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Il.  Sumilla de la asignatura

La asignatura corresponde al drea de estudios de especialidad electiva (Robdtica), es
de naturaleza tedrico-préctica. Tiene como propdsito desarrollar en el estudiante la

capacidad de analizar, disehar y controlar sistemas robdticos para trabajos industriales.

lll. Resultado de aprendizaje de la asignatura

Al finalizar la asignatura, el estudiante serd capaz de implementar un prototipo robdtico

utilizando diferentes tecnologias aplicadas a sistemas industriales.

La presente asignatura responde a los resultados del programa, apoyando en el logro de

las capacidades de:

(k) Capacidad de utilizar las técnicas, habilidades y herramientas modernas necesarias
para la practica de la ingenieria.
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IV. Organizacién de aprendizajes

Unidad |

Controladores Duracion 16
en horas

Resultado de
aprendizaje de la
unidad

Al finalizar la unidad, el estudiante serd capaz de andlizar el
funcionamiento de los Controladores, Conocimiento de Sintonizaciéon

de PLC y lenguaje de programacion de un PLC.

Conocimientos Habilidades Actitudes

v’ Controladores

v’ Control Discreto

v’ Controladores PID

v'Disena un sistema de
control industrial

v'Selecciona

v .
PLC v'Respetala opinidn de sus
. . correctamente un ~
v'Lenguaje de programacion companeros
controlador PID
para PLC

v’ Sintoniza un PLC

v'Programa un PLC

Instrumento de
evaluacion

e Prueba de desarrollo

Bibliografia
(bdsicay
complementaria)

Basica:

e Ogata, K. (2010). Ingenieria de Control Moderna. 4.s.l. : Pearson,
Prentice-Hall.

e Bishop., R. (2008). Mechatronic Systems, Sensors, and Actuators:
Fundamentals and Modeling. Editorial Taylor &Francis

e Ebel, F., Idler, S. y Schola, D. (2007). Fundamentos de la Técnica de
Automatizacion. Festo Didactic Gmblt

Complementaria:

e Groover, M. (2003). Automation, Production Systems, and Computer-
Infegrated Manufacturing. Editorial Prentice Hall

e Floyd, L. (2014). Fundamentos de Sistemas Digitales, 9° ed. Madrid:
Prentice Hall.

Recursos
educativos
digitales

e Barriga, B. (1987). Circuitos neumdaticos Lima: PUCP. Facultad de
Ciencias e Ingenieria,
https://pucp.ent.sirsi.net/client/es_ES/campus/search/detailnonm
odal/ent:$002f$002fSD_ILS$002f0$002fSD_ILS:64182/0on e Barriga
Hidrdulica proporcional
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Unidad 1l

Oleo hidrdulica y Neumética Duracion

en horas 16

Resultado de

Al finalizar la unidad, el estudiante serd caopaz de aplicar

N conocimientos de Robdtica Industrial, en una solucidn de
aprendizaje de la
unidad automatizacion basado en pistones neumdticos - hidrdulicos
Conocimientos Habilidades Actitudes
v'Conceptos fundamentales: Oleohidrulica - | vComprende la
Neumdtica tecnologia de v'Valora la
v'"Modelamiento y Confrol de sistemas Automatizacién importancia
neumadticos v'Propone un sistema de dela
v'Conftrol Realimentado automatizaciéon para asignatura
v Control Optimo un proceso industrial

Instrumento de

e Prueba de desarrollo

evaluaciéon
Bdsica:
e Ogata, K. (2010). Ingenieria de Control Moderna. 4.s.l. : Pearson,
Prentice-Hall.
e Bishop, R. (2008). Mechatronic Systems, Sensors, and Actuators:
Bibliografia Fundamentals and Modeling. Editorial Taylor &Francis
(bdsicay e Ebel, F., Idler, S. y Schola, D. (2007). Fundamentos de la Técnica de

complementaria)

Automatizacién. Festo Didactic Gmblt

Complementaria:
e Serrano, N. (2002). Oleohidrdulica Mac. Graw-Hill Profesional - Libro
Barriga CILINDROS SIN VASTAGO

Recursos
educativos
digitales

e Barriga, B. (1987). Circuitos neumdaticos Lima: PUCP. Facultad de
Ciencias e Ingenieria,
https://pucp.ent.sirsi.net/client/es_ES/campus/search/detailnonm
odal/ent:$002f$002fSD_ILS$002f0$002fSD_ILS:64182/0n e Barriga
Hidrdulica proporcional
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Unidad 1lI

Brazos Robéticos y Sistemas de Comunicacién SCADA Duracion 16
en horas

Al finalizar la unidad, el estudiante serd capaz de aplicar sistemas
Resultado de

. . robdticos en la solucidon de un sistema de automatizacién industrial,
aprendizaje de la

unidad conceptos de comunicacién SCADA .
Conocimientos Habilidades Actitudes
v'Brazo Robdtico v’ Disena un sistema automdtico | v'Profundiza los temas
v'Redes de comunicacion de robdtica industrial. tratados en clase, es
industrial v Aplica sus conocimientos en la participativo y
v Sistema SCADA solucién de un sistema de colaborador  con  la
robdtica industrial asignatura.

Instrumento de

iyt ¢ RUbrica de evaluacion
evaluacion

Basica:

e Ogata, K. (2010). Ingenieria de Control Moderna. 4.s.l. : Pearson,
Prentice-Hall.

e Bishop, R. (2008). Mechatronic Systems, Sensors, and Actuators:
Fundamentals and Modeling. Editorial Taylor &Francis

e Ebel, F., Idler, S. y Schola, D. (2007). Fundamentos de la Técnica de

Bibliografia Automatizacién. Festo Didactic Gmblt

(bdsicay

. Complementaria:
complementaria) P

e Renteria & Rivas (2011). Robdtica Industrial. Editorial McGraw Hill

e Rodriguez, A. (2012). Sistemas SCADA. Barcelona Marcombo.

e Groover, M. (2003). Automation, Production Systems, and
Computer-Integrated Manufacturing. Editorial Prentice Hall

o Stouffer, K. (2006). Guide to Supervisory Control and Data
Acquisition (SCADA) and Industrial Control Systems Security

Publicacién de la NIST (National Institute of Standards and

Technology)
Recursos
educativos e hitps://sm.asisonline.org/ASIS%20SM%20Documents/nist_scada01
digitales 07.pdf
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Unidad IV .
Maquina CNC (Control Numérico Computarizado) Duracion 16
en horas
Resultado de Al finalizar la unidad, el estudiante serd capaz de aplicar sistema
aprendizaje de la | opéticos en la solucién de un sistema de maquina CNC
unidad
Conocimientos Habilidades Actitudes
v'"Modelo tornillo sin fin v'Disena una CNC

v Investiga y profundiza
v’ Control de tomillo sin fin | v" Aplica sus conocimientos en la ]
criticamente en  los
v'"Modelo y control de solucién de un sistema de

temas de la asignatura.
CNC robdtica industrial

Instrumento de

iyt ¢ RUbrica de evaluacion
evaluacion

Basica:

e Ogata, K. (2010). Ingenieria de Control Moderna. 4.s.l. : Pearson,
Prentice-Hall.

e Bishop., R. (2008). Mechatronic Systems, Sensors, and Actuators:
Fundamentals and Modeling. Editorial Taylor &Francis

Bibliografia e Ebel, F., Idler, S. y Schola, D. (2007). Fundamentos de la Técnica de
(bdsicay Automatizacion. Festo Didactic Gmbilt

complementaria)

Complementaria:

e Groover, M. (2003). Automation, Production Systems, and
Computer-Integrated Manufacturing. Editorial Prentice Hall

o Stouffer, K. (2006). Guide to Supervisory Control and Data
Acquisition (SCADA) and Industrial Control Systems Security

e Barriga, B. (1987). Circuitos neumaticos Lima: PUCP. Facultad de

Recursos Ciencias e Ingenieria,
educativos https://pucp.ent.sirsi.net/client/es_ES/campus/search/detailnon
digitales modal/ent:$002f$002fSD_ILS$002f0$002fSD_ILS:64182/0n e Barriga

Hidrdulica proporcional
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V. Metodologia

Se implementard un conjunto de estrategias diddcticas, centradas en el estudiante, con la

finalidad que construya su conocimiento con el docente y sus pares. Para el logro de los

resultados de aprendizaje previstos, se aplicard la metodologia activa, a través de las

técnicas de aprendizaje basado en proyectos (ABP).

La evaluacion y asesoramiento a los estudiantes serd permanente. Como complemento a

las sesiones presenciales, se utilizard el aula virtual, a través del cual el estudiante tendrd

acceso a informacién seleccionada, podrd reportar sus trabajos e interactuar con sus

companeros y el docente de la asignatura por medio de los foros propuestos. Asi mismo, se

tendrdn varios laboratorios précticos para afianzar el conocimiento.

VI. Evaluacién

Peso
Rubros Comprende Instrumentos
Evaluacion de Prerrequisitos Prueba objetiva 0%
entrada °
c idad Unidad | Prueba de desarrollo 0%
i 1
onselidado Unidad Il RuUbrica de evaluacion °
Evaluacion Unidad Iy I Prueba mixta 20%
parcial A
Unidad llI Prueba de desarrollo
Consolidado 2 20 %
Unidad IV RuUbrica de evaluacion %
Evaluacién final Toglos las Prueba mixta 0%
unidades
Evaluacion Todas las Ablica
sustitutoria (*) unidades P

(*) Reemplaza la nota mds baja obtenida en los rubros anteriores

Férmula para obtener el promedio:

PF = C1 (20 %) + EP (20 %) + C2 (20 %) + EF (40 %)

elipe Néstor Gutarra Meza
Decano
Universidad Continental
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