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1. SUMILLA

La unidad didéctica de Fundamentos de Robdtica es de carécter tedrico — practico y tiene como
proposito brindar al estudiante los conocimientos sobre la historia y fundamentos generales de
la robdtica, sensores, actuadores, controladores, cinematica, dindmica y disefio de un
mecanismo robotizado.

i, COMPETENCIA GENERAL DEL MODULOQ, CAPACIDAD TERMINALY PRODUCTO

Unidad de competencia Capacidad terminal de la

asociado al médulo

unidad didactica

Producto de la unidad didactica

MP N2 03

Planificar, disefiar, ensamblar,
programar, supervisar, controlary
realizar el mantenimiento de
sistemas de control de procesos
industriales y comunicaciones

Realiza el disefio, montaje de los
sensores, actuadores en una
aplicacién de robdtica

Construccion de un sistema
robdtico analdgico y/o digital.

V. ORGANIZACION DE ACTIVIDADES Y CONTENIDOS BASICOS

Semana . 3 z 8 -
o Capacidad Indicadores de logro Actividades de aprendizaje
01
15/08/19 e docion a 1a Robgtica |® \dentifica hitos de la historia e | ® Introduccién. Historia
0703 importancia de la robdtica
29/08/19 |Reconocer el funcionamiento | ° 22(;2?3?3?: ¢l uncienamiente: | | Automatizacién. Tipos de
de un robot a través de la , robots. P inci .
; e |dentifica la arquitectura de .O : artesfprmCIpales
04 arquitectura de robots. S Aplicaciones. Areas de la
03/09/19 robética




05 :
12/09/19 e Arquitecturas de robots
» Dindmica de robots
06,07
26/09/19
e Manipuladores
08,09 s s |dentifica robots de acuerdo a | ® Mini robots y Mega robots
10/10/19 ensore.s yachisaorss su desempefio
Reconoce los sensores ® Reconoce caracteristicas de
~chudisres on s Bonstraedan | ToNa0Tes e Sensores. Tipos: Ultrasonicos,
10,11 de proyecto de aplicacin. e Reconoce caracteristicas de capa‘chtivos, ?n‘c!uctivos,
24/10/19 actuadores presmnl, pom.uon y _
proximidad, infrarrojos
* Actuadores: neumaticos,
hidraulicos y eléctricos
31”1021,1 9 e Sensores opto electrénicos
* Motores paso a paso
13
07/11/19 * Fundamentos de control
1  Verifica el funcionamiento de Usanidy Ficd otrod
14/11/19 Proyectos de aplicacién s§nsores y actuadores ® Algoritmos de control
Disefar circuitos con | ® Simula el programa y/o e Fundamentos de
sensores , actuadores control del robot programacion de robot
TR L seleccionar los elementos | e Construye un robot de tarea
30‘,1’1/1 9 para construir un robot especifica
e Analisis y simulacidén de robot
e Construccion de robot de
17 trabajo especifico
07/12/19
18 ® Recapitulacion
13/12/19 e Recuperacion
V. METODOLOGIA

Se utilizara el método de la DISERTACION, utilizando equipo audio-visual con diapositivas,
animaciones, diagramas y otros medios.

La DISCUSION O FORO, se utilizara para el intercambio de ideas y opiniones referente al

tema de la sesidn de clases.

El método de ESTUDIO DIRIGIDO se utilizara para interpretar diagramas, manuales y guias

técnicas de la especialidad.

Para despertar el interés de los estudiantes y propiciar su participacidn se utilizara el
método de la INTERROGACION. o
La EXPOSICION para la comprobacién de los trabajos de investigacidn fuera del aula y

mejorar entonacién, etc.

Para la parte practica utilizaremos el TRABAJO EN EQUIPO, que permitird ademas
repotenciar lideres y el trabajo mutuo, comunitario.
Se utilizard también la INDUCCION — DEDUCCION para aplicar lo aprendido a la practica y de
la prdctica a otros circuitos mas complejos.
Los participantes recibiran informacién teérica y préctica a través de copias y guias.

Se utilizard como material de ensefianza: pizarra, transparencias, equipos multimedia.
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VI, MATRIZ DE EVALUACION

Capacidad

Producto de capacidad

Instrumentos

* Reconocer la historia e importancia de la
robotica

# Analizar el funcionamiente de.un robot

* Apalizar la arquitectura de robots

» Reconocer robats industriales

= Reconoce el funcionamiento y
aplicacion de robots

e Prueba escrita
» Trabajos practicos
= Rilbrica.

o Reconocer Sensores en Circuitos

* Reconocer actuadores en circuitos

e Construir circuitos con sensores y
actuadores

« Manipulacion y operacion de un
sensor opto electrénico y de un
motor paso a paso

* Prueba escrita
e Trabajos practicos
s Ribrica.

* Reconoce rutina de control con Pic u otros

* Simular el control de robot con Picu otro

e Construir un robot aplicando circuitos de
entrada, proceso y salida

s Construccion de un ro.bot de
trabajo especifico.

e Prueba escrita
 Trabajos practicos
= Riibrica.
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