ELA) b
w"{_f 4
Vi CAYMA - AREQUIPA

DATOS GENERALES

TR MINISTERIO DE EDUCACION \
INSTITUTO SUPERIOR DE EDUCACION )
PUBLICO "HONORIO DELGADO ESPINOZA"

W?Aﬁﬁ 2019

[ — ui,'“'f'T’“]"‘W m

F » INU L LT T 'ﬂ. Fl'_'fl

CARRERA PROFESIONAL :

ELECTRONICA INDUSTRIAL

Fmas

SEMESTRE: IV cHora:, i’

> —-M-s_-z._._
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UNIDAD DIDACTICA : FUNDAMENTOS DE ROBOTICA
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CAPACIDAD TERMINAL DE LA UNIDAD DIDACTICA

Planificar, disenar, ensamblar, programar, supervisar, controlar y realizar el mantenimiento de sistemas de control de procesos industriales y de comunicaciones.

BIBLIOGRAFIA BASICA
Autor Titulo Afio | Editorial Autor Titulo Afo | Editorial
01 | Craig, John J. Introduccion a la Robolica o Prentice Hall | 04 | Juan Domingo Q. Apuntes de Robdtica
| 02 | Antonio Barrientos Fundamentos de Robdtica Me Graw Hill |05 |NTE ECG Semiconductors Replacement Guide
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UNIDAD DIDACTICA N°

PROGRAMACION DE LA UNIDAD DIDACTICA:
FUNDAMENTOS DE ROBOTICA

Perfil de egreso del estudiante: Al término de la presente Unidad didactica el alumnos estara en condiciones La unidad didactica de Fundamentos de

Robética es de caracter tedrico — practico y tiene como proposito brindar al estudiante los conocimientos sobre la historia y fundamentos generales de la
robdtica, sensores, actuadores, controladores, cinematica, dinamica y disefio de un mecanismo robotizado

UNIDAD DE
COMPETENCIA roestipy |
ASOCIADA AL CAPACIDAD INDICADORES DE LOGRO ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE FECHAS
MODULO
Montar, . Introduccion. Historia 16/ago/18
Sistemas de. control| instalar y |ldentifica la arquitectura de| - Automatizacion.  Tipos robots.  Partes
de procesos| probar los |robots de acuerdo a su| principales. Aplicaciones. Areas de la robdtica 23/ago/18
industriales y| equipos, desempefio.
comunicaciones. instrumentos . Arquitecturas de robots 30/ago/18
Planificar, disefar,| de los |Reconoce caracteristicas| - Cinematica de robots
ensamblar, sistemas de |de sensores y actuadores . Dinamica de robots 6/set/18
programar, control de
supervisar, controlar| procesos Verifica el funcionamiento| - Manipuladores 13/set/18
y realizar el| industriales y |de sensores y actuadores . Mini robots y Mega robots
mantenimiento  de| comunicacion |Simula rutina de control. 20/set/18
sistemas de control| es. . Sensores. Tipos: Ultrasonicos, capacitivos,
de procesos Verifica el funcionamiento| inductivos, presion, posicién y proximidad, infrarrojos 27/set/18
industriales y de sensores y actuadores
comunicaciones . Actuadores: neumaticos, hidraulicos y eléctricos | 04/oct/18
‘ Construye un robot de 11/oct/18
tarea especifica . Sensores opto electronicos 18/oct/18
. Motores paso a paso 25/oct/18
Puesta en funcionamiento| -« Algoritmos 31/oct/16
robot Bipedo. . Fundamentos de control usando Pic u otros 08/nov/18
. Algoritmos de control 15/nov/18
. Fundamentos de programacion de robot 22/nov/18
. Analisis y simulacion de robot 29/nov/18
. Construccion de robot de trabajo especifico - 06/dic/18

13/dic/18
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