras
asignaturas para lograr la competencia.

6. Realiza su trabajo de manera autbnoma y autorregulada. Es
capaz de organizar su tiempo y trabajar sin necesidad de una
supervision estrecha y/o coercitiva. Realiza actividades de
investigacién para participar de forma activa durante el curso.

INSTITUTO TECNOLOGICO SUR

SAN ANDRES TU

Notable Cumple cuatro de los indicadores definidos en desempefio 85-94
excelente.
Bueno Cumple tres de los indicadores definidos en desempefio 75-84
excelente.
Suficiente Cumple dos de los indicadores definidos en desempefio 70-74
excelente.
Competencia No Alcanzada | Insuficiente No se cumple con el 100 % de evidencias conceptuales, N. A.

procedimentales y actitudinales de los indicadores definidos en el

desempenio excelente.

Matriz de Evaluacion:

ERIOR DE

XTLA

EVIDENCIA DE APRENDIZAJE

%

INDICADOR DE ALCANCE

B

C

D

EVALUACION FORMATIVA DE LA
COMPETENCIA

Investigacion documental
( Lista de Cotejo)

20

19-20

17-18.8

15-16.8

14-14.8

0-13.9

Busca y analiza informacion
proveniente de fuentes diversas,
demuestra la habilidad de investigacion
y el manejo bibliografico.

Exposicién (Rubrica)

20

19-20

17-18.8

15-16.8

14-14.8

0-13.9

Presentar ante el grupo un tema,
demuestra el dominio de las Tic's, y
proyecta la informacion mediante
diapositivas; demuestra el dominio de
estructurar y organizar la informacion
presentado una Introduccion,
Desarrollo, Sintesis o Conclusion y
Bibliografia.

Practica (Guia de Observacion)

60

57-60

51-56.4

45-50.4

42-44.4

0-41.9

Analiza los ejercicios, para la aplicacion
de conocimientos adquiridos con
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H H INSTIT! T O] Uup
anerioridads B L IR |
criterios e

solucion de los ejercicios e interpreta

los resultados obtenidos

y~ procedimiento

Total

100

95-100

85-94 75-84

70-74 NA

Competencia
No.

Descripcion:

_Comprender y aplicar los conceptos sobre el modelado

dinamico de un manipulador, su importancia y limitaciones

TEMAS Y SUBTEMAS PARA
DESARROLLAR LA

ACTIVIDADES DE

ACTIVIDADES DE ENSENANZA

DESARROLLO DE COMPETENCIAS

HORAS TEORICO-

] APRENDIZAJE GENERICAS PRACTICA
COMPETENCIA ESPECIFICA
4. CONTROL Realizar investigacion | El facilitador solicita a _Ios Capacidgd para comunicarse
41 Introduccid documental del control de | aumnos realizar | por escrito 8-8
-1 Introduccion posicién control  de | Investigacion documental del
4.2 Control de velocida;j y control de control de posicién, control
posicion fuerza de velocidad y control de | capacidad de sintetizar la
4.3 Controlde fuerza. informacion.
velocidad
Control de , .
Realizar exposicion de los
fuerza temas de la investigacion
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documental.

Realizar practica en donde
se implemente un
programa en computadora

gue simule el modelo de
posicion, velocidad y fuerza
de un robot y analizar los
resultados de las
simulaciones.

El facilitador solicita a los
alumnos realizar una
exposicion de los temas
investigados.

indica a los
alumnos la realizacion de
practica en donde se
implemente un programa de
computadora que simule el
modelo de posicién, velocidad
y fuerza de un robot y
analizar los resultados de las
simulaciones.

El facilitador

El facilitador solicita a los
alumnos su portafolio de
evidencias para la evaluacién
de la unidad.

El docente indica Ila
plataforma digital a utilizar
(classroom) para los
alumnos que por alguna
razon no puedan entregar
de forma presencial sus
actividades.

Capacidad para comunicarse
oral y por escrito.

Habilidad en el
software

manejo de

especializado

Capacidad de
aplicar de los

relacionar y

conocimientos en la practica

INSTITUTO TECNOLOGICO SUR

SAN ANDRES TU

VALOR DEL
INDICADORES DE ALCANCE
CADORES CANC INDICADOR
Busca y analiza informacion proveniente de fuentes diversas, demuestra la habilidad de investigacién y el manejo 20 %
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TECNOLOGICO
NACIONAL DE MEXICO
gl’éflCO INSTITUTO TECNOLD'GICO SURERIOR DE
SAN-ANDRESTY
Presentar ante el grupo un tema, demuestra el dominio de las Tic's, y proyecta la informacidon mediante diapositivas; XTLA
demuestra el dominio de estructurar y organizar la informacién presentado una Introduccién, Desarrollo, Sintesis o 20 %
Conclusion y Bibliografia.
Demuestra conocimiento y dominio de los temas de la unidad.
Aplica las disposiciones en las soluciones de los casos practicos solicitados en la evaluacion. 60 %
Demuestra habilidad para la resolucién de casos practicos.
Niveles de desempefio:
DESEMPENO NIVEL DE INDICADORES DE ALCANCE VALORACION
DESEMPENO NUMERICA
Competencia Alcanzada Excelente Cumple al menos 5 de los siguientes indicadores 95-100
1. Se adapta a situaciones y contextos complejos:
Puede trabajar en equipo, refleja sus conocimientos en la
interpretacion de la realidad.
2. Hace aportaciones a las actividades académicas
desarrolladas: Pregunta integrando conocimientos de otras
asignaturas o de casos anteriores de la misma asignatura.
Presenta otros puntos de vista que complementen al presentado
en la clase, presenta fuentes de informacion adicionales (internet
y documental etc.) y usa mas bibliografia.
3. Propone y/o explica soluciones o procedimientos no
visto en clase (creatividad): Ante problemas o caso de estudio
propone perspectivas diferentes, para abordarlos y sustentarlos
correctamente. Aplica procedimientos aprendidos en otra
asignatura o contexto para el problema que se esté resolviendo.
Julio 2017
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4. Introduce recursos y experiencias que promueven un
pensamiento critico: Ante los temas de la asignatura introduce
cuestionamientos de tipo ético, ecolégico, historico, politico,
econdmico, etc. que deben tomarse en cuenta para comprender
mejor o a futuro dicho tema. Se apoya en foros, autores,
bibliografia, documentales, etc. para sustentar su punto de vista.

5. Incorpora conocimientos y actividades
interdisciplinarios en su aprendizaje: En el desarrollo de los
temas de la asignatura incorpora conocimientos y actividades
desarrolladas en otras asignaturas para lograr la competencia.

6. Realiza su trabajo de manera auténoma y autorregulada. Es
capaz de organizar su tiempo y trabajar sin necesidad de una
supervision estrecha y/o coercitiva. Realiza actividades de
investigacion para participar de forma activa durante el curso.

INSTITUTO TECNOLOGICO SUR

SAN ANDRES TU

Notable Cumple cuatro de los indicadores definidos en desempefio 85-94
excelente.
Bueno Cumple tres de los indicadores definidos en desempefio 75-84
excelente.
Suficiente Cumple dos de los indicadores definidos en desempefio 70-74
excelente.
Competencia No Alcanzada | Insuficiente No se cumple con el 100 % de evidencias conceptuales, N. A.
procedimentales y actitudinales de los indicadores definidos en el
desempenio excelente.
Matriz de Evaluacion:
INDICADOR DE ALCANCE EVALUACION FORMATIVA DE LA
EVIDENCIA DE APRENDIZAJE %
A B C D N COMPETENCIA
Busca y analiza informacion proveniente
Investigacién documental 14- de fuentes diversas, demuestra la
( Lista de Cotejo) 20 19-20 | 17-18.8 115168 | 1,5 | 0-139 | hilidad de investigacion y el manejo
bibliografico.
. . 14- Presentar ante el grupo un tema,
Exposicién (Rubrica) 20 19-20 |17-18.8 | 15-16.8 148 0-13.9 demuestra el dominio de las Tic’s, y
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proyecta la inform lm“” %@‘Eﬁ'}
diapositivas; demuestra e aomlnlo
estructurar y organizar la informacion

presentado una Introduccién, Desarrollo,
Sintesis o Conclusién y Bibliografia.

Analiza los ejercicios, para la aplicacién
de conocimientos adquiridos con

Préctica (Lista de cotejo) 60 | 57-60 |51-56.4 |45-50.4| 2 | 0.a1.9 |2nterioridad y en el curso, aplica los
44.4 criterios 'y procedimiento para la
solucién de los ejercicios e interpreta los
resultados obtenidos
Total 100 95-100 85-94 75-84 | 70-74 NA

Nota: este apartado nimero 4 de la instrumentacion didactica para la formacion y desarrollo de competencias profesionales se repite, de acuerdo al nimero de competencias especificas de los temas de asignatura.

5. Fuentes de informacion y apoyos didacticos:

Fuentes de informacion:

Apoyos didacticos

2. Barrientos, et. al.,

3. Spong,

M.W., Vidyasagar,

. 1. Fu, K. S.,, Gonzélez, R. C., y Lee, C. S. G., Robdtica: Control,
Inteligencia, McGraw Hill, 1987.

Fundamentos de robética, McGraw Hill, 1997.

M., Robot Dynamics and control,

John

Wiley

Deteccioén, Visién e

&

Canon

Equipo de Computo
Power Point
Pintarrén

Pizarréon

Internet

Meet
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NACIONAL DE MEXICO
INSTITUTO TECNOLOGICO SUH
s, 1989. Classroom SAN ANDRES TU
4, Craig, J., Introduction to Robotics: Mechanics and Control, Addison-Wesley,
Reading, MA., 1986.
5. Shahinpoor, M., A robot Engineering Textbook, Harper & Row, N.Y., 1987.
6.www.kuka.com:(ArcWelding_engl.,Food_Suppy_Chain_engl.
Kuka_CAMROB_de., Kuka_Jet_en., Kuka_Reinraum_en.).
7. Standler, W., Analytical Robotics and mechatronics, McGraw Hill International
Ed., 1995.
8. Koren, Y., ROBOTICS for engineers, McGraw Hill International Ed., 1987.
9. www.unimation.com: catalog.
10. www.abbrobots.com: catalog.
11. Safford, E.L., Handbook of Advanced Robotics, TAB BOOKS inc., 1982.
12 Kumar Saha Subir: Introduccion a la robdtica
13. Vasconcelos Gil, Juan Carlos: Manual de operacion de simulacion y Robotica.
6. Calendarizacién de evaluacion
Semana | 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16
TP ED EF1 EF2 EF3 EF4
ES
TR
SD SD SD SD SD
TP: Tiempo Planeado
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Evaluacion diagnéstica

TR: Tiempo Real

EFn: Evaluacion formativa (Competencia especifica n)
SD: Seguimiento departamental

ES: Evaluacién sumativa

M.E. Jorge Adan Lucho Chigo

Nombre y firma del (de la) profesor (a).
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Fecha de elaboracion 19— Agosto - 2024

M.l.I. Esteban Dominguez Fiscal
Nombre y firma del(de la) Jefe(a) de Departamento
Académico Ingenieria Electromecanica.
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