	[image: image1.png]E

Empresa
Registrada

ER-0025/2006





	PROGRAMACIÓN DEL MODULO DE

ROBÓTICA INDUSTRIAL
	[image: image2.png]



	[image: image3.png]uim

SECUNDARIA






	CICLO
	AUTOMATIZACIÓN Y ROBÓTICA INDUSTRIAL
	CURSO
	2018/19
	Página

13 de 16



ÍNDICE
2A)
RESULTADOS DE APRENDIZAJE Y CRITERIOS DE EVALUACIÓN


4B)
ORGANIZACIÓN Y DISTRIBUCIÓN TEMPORAL DE LOS CONTENIDOS.


8C)
METODOLOGÍA DIDÁCTICA


8D)
PROCEDIMIENTOS E INSTRUMENTOS DE EVALUACIÓN


8E)
CRITERIOS DE CALIFICACIÓN.


9F)
ACTIVIDADES DE RECUPERACIÓN, ORIENTACIÓN Y APOYO PARA LOS ALUMNOS PENDIENTES.


9G)
MATERIALES Y RECURSOS DIDÁCTICOS QUE SE VAYAN A UTILIZAR, INCLUIDOS LOS LIBROS PARA USO DE LOS ALUMNOS.


9H)
MEDIDAS DE ATENCIÓN A LA DIVERSIDAD Y LAS ADAPTACIONES CURRICULARES PARA LOS ALUMNOS QUE LAS PRECISEN.


10I)
PLAN DE CONTINGENCIA


10J)
MECANISMOS DE SEGUIMIENTO Y VALORACIÓN


11K)
INFORMACIÓN SOBRE EL MÓDULO PARA FACILITAR AL ALUMNADO




A) RESULTADOS DE APRENDIZAJE Y CRITERIOS DE EVALUACIÓN
De este módulo del ciclo de grado superior de Automatización y robótica industrial, se espera los resultados de aprendizaje que se expresan en la ORDEN de 23 de mayo de 2013, de la Consejera de Educación, Cultura y Deporte, por la que se establece el currículo del título de Técnico superior en automatización y robótica industrial para la Comunidad Autónoma de Aragón. Estos son los resultados que deben ser alcanzados por los/as alumnos/as como nivel de formación que contribuyen, junto a las de otros módulos, a alcanzar la competencia profesional para el empleo.
Estos objetivos o resultados del aprendizaje, y sus criterios de evaluación, son los siguientes:
	RESULTADOS DE APRENDIZAJE
	CRITERIOS DE EVALUACIÓN

	1. Reconoce diferentes tipos de robots y/o sistemas de control de movimiento, identificado los componentes que los forman y determinando sus aplicaciones en entornos industriales automatizados.


	a) Se han identificado aplicaciones industriales en las que se justifica el uso de robots y de

sistemas de control de movimiento.

b) Se ha determinado la tipología y las características de los robots y manipuladores industriales.

c) Se han relacionado los elementos eléctricos que conforman un sistema robotizado y de control

de movimiento, con su aplicación.

d) Se han reconocido los sistemas mecánicos utilizados en las articulaciones de robots y

manipuladores industriales.

e) Se han identificado los sistemas de alimentación eléctrica, neumática y/o oleohidráuilica

requeridos para diferentes tipos de aplicaciones robóticas.

f) Se han identificado robots y manipuladores industriales en función de la aplicación requerida.


	2. Configura sistemas robóticos y/o de control de movimiento, seleccionando y conectando los elementos que lo componen.


	a) Se han seleccionado elementos de captación y actuación necesarios para comunicar los robots

y/o manipuladores industriales con su entorno.

b) Se han realizado croquis y esquemas de sistemas robóticos y de control de movimiento

mediante buses de comunicación industrial.

c) Se ha utilizado simbología normalizada para la representación de los dispositivos.

d) Se han representado los elementos de seguridad requeridos en el entorno de un robot.

e) Se han conectado los componentes del sistema robótico y/o de control de movimiento.

f) Se han tenido en cuenta las medidas de seguridad.



	3. Programa robots y/o sistemas de control de movimiento, utilizando técnicas de

programación y procesado de datos.


	a) Se ha planificado la trayectoria de movimiento de un robot.

b) Se han identificado los diferentes tipos de señales que hay que procesar.

c) Se ha establecido la secuencia de control mediante un gráfico secuencial o un diagrama de

flujo.

d) Se han identificado las instrucciones de programación.

e) Se han identificado los diferentes tipos de datos procesados en la programación.

f) Se ha programado el robot o el sistema de control de movimiento.

g) Se han empleado diferentes lenguajes de programación.

h) Se ha elaborado el protocolo de puesta en marcha del sistema.



	4. Verifica el funcionamiento de robots y/o sistemas de control de movimiento, ajustando los dispositivos de control y aplicando las normas de seguridad.


	a) Se ha comprobado el conexionado entre los elementos que conforman un sistema robotizado

y/o de control de movimiento.

b) Se ha verificado el funcionamiento de los dispositivos de seguridad.

c) Se ha seguido un protocolo de actuación para la puesta en servicio de un robot y/o un sistema

de control de movimiento.

d) Se ha verificado la secuencia de funcionamiento.

e) Se han calibrado los sensores internos para el posicionamiento de un robot y/o un sistema de

control de ejes.

f) Se ha comprobado la respuesta de los sistemas de control de movimiento ante situaciones

anómalas.

g) Se ha monitorizado el estado de las señales externas e internas y el valor de los datos

procesados.

h) Se han tenido en cuenta las normas de seguridad.


	5. Repara averías en entornos industriales robotizados y/o de control de movimiento,

diagnosticando disfunciones y elaborando informes de incidencias.


	a) Se han reconocido los puntos susceptibles de avería.

b) Se han utilizado instrumentación de medida y comprobación

c) Se han diagnosticado las causas de las averías.

d) Se han localizado las averías.

e) Se ha restablecido el funcionamiento del sistema.

f) Se ha documentado la avería en un informe de incidencias del sistema.

g) Se han tenido en cuenta las normas de seguridad.



B) ORGANIZACIÓN Y DISTRIBUCIÓN TEMPORAL DE LOS CONTENIDOS.

Reconocimiento de diferentes tipos de robots y/o sistemas de control de movimiento:

- Aplicaciones de robots y/o sistemas de control de movimiento (motion control). Paletizado, manipulación, soldadura, transporte, ensamblado, pintura y medición, entre otras.

- Tipología de los robots. Cartesiano, cilíndrico, polar o esférico, angular y scara, entre otros.

- Análisis de sistemas de seguridad en entornos robotizados.

- Morfología de un robot. Elementos constitutivos. Grados de libertad.

- Sistemas mecánicos:

– Elementos mecánicos.

– Sistemas de transmisión.

– Transformación de movimiento: circular-circular, lineal-circular y circular-lineal.

– Acoplamientos: esférico, de rótula, planar, de tornillo o husillo, prismático, rotacional y cilíndrico, entre otros.

- Útiles y herramientas del robot: pinzas, elementos neumáticos o de vacío y electroimanes, entre otros.

- Unidades de control de robots: interfaz i/o, interfaz robot, conexión, puesta en marcha y dispositivos de seguridad.

- Sistemas de control de movimiento.

- Sistemas de control de movimiento.

- Unidades de programación. Teach box y ordenadores como dispositivos de programación. Software.

- Sistemas teleoperados para el control de manipuladores y/o robots.

- Sistemas de guiado.

- Sistemas de navegación en aplicaciones móviles.

Configuración de instalaciones de robots y/o sistemas de control de movimiento en su entorno:

- Simbología normalizada. Eléctrica, neumática e hidráulica.

- Representación de esquemas en aplicaciones robotizadas:

– Esquemas de potencia.

– Esquemas de mando.

– Esquemas unifilares.

– Esquemas de bloques.

– Esquemas de sistemas de comunicación.

– Esquemas neumáticos e hidráulicos aplicados al control de movimiento.

– Esquemas de potencia.

– Esquema de pilotaje.

- Conexión de sensores para la captación de señales digitales y/o analógicas en entornos robotizados y de control de movimiento.

- Conexión de actuadores utilizados en robótica y/o sistemas de control de movimiento: neumáticos, hidráulicos y eléctricos.

- Conexión de drivers en sistemas de control de movimiento.

- Conexión de dispositivos y módulos de seguridad en entornos robotizados.

- Representación de secuencias y diagramas de flujo.

- Reglamentación vigente. REBT

Programación de robots y sistemas de control de movimiento:

- Posicionamiento de robots. Programación por guiado. Programación textual.

- Operaciones lógicas aplicadas a la programación de robots.

- Lenguajes de programación de robots. Control de entradas/salidas. Programación condicional. Programación estructurada. Tratamiento de datos.

- Programación secuencial. Diagramas de flujo y gráficos secuenciales.

- Programación de sistemas de control de movimiento.

Verificación del funcionamiento de robots y/o sistemas de control de movimiento:

- Técnicas de verificación. Conexiones y funcionamiento.

- Monitorización de programas. Visualización de variables. Ejecución de programas paso a paso, cíclicos y de forma continuada, entre otros.

- Instrumentos de medida. Técnicas de medida.

- Reglamentación vigente.

Reparación de averías en entornos industriales robotizados y/o de control del movimiento:

- Diagnóstico y localización averías: técnicas de actuación.

- Técnicas de monitorización y ejecución de programas. Visualización del estado de variables. Ejecución de programas paso a paso, cíclicos y de forma continuada.

- Registros de averías.

- Reglamentación vigente.
B1. ORGANIZACIÓN DE LOS CONTENIDOS

Los contenidos mínimos contemplados en la orden se distribuyen en las siguientes UD.

UT8
	UD
	NOMBRE

	1
	Introducción la robótica industrial 

	2
	Morfología de los robots industriales 

	3
	Características técnicas de los robots industriales 

	4
	Introducción al lenguaje RAPID 

	5
	Robot studio

	6
	Lenguaje RAPID avanzado

	7
	Seguridad robótica y equipos auxiliares 


B2. DISTRIBUCIÓN TEMPORAL DE LOS CONTENIDOS

Las unidades didácticas se distribuyen en las dos evaluaciones atendiendo a la siguiente tabla:
	
	UD
	Nombre de la unidad
	Horas

	1er Tri

36H
	1
	Introducción la robótica industrial 
	5

	
	2
	Morfología de los robots industriales 
	15

	
	3
	Características técnicas de los robots industriales 
	10

	
	4
	Introducción al lenguaje RAPID 
	12

	2º Tri

32H
	5
	Robot studio
	10

	
	6
	Lenguaje RAPID avanzado
	8

	
	7
	Seguridad robótica y equipos auxiliares 
	3

	
	
	Actividades de recuperación, refuerzo, ampliación
	5

	
	
	
	

	
	
	TOTAL
	68


B3. CONTENIDOS MÍNIMOS

Reconocimiento de diferentes tipos de Robots y/o sistemas de control de

movimiento:
Aplicaciones de robots y/o sistemas de control de movimiento (Motion Control); Tipología de los robots; Análisis sistemas de seguridad en entornos robotizados; Morfológica de un robot. Elementos constitutivos. Grados de libertad; Sistemas mecánicos: Elementos mecánicos. Sistemas de transmisión. Transformación de movimiento; Útiles y herramientas del robot; Unidades de control de robots; Sistemas de control de movimiento; Unidades de programación; Sistemas teleoperados para el control de manipuladores y/o robots; Sistemas de guiado; Sistemas de navegación en aplicaciones móviles.

Configuración de instalaciones de robots y/o sistemas de control de movimiento en su entorno:

Simbología normalizada; Representación de esquemas en aplicaciones robotizadas. Esquemas neumáticos e hidráulicos aplicados al control de movimiento; Conexión de sensores para la captación de señales digitales y/o analógicas en entornos robotizados y de control de movimiento;

Conexión de actuadores utilizados en robótica y/o sistemas de control de movimiento: Neumáticos, hidráulicos, eléctricos; Conexión de drivers en sistemas de control de movimiento; Conexión de dispositivos y módulos de seguridad en entornos robotizados; Representación de secuencias y diagramas de flujo; Reglamentación vigente. REBT.

Programación de robots y sistemas de control de movimiento:

Posicionamiento de robots. Operaciones lógicas aplicadas a la programación de robots; Lenguajes de programación de robots; Programación secuencial; Programación de sistemas de control de movimiento.

Verificación del funcionamiento de robots y/o sistemas de control de movimiento:

Técnicas de verificación; Monitorización de programas; Instrumentos de medida; Reglamentación vigente.

Diagnóstico y reparación de disfunciones en entornos industriales robotizados:

Diagnóstico y localización averías: Técnicas de actuación; Técnicas de monitorización y ejecución de programas; Registros de averías; Reglamentación vigente.
C) METODOLOGÍA DIDÁCTICA

La metodología a emplear para la asimilación de conocimientos y técnicas de aprendizaje será la siguiente:


Cada una de las partes en que se divide el módulo se trabajará del siguiente procedimiento:

· Exposición teórica de cada una de las instalaciones a diseñar, presentando materiales, herramientas informáticas, etc. Así como los objetivos a lograr con cada diseño (confort, seguridad, gestión energética…).

· Realización de un protocolo de actuación para llevar a cabo cada una de las instalaciones a configurar propuestas, siguiendo un guion tipo:

· Elaborar los esquemas necesarios para realizar cada instalación, aplicando la normativa existente.

· Hacer listado de material seleccionado y herramienta a utilizar en cada instalación, teniendo en cuenta los conceptos de seguridad y calidad requeridos, la tecnología a utilizar.
· Realizar la memoria técnica cada instalación.

· Elaborar documentación de puesta en servicio de la instalación.

· Realización de un protocolo de actuación ante posibles averías surgidas en el proceso de realización y comprobación de las instalaciones propuestas:

· Elaborar documentación de mantenimiento de la instalación.

· Exámenes teóricos o prácticos a lo largo de cada evaluación.

Los trabajos propuestos en este módulo se realizarán unos de manera individual y otros en grupo, para fomentar tanto la individualidad como el trabajo en equipo.

Además, diariamente y al concluir el periodo lectivo del módulo se realizará una limpieza y recogida de material del entorno de trabajo (equipos informáticos, herramienta específica a conocer, conductores, …).

D) PROCEDIMIENTOS E INSTRUMENTOS DE EVALUACIÓN

Mediante prácticas, que se asemejen a la labor profesional a desarrollar por el alumno una vez se integre en el mundo laboral.

Mediante guiones de prácticas: Son los esquemas pasados a limpio debidamente numerados y nombrados junto con una descripción de la práctica y una relación de los componentes empleados.

Con exámenes, que se realizarán por cada unidad didáctica. Podrán ser teóricos o prácticos.

E) CRITERIOS DE CALIFICACIÓN.


El alumno perderá el derecho a evaluación continua si las faltas de asistencia a clase superan el 15% del número total de horas en que se compone este módulo.


Para conseguir superar cada una de las evaluaciones, se debe obtener una nota media de 5 entre las prácticas, guiones y exámenes. Si en alguna de las partes mencionadas anteriormente no se llegara a la nota de 3, no se procederá a realizar la media y la evaluación quedará como no superada y pendiente de recuperación.


Para conseguir superar las prácticas, se deberán terminar en el plazo establecido con las comprobaciones y ensayos pertinentes, el no conseguirlo supondrá tener que recuperar dicha práctica.


Para conseguir superar los guiones, se deberán entregar en el plazo establecido, recogiendo cada uno de los apartados en los que se divida, el no entregar el guion con los apartados especificados supondrá no poder realizar la siguiente práctica.


Nota media de las prácticas: 30%


Nota media de los guiones y trabajos: 20%


Nota media de los exámenes: 50%
La superación del módulo se consigue al obtener un 5 o superior como resultado de la media ponderada de todas las notas del curso siempre y cuando estén por encima de los mínimos. 

F) ACTIVIDADES DE RECUPERACIÓN, ORIENTACIÓN Y APOYO PARA LOS ALUMNOS PENDIENTES.

La recuperación del módulo se realizará de la siguiente manera:

Se deberán superar y entregar todas las prácticas que estén suspendidas o no realizadas durante el curso, en los tiempos que se acuerden con el profesor.

Al final del curso re realizará una recuperación de todas las partes que no hayan sido superadas durante el, si previamente no han sido promediadas con el resto de notas de cada evaluación.
G) MATERIALES Y RECURSOS DIDÁCTICOS QUE SE VAYAN A UTILIZAR, INCLUIDOS LOS LIBROS PARA USO DE LOS ALUMNOS.

El material de aula de los alumnos será el siguiente:

a. Materiales y herramientas: El I.E.S.  dotará al alumnado del módulo material tanto inventariable como fungible para que este realice las prácticas lo más acorde con las condiciones que tendrán en el mundo laboral. 

b. Recursos didácticos: Se emplearán libros, catálogos, el REBT, y como apoyo se aportarán los apuntes y explicaciones pertinentes, así como los medios informáticos de que dispone el departamento y puedan necesitarse en el transcurso del curso escolar.

H) MEDIDAS DE ATENCIÓN A LA DIVERSIDAD Y LAS ADAPTACIONES CURRICULARES PARA LOS ALUMNOS QUE LAS PRECISEN.

Durante el presente curso escolar ningún alumno precisa de adaptación curricular significativa. No obstante, Para los alumnos que precisen adaptaciones no significativas se dispondrá de distintos tipos de ejercicios, adecuación en los tiempos de realización de actividades y flexibilidad en los agrupamientos.

I) PLAN DE CONTINGENCIA

En el caso de ausencia del profesor titular de este módulo, el profesor de guardia dispondrá en el escritorio del ordenador del aula de referencia, una carpeta que contiene diferentes videotutoriales sobre diferentes temáticas relacionadas con el módulo. 

Con el objetivo de suplir la presencia del profesor titular, se proyectarán los videotutoriales mas adecuados dependiendo del punto en el que se encuentre la programación.

Las actividades del módulo que pueden desarrollar los alumnos sin tutela del profesor titular se remiten a trabajos teóricos como la realización de memorias y los esquemas de las prácticas pendientes. A la vuelta del profesor titular, estas, se valorarán de forma conveniente.

J) MECANISMOS DE SEGUIMIENTO Y VALORACIÓN

Con respecto al seguimiento y valoración de las programaciones, se tienen previstos los siguientes mecanismos:

- En la hoja correspondiente al seguimiento de las programaciones, colgada en la nube mediante Google Drive realizada mensualmente, se ponen los contenidos impartidos y si ha habido alguna desviación con respecto a los contenidos inicialmente programados. En caso de haber alguna desviación se propone la manera de solucionarlo.

- Las conclusiones del equipo educativo en la sesión de evaluación inicial.

- Las indicaciones del equipo educativo en las sesiones de evaluación ordinaria.

- Las encuestas de satisfacción realizadas por los alumnos y en las que también existe un apartado de observaciones.

- Las observaciones que pudiera hacer el tutor en los equipos educativos.

- Las observaciones que pueda hacer el grupo.

- Las propuestas del propio profesor.

Con estos mecanismos se obtendrán las conclusiones que den lugar a las modificaciones a realizar en la programación de este módulo para el curso siguiente y que se incluirán en la Memoria Final de curso del Departamento.

K) INFORMACIÓN SOBRE EL MÓDULO PARA FACILITAR AL ALUMNADO
K1 Contenidos mínimos.
Reconocimiento de diferentes tipos de Robots y/o sistemas de control de

movimiento:
Aplicaciones de robots y/o sistemas de control de movimiento (Motion Control); Tipología de los robots; Análisis sistemas de seguridad en entornos robotizados; Morfológica de un robot. Elementos constitutivos. Grados de libertad; Sistemas mecánicos: Elementos mecánicos. Sistemas de transmisión. Transformación de movimiento; Útiles y herramientas del robot; Unidades de control de robots; Sistemas de control de movimiento; Unidades de programación; Sistemas teleoperados para el control de manipuladores y/o robots; Sistemas de guiado; Sistemas de navegación en aplicaciones móviles.

Configuración de instalaciones de robots y/o sistemas de control de movimiento en su entorno:

Simbología normalizada; Representación de esquemas en aplicaciones robotizadas. Esquemas neumáticos e hidráulicos aplicados al control de movimiento; Conexión de sensores para la captación de señales digitales y/o analógicas en entornos robotizados y de control de movimiento;

Conexión de actuadores utilizados en robótica y/o sistemas de control de movimiento: Neumáticos, hidráulicos, eléctricos; Conexión de drivers en sistemas de control de movimiento; Conexión de dispositivos y módulos de seguridad en entornos robotizados; Representación de secuencias y diagramas de flujo; Reglamentación vigente. REBT.

Programación de robots y sistemas de control de movimiento:

Posicionamiento de robots. Operaciones lógicas aplicadas a la programación de robots; Lenguajes de programación de robots; Programación secuencial; Programación de sistemas de control de movimiento.

Verificación del funcionamiento de robots y/o sistemas de control de movimiento:

Técnicas de verificación; Monitorización de programas; Instrumentos de medida; Reglamentación vigente.

Diagnóstico y reparación de disfunciones en entornos industriales robotizados:

Diagnóstico y localización averías: Técnicas de actuación; Técnicas de monitorización y ejecución de programas; Registros de averías; Reglamentación vigente.
K2. ORGANIZACIÓN DE LOS CONTENIDOS

Los contenidos mínimos contemplados en la orden se distribuyen en las siguientes UD 
	
	UD
	Nombre de la unidad
	Horas

	1er Tri

36H
	1
	Introducción la robótica industrial 
	5

	
	2
	Morfología de los robots industriales 
	15

	
	3
	Características técnicas de los robots industriales 
	10

	
	4
	Introducción al lenguaje RAPID 
	12

	2º Tri

32H
	5
	Robot studio
	10

	
	6
	Lenguaje RAPID avanzado
	8

	
	7
	Seguridad robótica y equipos auxiliares 
	3

	
	
	Actividades de recuperación, refuerzo, ampliación
	5

	
	
	
	

	
	
	TOTAL
	68


K3. CRITERIOS DE CALIFICACIÓN.


El alumno perderá el derecho a evaluación continua si las faltas de asistencia a clase superan el 15% del número total de horas en que se compone este módulo.


Para conseguir superar cada una de las evaluaciones, se debe obtener una nota media de 5 entre las prácticas, guiones y exámenes. Si en alguna de las partes mencionadas anteriormente no se llegara a la nota de 3, no se procederá a realizar la media y la evaluación quedará como no superada y pendiente de recuperación.


Para conseguir superar las prácticas, se deberán terminar en el plazo establecido con las comprobaciones y ensayos pertinentes, el no conseguirlo supondrá tener que recuperar dicha práctica.


Nota media de las prácticas: 30%


Nota media de los guiones y trabajos: 20%


Nota media de los exámenes: 50%
La superación del módulo se consigue al obtener un 5 o superior como resultado de la media ponderada de todas las notas del curso siempre y cuando estén por encima de los mínimos.
Todos los documentos deben ser utilizados en soporte informático.  La realización de copias impresas no está permitida, salvo para uso temporal y de alcance limitado.  Cualquier persona que realice una copia de un documento es responsable de su control y de verificar que mantiene su vigencia durante su periodo de utilización.  Un documento impreso es, por principio, un documento incontrolado, susceptible de quedar obsoleto en cualquier momento, y por tanto su vigencia debe ser verificada por el propio usuario antes del  uso.
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