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PRESENTACION

Con base en el Acuerdo de Cooperacion Técnica firmado por los Gobiernos de los Estadosyldfédos Mexi
Japon, el 2 de diciembre de 1986, asi como en el marco del Programa Coejjapfm Ne¥xiso version
inglesa JapamMexico Partnership PrograiivPP), suscrito el 16 de octubre de 2808gencia de
Cooperacién Internacional del Japoh YJECAecretaria de Relaciones Exteriores de México, a través de
Direccion General de Cooperaciéon Técnica y Cientifica (DGCTC), instrumentan un sistedeatico proc
cooperacion técnica conjuatta naciones de América Latiei&gribe, con eblole propdésito de fomentar el
desarrollo de capacidades institucionales e individuales con impacto social y sustentabilidad tecnoldgica.

En estecontextode 2000 a 200 Centro Nacional de Actualizacion Docente (CNAD) dependiente de
Direccidon Genéde Educacion Tecnoldgica Industrial (DGBGIETClgt JICAllevaron a cabo anualmente

el fCursolnternacional de Capacitacion en Ingenieria Médariaficeando setenta y tredocentes de
América Latina.

La experiencia en la conjunciésfderzos y los excelentes resultados obtenidos en esos cinco afos, asi c
la pertinencia tecnolégica que representa la ingenieria mecatronica, propiciaron que los gobiernos de
Japon acordaran continuar durante cinco afios mas la capactaeites datinoamericaabera a través

dd oCurso Internacionde CapacitaciGenRobotica Aplicada

El curso Internacional en Roboética Aplicada proporciona a los participantes un conjunto de conoc

interdisciplinarios de aplicacion indersimateria de robética.

Laquintaversion anual de este curso se realiZkrdelskptimbre al3lde noviembre de 200

La presente convocatoria integra las bases generales de pkrticiphséa, difundetapaises de Ameérica
Latinaen ekontexto del Programa Conjunto Méajocim




Centro Nacional de Actualizacion Docente

ANTECEDENTES DEL BDNA

La DGETIdependientele la Subsecretaria

Educaciéon Media Superior (SEMS), pertenec
la Secretaria de Educacion Publica de Méxic
como mision institucional, fornudesmales
técnicos especializados en las areas in

comercial y de servicios.

En este marco de referencia y con el apoyqy t¢ N Cm |
financiero de Japén, se cre6 en 1994 el 11 e
Nacional de Actualizacion DaocEhtebjetivo d¢
ese proyecto hayistalizado, permite al Cefotroar, actualizar y especializar cuadros docentes técnicos

principalmente en el area de Mecatronica.

En 1999, la DGETI establecié el Bachillerato Tecnoldgico en Mecatronica en 20 de sus 429 planteles dis
en todel pais. En esta ardua tarea, el CNAD ha particifladenria slaboracion de los planes y programas

de estudios, sino también en la formacion tecnoldgica de los docentes.

En la actualidad, el CNAD ofrece programas de postgrado, diplomadesc@aggonscticas de trapajo
asesoria en mecatronica, areas afines y en pedagogia, con el propésito de asegurar que los f
pertenecientes a la DGEAtisfagan la necesidad de recursos humanos capacitados que demanda el s

productivo.

El CM\D ha capacitado a docentes de la DGETI a través de su Programa de Especializacién en In
MecatronicaPor su parteel iCurso Internacional de Capacitacion en Ingenieria Meoatpdeidz
adiestramiento de ingenieros docaritegss emniersidades de América Latina. Complenmestios

programas, en el matemtros cursos y seming@hba capacitado a massi#00docentes

Para mayor informacion sobre el,GNAD de consulfar siguiente direcciérww.cnad.edu.nox email

chad@cnad.edu.mx

Convocatoria
5° Curso Internacional de Capacitacion en Robdtica Aplicada


http://www.cnad.edu.mx/
mailto:cnad@cnad.edu.mx

1. DESCRIPCION DEIRSO INTERNACIONAL
1.1. Objetivos

Objetivo General

Disefiar, construir y controlar un robot manipulador de arquitectura abierta, a tawiéa de lasapbnocimegto
técnicas de las ingenierascanica, electronica, computacional y de @ayargbroducto final saea sistema
electromecanico inteligente, programable y didactico.

Objetivos Especificos:

A Emplear laecnologialel disefio @sido por computadora CAD, para modelar partes mecanicas de un robc
manipulador.

A Fabricaelementosnecanicos de precision mediante la manufactura asistida por computadora CAM y maquing
control numérico computarizado CNC, para la construcoliot deanipulador.

A Aplicar l#ecnologide circuitos servo amplificadores empleados en el control de velocidad y posicion de motore
corriente directa, para generar los movimientos de cada articulacion de un robot manipulador.

A Implantaestrategiade ontrol automatico mediante técnicas de programaciéon en tiempo real para realizar tarea:
interpolacién de los ejes de un robot manipulador.

1.2. Metodologia

El contenido del cuirsduye=n primera instancia, el disefio, construccion y ensamble demé&xsipimdssde un robot
manipulador. La parte complementaria del curso consta delcoistiugcion el ensamble de los componentes
eléctricos y electronicos que integran el sistema de control del robot. El curso culmina con el desaeawllo de progi
computadora para controlar en tiempo real los movimientos del robot manipulador.

Unicamente en la fase inicial, los participantes trabajan en forma individual para realizar el disefio por computadc
partes mecénicas.

Durante las fases de progcain en CNC, manufactura asistida por computadora de piezas mecénicas y ensamble
robot, el grupo de participantes se divide en dos, esto con la finalidad de que tengan la oportunidad de realizar
individuakcon toda la maquinaria de lesesl

En la ultima fase del curso, se integran equipos de trabajo de dos participantes, para desarrollar de manera 6
circuitos electronicos (hardware) y la implantacion de estrategias de control (software) que se requieren para cor
mowuinientos articulares del robot manipulador.




1.3. Contenido Curricular

©)
) RS PRODUCTOS DE
MODUL( UNIDADES T 6 APRENDIZAJE
1.  Metodologia de disefio. V  Adquisicién des conocimientos relacionados con las diferentes arqui
| 2. Arquitectura de robots manipuladores. robots manipuladores.
Disefio 3. Dlseﬁq as!stldo por c_ompgtadora (CAD 30 < |V Disefio d‘e las piezas _mecénlcas de un robot maplpulgdor.
L . 4.  Andlisis cineméaticodinamico de un ro QO |V Generacién de dibujos en 3D y documentaciénpikzas de un ro
Mecanico manipulador. 2 manipulador.
\O V__ Obtencién de los modelos cinemético y dindmico de un robot manipul
1.  Manufactura asistida por computadora W |V Adquisicion des conocimientos de CAM para realizar la manufacty
I 2. Manufactura de piezas para un s partes mecénicas de un robot manipulador, usando torno, electroer|
manipulador en maquinas CNd 80 centro de maquinado CNC.
Manufactur convencionales. V  Ensamble das partes mecéanicas del robot.
3. Ensambldel robot manipulador. V__ Calilbacién y ajuste del ensamble de un robot manipulador.
1. Programacion visual para control. V  Aplicacid de los conocimientos relacionados con un sistema de adg
1] 2. Control del modelo cinematico de un 1 datos para controlar en tiempo real la posicién de un servomotor
Control manipulador. 96 (@) directa y monitorear estado de sensores (encoders).
Automaticd 3 Programacién en tiempo real para el ¥ |V Generacion de programas en tiempo real para el posictbmlarticular de|
de un robot manipulador. = robot manipulador.
1. Instrumentos basicos de medicion. Z v Obtencién del modelo matemético de un servomowrteelcenta.
v 2. Servomotores de corriente directa 8 V  Ensamble de las tarjetas electrénicas de un servo amplificador.
Disefio | 3. Servo amplificadores 64 V  Programacion en Labpeva realizar el control de velocidad en lazo cg
Electréonicd 4.  Control de velocidad de servomotores. un servomotor de c.d. en vacio.
V__ Integracion de los sistemas mecanico y electrénico en niptadoma
TOTALE{ 320

Estan programadas sesiones diarias de 8 horas. El curso tiene una duracion de 8 semanas.

Para mayor detalle del programa, consultarala@a@NAD en www.cnad.edu.mx




1.4. Visita a la Industria

Con la finalidad de complemerfamacion que se imparte en talleres y laboratorios del CNAD, se tienen programad
visitas a empresas importantes de México, que cuentan con modernos procesos de produccion robotizada.

1.5. Instructores

El CNAD cuenta aaratradepartamentos académicos: fibec&ontrdPedagogia e Informéatica; de éstos emergen los
instructores especialistas responsables de impartir este curso y los deméas programas académicos del CNAD. Es
humano ha sido capacitado en México y Japén por parte de expertos japoneses

Para este curso, la JICA ha dispuesto de recursos especificos para invitar a un experto japonés con la finalidad de
en su coordinacion, y que ademas proporcione asesoria técnica en el campo de la robética.

1.6. Equipo e Instalaciones

El CNADosednstalaciones y equipos modernos para realizar practicas y ejercicios en sus diferentes laboratorios y t
lo que permite dar un enfoque sustancialmente practico a todos los contenidos curriculares.

Parte del equipo que se utiliza durante el curso
Computadoras personales con software de CADJly CAM.
Centro de maquinado de CNC.
Torno de CNC.

Electroerosionadora de corte por alambre de CN[L.

M&quinas convencionales.
Instrumentos de medicién eléctrica y fuentes de

Osciloscopios y generadorasndehes.

To Do Do o To Io Do I

Computadoras  personales con  software™=d
programacion.

A Equipo de adquisicion de datos.
A Equipo didactico de programacion y control.
A Robots industriales.

1.7. Acreditacion del Curso

Al finalizar cada moédulo, los participantes dgberan
presentar los proths de aprendizaje estableciios
tales comasquemas de los disefios mecanicos, |
maquinadas y ensambladas del robot manig
tarjetas electrénicas y programas de control,

evaluacion correspondiente.

La evaluacién final consideraraelgraaion de laj
partes mecanicas y electrénicas del robot mani
asi como su funcionamiento correcto.

Al término del curso, se entregedéplomajue avala
el contenidourriculay las evaluaciones obtenidas
cada moédulo




