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ECUADOH INNOVACION PARA LA EXCELENCIA
PROGRAMA DE ASIGNATURA - SILABO -
1. DATOS INFORMATIVOS
MODALIDAD: Presencial DEPARTAMENTO: DECEM AREA DE CONOCIMIENTO:
MECATRONICA
CARRERAS: NOMBRES ASIGNATURA: PERIODO ACADEMICO:
MECATRONICA ROBOTICA INDUSTRIAL 201410
PRE-REQUISITOS: CODIGO: EMEC 44050 | NRC: 2315 - 2314 CREDITOS: NIVEL: 9no
ELEE3033 ELEE30095 3
CO-REQUISITOS: FECHA SESIONES/SEMANA: EJE DE
ELABORACION: TEORICAS LABORATORIOS | FORMACION
22/04/2014 3 horas Profesional

DOCENTE: Carlos Francisco Terneus Paez

DESCRIPCION DE LA ASIGNATURA:
El énfasis del curso estd orientado hacia una revision general de la robotica,
historia, generalidades, la cinematica y dinamica del robot, asi como también su
programacion.

CONTRIBUCION DE LA ASIGNATURA A LA FORMACION PROFESIONAL:

(En esta seccién se debe describir como esta materia, que forma parte del curriculum del programa contribuye para la
formacion del profesional. Se puede destacar la vinculacion o relacion con otras materias del curriculum e indicar si
corresponde  a la formacion basica en ciencias, a la fundamental para ingenieria 0 a la de aspectos generales
complementarios de la carrera y que estan relacionados con los objetivos de la institucion y de la carrera)

OBJETIVO(S) EDUCACIONAL(S) A CONTRIBUIR:

Automatiza e innova equipos y sistemas de produccion de bienes y servicios para mejorar la productividad,
utilizando los ultimos avances tecnoldgicos.

OBJETIVO DE LA ASIGNATURA:

Desarrollar el criterio ingenieril en lo referente a la robética, con el fin de que el estudiante pueda
desenvolverse correctamente en este campo, haciendo uso del laboratorio que posee la institucion, en
el periodo de un semestre académico.

2. RESULTADOS DEL APRENDIZAJE, CONTRIBUCION AL PERFIL DE EGRESO Y FORMA
DE EVALUACION

mecatronicos, con criterios de calidad, seguridad y economia, aplicando codigos y normas técnicas;
para mejorar la productividad y el nivel de vida de la poblacion. I
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La materia de Robdtica Industrial apoya al perfil de egreso en el sentido que automatiza sistemas )J/
\
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' Tener una vision global de la robética | Prueba de
X conocimientos
generales

Conocer la cinematica y dinamica del Utilizar

robot correctamente el
X método de Denavit
Hartemberg

Programar correctamente el robot Realizar una
secuencia establecida
sin choques, haciendo
X uso adecuado de la
programacion del
robot.

3. SISTEMA DE CONTENIDOS Y RESULTADOS DEL APRENDIZAJE

UNIDAD 1: Resultados de Aprendizaje de la Unidad1:

Contenidos: Tarea 1. Conoce la generalidad de la robética
1 | Vision general de la robotica, historia de la
robética, aplicaciones de la robética, tipos

Tarea 2. Conoce las formas de desplazamiento del

| robot

| de robots.
UNIDAD 2: Resultados de Aprendizaje de la Unidad 2:
Contenidos: Tarea 1. Modela correctamente el sistema del péndulo

Lagrangiano, modelo dinamico de un
péndulo, modelo dinamico de un robot de
dos grados de libertad, Toolbox de robética,
2 |cinematica directa, cinematica inversa, Tarea 3. Conoce la expresion general de la robética
foward dynamics.

Tarea 2. Establece correctamente los parametros de
friccion del modelo general del robot

Tarea 4. Establece correctamente los parametros de
Denavit Hartemberg

UNIDAD 3: Resultados de Aprendizaje de la Unidad 3:

Contenidos: Tarea 1. Establece correctamente las coordenadas de
Desplazamiento manual del robot por teclas | base

Yy por mouse, con_ﬁgur acion de la ,base del Tarea 2. Establece correctamente las coordenadas de
robot, configuracién de la herramienta del | herramienta

'robot, precomandos del robot: linea, circulo,
| spline.

Tarea 3. Logra hacer un pequefio programa

Tarea 4. Utiliza correctamente los elementos externos
del robot

4. FORMAS Y PONDERACION DE LA EVALUACION.

(*Se puede expresar en puntaje o porcentaje de la nota final/20 puntos. No debe existir una
diferencia mayor a 2 puntos entre cada forma de evaluacion) A

[N}
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Total: 20 20 20

5. PROYECCION METODOLOGICA Y ORGANIZATIVA PARA EL DESARROLLO DE LA
ASIGNATURA

( PROYECCION DE LOS METODOS DE ENSENANZA-APRENDIZAJE QUE SE UTILIZARAN)

* El profesor actuara como un facilitador, por lo tanto, es su obligacién disefar estrategias y
actividades de aprendizaje, que oriente a los estudiantes para que adquieran el conocimiento.

¢ Las tareas y actividades plateadas en la metodologia permitiran el desarrollo de las capacidades
mentales de orden superior en los estudiantes.

(DISTANCIA: Basado en el auto api je, el alumno ga - con la . - participa con otros
actores del ap je — aprende y en tutorias)

¢ La calificacién de participacion en los encuentros sera evaluada de acuerdo a la calidad de los
aportes que los estudiantes realicen en las discusiones en clase, o al tiempo que se demoren en
realizar un disefio.

* El estudiante tendra a su disposicion bibliografia suficiente para revisar los contenidos de la materia a
lo largo del periodo.

(PROYECCION DEL EMPLEO DE LAS TIC EN LOS PROCESOS DE APRENDIZAJE)

Se hara uso del aula virtual para las clases.
Los trabajos seran enviados por este medio.
Las consultas pueden ser hechas via correo electronico o por los foros.

6. DISTRIBUCION DEL TIEMPO:
PRESENCIAL

%)



DISTANCIA:

18 6 12 0 0
? &4 BIBILIOGRAFIA BASICA/ TEXTO GUIA DE LA ASIGNATURA
TITULO AUTOR EDICION ANO IDIOMA EDITORIAL
Fund; de robética Barrientos Segund. 2007 espanol McGraw-Hill

Nota: Constatar que esta bibliografia exista en la Biblioteca

8. BIBLIOGRAFIA COMPLEMENTARIA
TITULO AUTOR EDICION ANO IDIOMA EDITORIAL
MATLAB 2010 Linder Amancio Primera 2010 Espaiiol MACRO
Rodriguez
Control de movimiento de Rafael Kelly Primera 2003 Espaiiol PEARSON
robots manipuladores

9. LECTURAS PRINCIPALES:

10. ACUERDOS:

DEL DOCENTE:

- Llegar puntual a clase

- Auvisar por el sitio web cualquier novedad con respecto al horario
- Planificar correctamente las horas de clase

DE LOS ESTUDIANTES:

- = Ser honesto, no copiar, no mentir ni robar en ninguna forma

- - Firmar toda prueba y trabajo que realizo en conocimiento de que no he copiado de fuentes no
permitidas

- - Mantener en reserva pruebas, examenes y toda informacion confidencial

- - Colaborar con los eventos programados por la institucién e identificarme con la Carrera

- - Llevar siempre mi identificacion en un lugar visible

- - Ser participe de una educacion libre, trabajar en grupo y colaborar en todo sentido con los
demas



- Conducirme de tal manera que no debilite en forma alguna las oportunidades de realizacién
personal y profesional de otras personas dentro de la comunidad universitaria; evitaré la calumnia, la
mentira la codicia, la envidia

- Promover la bondad, reconocimiento, la felicidad, la amistad, la solidaridad y la verdad

- Respetar y cuidar todas las instalaciones fisicas que conforman la carrera, asi como sus
laboratorios y el campus en general
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