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| - Oferta Académica

Materia Carrera Plan Afo Periodo

OCD

Robdética Industrial 2 ING. MECATRONICA N° 2024 2° cuatrimestre
19/22
OCD

() Optativa: Robética Industrial 2 INGENIERIA ELECTRONICA N° 2024 2° cuatrimestre
23/22

Il - Equipo Docente

Docente Funcion Cargo Dedicacion
MORAN, OSCAR DANIEL Prof. Responsable P.Tit. Exc 40 Hs
IGLESIAS, GABRIEL Auxiliar de Préctico A.lraExc 40 Hs

1l - Caracteristicasdel Curso

Credito Horario Semanal

Teorico/Préactico | Tedricas| Practicasde Aula | Pract. delab/ camp/ Resid/ PIP, etc. | Total

75 Hs 20 Hs 40 Hs 15Hs 5Hs
Tipificacion | Periodo
B - Teoriacon précticas de aulay laboratorio 2° Cuatrimestre
Duracion
Desde | Hasta | Cantidad de Semanas | Cantidad de Horas
06/08/2024 12/11/2024 15 75

IV - Fundamentacion

La asignatura Robdtica estd en cuarto afio de la carrera de Ingenieria Mecatrénicay como optativa en quinto afio de
ingenieria electromecanicay electronica. Esta asignatura ha sido creada para brindar a egresado la posibilidad de abordar 1a
robéticaindustrial. La misma esté orientada al estudio de larobéticay principalmente ala programacion de un robot
industrial. La asignatura presenta un perfil mas tecnol 6gico que académico. El equilibrio teoria - practica se logra con

trabaj os précticos de simulacion y programacion en un software de uso industrial, y clases demostrativas de laboratorio, para
lo cual se consta con un robot ABB IRB120. Por otra parte, la asignatura es integradora de conocimientos, interactGa con un
proyecto de investigacién y presenta teméticas para que los alumnos realicen sus trabajos finalesy seinicien enla
investigacion.

El cursado de la materia presenta las siguientes caracteristicas:

1) Se dictan clases tedricas-practicas, con el fin de ensefiar a utilizar el software de uso industrial RobotStudio.

2) Las clases se dictan en el gabinete de computacién.

3) Laevaluacion consiste en presentar y aprobar |os informes individual es de | os trabajos précticos, la aprobacion de un
parcial, dos trabajos integradores y dos laboratorios arealizar con el robot ABB IRB120.
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El aporte més importante de la asignatura ala formacion del ingeniero, es la experienciade realizar la programacion,
simulacién e implementacidn de aplicaciones de un robot industrial.

V - Objetivos/ Resultados de Aprendizaje

1) Aprender a utilizar la plataforma de programacion y simulacidn de un robot industrial.
2) Programar las tareas que debe realizar un robot en su entorno de trabajo.
3) Disefiar soluciones para problemas especificos, verificando € correcto funcionamiento mediante simulacion.

V1 - Contenidos

Unidad Tematica N° 1: Introduccién a las platafor mas de programacion y simulacion derobotsindustriales

1. Generalidades sobre softwares de robética de uso industrial. 2 Caracteristicas generales del RobotStudio. 2.1 Barrade
herramientas. 2.2 Ventanas del entorno de trabajo. 2.3 MenUs de acceso.

3 Estacion de trabajo 3.1 Importar objetos desde bibliotecas.

Unidad Temética N° 2: Importar y disefiar modelos 3D en la estacién detrabajo.
1. Importar objetos de trabajo. 1.2 Ubicar objetos utilizando herramientas de mano alzada. 1.3Ubicar objetos por ingreso de
coordenadas. 2 Disefio 3D de un objeto de trabgjo. 2.1 Ubicar y desplazar.

Unidad Temética N° 3: Sistemas dereferencias, posicionesy trayectorias del robot

1 Sistema de coordenadas (SC) parareferenciar un objeto. 1.1 Sistema “mundo” 1.2 Sistema objeto. 2 Fijar SC mediante
herramienta mano alzada. 2.1 Fijar SC por coordenadas. 3 Posicionesy trayectorias del robot. 3.1 Crear puntos. 3.2 Crear
trayectorias.

Unidad Temética N° 4: Programacion de posiciones
1. Crear puntos a partir de posicion 1.1 Ajustar a objetos. 2. Reorientacion de puntos 2.1 Fijar posicion 2.2 Posicion de offset
2.3 Girar SC 3. Alcanzabilidad de puntos. 3.1 Robot en posicion. 4. Adaptacion del entorno de trabajo.

Unidad Tematica N° 5: Programacion detrayectorias

1. Generacion de trayectorias (path). 1.1 Configuracion de trayectorias. 1.2 Movimientos lineales Move L 1.3 Movimiento
articulares Move J. 1.4 Movimiento circulares Move C. 1.5 Pardmetros de control de trayectorias. 2. Moverse alo largo dela
trayectoria. 3. Introduccion al entorno de simulacion. 3.1 Sincronizacion de rutas programadas Estacion — Rapid. 3.2
Configuracion de simulacion. 3.3 Reproduccion de simulacién 3.4 Rastreo de TCP.

Unidad Temética N° 6: Lenguaje de programacion RAPID
1. Sincronizacién de la estacion al controlador 1.2 Instruccionesy estructuras de programacion 2. Barra de herramientas de
RAPID. 2.2 Abrir médulos. 2.3 Agregar codigo. 2.4 Aplicar desde Rapid ala Controladora. 3. Simulacién desde RAPID.

Unidad Temética N° 7: Operacionesdel robot en el entorno detrabajo

1. Teach Pendant. 1.1 Entorno, botonesy puesta en marcha 1.2 Menus 1.3 Joystick

1.4 Programacion de puntos 1.5 Programacion de rutinas 2. Comunicacion con el entorno 2.1 Entradasy salidas 2.2
Configuraciones 2.3 Rutinas.

VIl - Plan de Trabajos Practicos

Trabajo Préactico N°1: Entorno de trabajo, posicionamiento e incorporacion de objetos,
Actividad: Importar, ubicar, desplazar y orientar €l robot a diferentes posiciones especificas.

Trabajo Préactico N°2: Programacién de posiciones del robot.
Actividad: El estudiante debe disefiar e importar objetos 3D, posicionarlos en la estacion de trabgjo y programar posiciones
del robot sobre estos objetos.

Trabajo Préctico N°3: Programacion de trayectorias del robot
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Actividad: Incorporar una mesa en la estacion de trabajo, analizar |os sistemas de referenciay programar posicionesy
trayectorias.

Trabajo Préctico N°4: Programacién con Rapid

Actividad: El estudiante debe analizar, programar posicionesy trayectorias, utilizando el lenguaje rapid.Se complementa con
laboratorio.

Trabajo practico N°5: Programacion con Teach Pendant

Actividad: El estudiante debe analizar, programar posicionesy trayectorias, utilizando € teach pendant. Se complementa con
laboratorio.

Trabajo Préctico Integrador: Programacion de un Robot en el entorno de trabajo

El estudiante deberarealizar la programacion de un robot que se desempefiara en un entorno de trabajo propuesto. La
presentacion debe realizarla en la plataforma de RobotStudio y en el laboratorio utilizando €l Robt ABB IRB 120. La
comunicacion serarealizada en forma de exposicion ora y escrita.

VIl - Regimen de Aprobacion

A - METODOLOGIA DE DICTADO DEL CURSO:

L as clases son tedricas-préacticas. La metodol ogia aplicada esta basada en la propuesta pedagdgica de “ |a ensefianza parala
comprension”, que se centraen €l estudiante, propendiendo a su comprension por encima del saber. Se dictan clases tedricas
con gjemplos précticos y se resuelven trabaj os practicos, que en realidad son actividades de comprension, orientadas de
manera consecutiva ala comprensién de los conocimientos necesarios pararealizar la actividad final integradora. También se
realizaran demostraciones en €l laboratorio. Hay en total 8 trabajos practicosy un trabajo integrador que son evaluadosy
deben ser aprobados para aprobar la asignatura. También se realiza una evaluacién parcial con dos recuperatorios.

B - CONDICIONES PARA REGULARIZAR EL CURSO

Requisitos que | os estudiantes deben alcanzar pararegularizar €l curso:

&#9679; Asistenciaal 80 % de las clases tedricas précticas.

&#9679; Aprobacién del 100% de los trabajos précticos.

&#9679; Aprobacién de un parcial tedrico practico escrito, o alguna de las instancias de recuperacion con minimo 7 puntos.

C—REGIMEN DE APROBACION CON EXAMEN FINAL

Modalidad y caracteristicas del examen final paralos estudiantes que alcancen la condicién de regulares en €l curso.

Los alumnos regulares, para aprobar el examen final, deben presentar un informe escrito y realizar la exposicion y defensa
del trabajo integrador que seré asignado por |os docentes de la asignatura. También deberan responder a consultas generales
sobre el programa de la asignatura. Se aprueba con 4 (cuatro) como minimo.

D —REGIMEN DE PROMOCION SIN EXAMEN FINAL

Requisitos y condiciones que |os estudiantes deben alcanzar para promocionar €l curso sin examen final.

&#9679; Asistenciaal 80 % de las clases tedricas.

&#9679; Aprobacion del 100% de los trabajos practicos.

&#9679; Aprobacion de un parcial tedrico préactico escrito o cualquiera de las instancias de recuperacion con minimo 7
puntos.

&#9679; Aprobacion de la actividad final integradora.

L os estudiantes que regularizan la asignatura, pueden promocionar la misma presentando en el plazo establecido el Trabgo
Integrador resuelto. El trabajo integrador ha sido descrito en el apartado V1. La presentacion consiste en un informe escrito y
una exposicion oral. Se promociona con 7 (siete) como minimo.

E — REGIMEN DE APROBACION PARA ESTUDIANTES LIBRES

“El curso no contempla régimen de aprobacion para estudiantes libres”.

I X - Bibliografia Basica

[1] 1) Manual del operador — RobotStudio ABB AB, Robatics Robotics and Motion - Vasteras Suecia.

[2] Manual Digital en espariol — Disponible en Classroom.

[3] 2) RAPID Manual de referenciatécnica - Descripcion general - ABB AB Robotics Products - Vasterds Suecia. Manual
Digital en espafiol — Disponible en Classroom.

[4] 3) Manual de referenciatécnica- Instrucciones, funcionesy tipos de datos de RAPID ABB AB Robotics Products -
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Vasteras Suecia. Manual Digital en espafiol — Disponible en Classroom.
[5] 4) Apuntes de la asignatura— Formato digital — Disponible en Classroom.

X - Bibliografia Complementaria

| [1] No seindica biblografia complementaria

X1 - Resumen de Objetivos

Aprender aprogramar un robot industrial, utilizando la plataforma de programacion y simulacion, ademas del robot
disponible en el laboratorio, para completar el aprendizaje.

X1l - Resumen del Programa

Unidad Tematica N° 1: Introduccién alas plataformas de programacién y simulacion de robots industriales
Unidad Tematica N° 2: Importar y disefiar modelos 3D en la estacién de trabajo.

Unidad Tematica N° 3: Sistemas de referencias, posicionesy trayectorias del robot

Unidad Tematica N° 4: Programacién de posiciones

Unidad Temética N° 5: Programacion de trayectorias

Unidad TematicaN° 6: Lenguaje de programacion RAPID

Unidad Tematica N° 7: Operaciones del robot en el entorno de trabajo

X1l - Imprevistos

L os estudiantes van a contar con un classroom, en donde van a disponer de todo el material necesario para cursar la
asignatura, €l programa, cronograma tentativo, guias de trabajos préacticos, material didactico digitalizado y acceso aun foro
delaasignatura. También se les proveera de lainstalacion del RobotStudio.

X1V - Otros

Aprendizajes previos:

Conocimientos adquiridos en la asignatura Robética Industrial 1.
Detalle de horas de laintensidad de laformacion préctica:
Cantidad de horas de teoria: 20

Cantidad de horas de practicas de aula: -

Cantidad de horas de practica de aula con software especifico: 40
Cantidad de horas de formacién experimental: 5

Cantidad de horas de resolucion problemas de ingenieria: 5
Cantidad de horas de disefio o proyecto de ingenieria: 5
Aportedd curso a perfil de egreso:

1.1. Identificar, formular y resolver problemas. Nivel 1

2.1. Utilizar y adoptar de manera efectiva las técnicas, instrumentos y herramientas de aplicacion. Nivel 1

2.4. Aplicar conocimientos de las ciencias bésicas de laingenieriay de las tecnologias bésicas. Nivel 2
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2.5. Planificar y realizar ensayos y/o experimentosy analizar e interpretar resultados. Nivel 2
3.2. Comunicarse con efectividad en forma escrita, oral y gréfica. Nivel 1.

3.5. Aprender en forma continuay autonoma. Nivel 1.

- Comunicar correctay claramente lo que se solicita en escritos breves con utilizacion de texto y gréficos. Nivel 2.

- Incorporar los aprendizajes propuestos por 10s expertos y mostrar una actitud activa para su asimilacion. Nivel 2.

- Comprender la potencialidad de aplicacion de las tecnologias y potenciales campos de investigacion y aplicacion de éstas.
Nivel 3.

ELEVACION y APROBACION DE ESTE PROGRAMA

Profesor Responsable

Firma:

Aclaracién:

Fecha
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