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I. DATOS GENERALES
	Línea de Carrera 
	Automatización Industrial

	Semestre Académico 
	2025-2

	Código del Curso 
	553

	Créditos 
	04

	Horas Semanales  
	Hrs. Totales: 06         Teóricas: 02   Practicas: 04 

	Ciclo 
	X

	Sección 
	A

	Apellidos y Nombres del Docente
	Paul D. Beteta Osorio

	Correo Institucional
	pbeteta@unjfsc.edu.pe

	N° de Celular
	941362190



II.	SUMILLA Y DESCRIPCIÓN DEL CURSO 
	
La asignatura permitirá conocer y/o aprender a los alumnos todo sobre la estructura y funcionamiento de un robot industrial, y sus aplicaciones.
El curso es teórico/practico y brinda a los estudiantes una comprensión del funcionamiento, análisis y una introducción de los criterios de control de un robot industrial y sus aplicaciones en la industria.




III. CAPACIDADES AL FINALIZAR EL CURSO
	
	CAPACIDAD DE LA UNIDAD DIDACTICA
	NOMBRE DE LA UNIDAD DIDACTICA
	
SEMANAS

	UNIDAD I
	
Identifica, representa y discrimina las los fundamentos, estructura y tipos de robots industriales. 
	Introducción a la robótica. 
	1-4

	UNIDAD II
	Identifica, representa la localización y cinemática de un robot.
	Cinemática de un robot.
	5-8

	UNIDAD III
	Realiza el análisis del modelo dinámico y el control cinemático. 
	Tipos de control de un robot. 
	9-12

	UNIDAD IV
	Implementa un Proyecto basado en el control de robot. 
	Proyecto académico. 
	13-16










IV.  INDICADORES DE CAPACIDADES AL FINALIZAR EL CURSO
	
NÚMERO
	 INDICADORES DE CAPACIDAD AL FINALIZAR EL CURSO

	1
	Argumenta la importancia de la robótica industrial. 

	2
	Selecciona con criterio un robot en función de su aplicación. 

	3
	Diseña aplicaciones de manipulación mediante el uso de robot industrial. 

	4
	Implementa aplicaciones de manipulación mediante el uso de robot industrial. 

	5
	Comprende la cinemática de un robot. 

	6
	Diferencia los robots manipuladores y los autónomos. 

	7
	Elabora programación de manipulación con robot.  

	8
	Implementa control de manipulación con robot. 
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V.- DESARROLLO DE LAS UNIDADES DIDACTICAS:
	Unidad Didáctica I: Introducción a la robótica.
	CAPACIDAD DE LA UNIDAD DIDÁCTICA I:  IDENTIFICA, REPRESENTA Y DISCRIMINA LAS LOS FUNDAMENTOS, ESTRUCTURA Y TIPOS DE ROBOTS INDUSTRIALES.

	
	

	
	Semana
	Contenidos 
	Estrategia didáctica
	Indicadores de logro de la capacidad 

	
	
	Cognitivos
	Procedimental
	Actitudinal
	
	

	
	01
	Fundamentos de Robótica.
	Desarrolla conocimientos de la importancia de los robots en la industria.
	Colabora con sus demás compañeros.
	Exposición
(Docente/Alumno) 
Uso de aula de clase.
	Argumenta la importancia de la aplicación de robots en la industria.

	
	02
	Robótica Industrial.
	Clasifica los tipos de robots existentes. 
	Diseña en equipo las aplicaciones de control.
	Debate dirigido
(Discusiones)
Intervención en clases.
	Identifica los tipos de robots teniendo en cuenta su estructura.

	
	03
	Morfología de un robot.
	Analiza los criterios el funcionamiento y aplicación de un robot. 
	Colabora en clase sobre el tema propuesto.
	Lecturas
Uso de repositorios digitales.
	Analiza los criterios el funcionamiento y aplicación de un robot. 

	
	04
	Localización espacial.
	Diseña movimientos de localización espacial con modelos matemáticos
	Trabaja en equipo los ejercicios planteados
	Lluvia de ideas (Saberes previos)
Preguntas de conocimientos previos.
	Diseña movimientos de localización espacial con modelos matemáticos

	
	
	EVALUACIÓN DE LA UNIDAD DIDÁCTICA

	
	
	EVIDENCIA DE CONOCIMIENTOS
	EVIDENCIA DE PRODUCTO
	EVIDENCIA DE DESEMPEÑO

	
	
	
· Estudios de Casos
· Cuestionarios
	
· Trabajos individuales y/o grupales
· Soluciones a Ejercicios propuestos
	
· Comportamiento en clase.

	
 
Unidad Didáctica II: Cinemática de un robot
	CAPACIDAD DE LA UNIDAD DIDÁCTICA II: IDENTIFICA, REPRESENTA LA LOCALIZACIÓN Y CINEMÁTICA DE UN ROBOT.

	
	

	
	Semana
	Contenidos 
	Estrategia didáctica
	Indicadores de logro de la capacidad 

	
	
	Cognitivos
	Procedimental
	Actitudinal
	
	

	
	05
	Matrices de transformación homogénea.
	Desarrolla conocimientos sobre los métodos de localización de un robot. 
	Colabora con sus demás compañeros.
	Exposición
(Docente/Alumno) 
   Uso de aula de clase.
	Comprende los diversos tipos de localización de un robot. 

	
	06
	Cinemática del Robot.
	Analiza la cinemática de un robot. 
	Diseña en equipo las aplicaciones relacionadas sistemas de control.
	Debate dirigido
(Discusiones)
Intervención en clases.
	Diferencia los diversos tipos de cinemática de un robot. 

	
	07
	Algoritmo de Denavit Hartenberg para la obtención del modelo cinemático directo.
	Diseña aplicaciones de localización de un robot.
	Colabora en clase sobre el tema propuesto.
	Lecturas
Uso de repositorios digitales.
	Elabora aplicaciones de los tipos de localización para un robot. 

	
	07
	Examen parcial.
	Implementa aplicaciones de localización de un robot.
	Trabaja en equipo los ejercicios planteados
	Lluvia de ideas (Saberes previos)
Preguntas de conocimientos previos.
	Implementa aplicaciones de los diversos tipos de controladores.

	
	
	EVALUACIÓN DE LA UNIDAD DIDÁCTICA

	
	
	EVIDENCIA DE CONOCIMIENTOS
	EVIDENCIA DE PRODUCTO
	EVIDENCIA DE DESEMPEÑO

	
	
	
· Estudios de Casos
· Cuestionarios
	
· Trabajos individuales y/o grupales
· Soluciones a Ejercicios propuestos
	
· Comportamiento en clase.




	Unidad Didáctica III: Tipos de control de un robot.
	CAPACIDAD DE LA UNIDAD DIDÁCTICA III: REALIZA EL ANÁLISIS DEL MODELO DINÁMICO Y EL CONTROL CINEMÁTICO. 

	
	

	
	Semana
	Contenidos 
	Estrategia didáctica
	Indicadores de logro de la capacidad 

	
	
	Cognitivos
	Procedimental
	Actitudinal
	
	

	
	09
	Cinemática inversa.
	Explica los modelos dinámicos de un robot. 
	Colabora con sus demás compañeros.
	Exposición
(Docente/Alumno) 
Uso de aula de clase.
	Comprende los modelos dinámicos y control cinemático de un robot. 

	
	10
	Modelo dinámico en variables de estado.
	Elabora la representación de los modelos dinámicos de un robot. 
	Diseña en equipo las aplicaciones con microcontroladores.
	Debate dirigido
(Discusiones)
Intervención en clases.
	Elabora los modelos dinámicos y control cinemático de un robot.  

	
	11
	Control cinemático de un robot.
	Analiza y representa el control cinemático de un robot.
	Colabora en clase sobre el tema propuesto.
	Lecturas
Uso de repositorios digitales.
	Representa un control cinemático de robot.

	
	12
	Control dinámico de un robot controlador de articulaciones.
	Diseña el control cinemático de un robot mediante software
	Trabaja en equipo los ejercicios planteados
	Lluvia de ideas (Saberes previos)
Preguntas de conocimientos previos.
	Diseña el control cinemático de un robot mediante software

	
	
	EVALUACIÓN DE LA UNIDAD DIDÁCTICA

	
	
	EVIDENCIA DE CONOCIMIENTO
	EVIDENCIA DE PRODUCTO
	EVIDENCIA DE DESEMPEÑO

	
	
	
· Estudios de Casos
· Cuestionarios
	
· Trabajos individuales y/o grupales
· Soluciones a Ejercicios propuestos
	
· Comportamiento en clase.




	Unidad Didáctica IV: Proyecto académico.
	CAPACIDAD DE LA UNIDAD DIDÁCTICA IV: IMPLEMENTA UN PROYECTO BASADO EN EL CONTROL DE ROBOT.

	
	

	
	Semana
	Contenidos 
	Estrategia didáctica
	Indicadores de logro de la capacidad 

	
	
	Cognitivos
	Procedimental
	Actitudinal
	
	

	
	13
	Planeación de movimientos.
	Desarrolla conocimientos de planeación para un robot. 
	Colabora con sus demás compañeros.
	Exposición
(Docente/Alumno) 
Uso de aula de clase.
	Define los tipos de planeación de un robot.

	
	14
	Lenguaje de programación KSS (KUKA SYSTEM SOFTWARE).
	Implementa un programa para proyecto aplicando el uso de un robot industrial.
	Diseña en equipo las aplicaciones de los sistemas de control.
	Debate dirigido
(Discusiones)
Intervención en clases.
	Elabora el informe del proyecto. 

	
	15
	Desarrollo de un ensamblaje con el Robot KUKA.
	Diseña proyectos aplicando el uso de un robot industrial.
	Colabora en clase sobre el tema propuesto.
	Lecturas
Uso de repositorios digitales.
	Implementa un programa para proyecto aplicando el uso de un robot industrial. 

	
	16
	Examen final.
	Implementa proyectos aplicando el uso de un robot industrial.
	Trabaja en equipo los ejercicios planteados
	Lluvia de ideas (Saberes previos)
Preguntas de conocimientos previos.
	Implementa un proyecto basado en la aplicación de un robot.

	
	
	EVALUACIÓN DE LA UNIDAD DIDÁCTICA

	
	
	EVIDENCIA DE CONOCIMIENTOS
	EVIDENCIA DE PRODUCTO
	EVIDENCIA DE DESEMPEÑO

	
	
	
· Estudios de Casos
· Cuestionarios
	
· Trabajos individuales y/o grupales
· Soluciones a Ejercicios propuestos
	
· Comportamiento en clase.






VI.	MATERIALES EDUCATIVOS Y OTROS RECURSOS DIDÁCTICOS

Los materiales educativos y recursos didácticos que se utilizaran en el desarrollo del presente curso:

1. MEDIOS ESCRITOS
· Materiales convencionales como separatas, guías de prácticas y pizarra
· Material de apoyo del curso.

2. MEDIOS VISUALES Y ELECTRÓNICOS
· Materiales audiovisuales como videos
· Presentaciones multimedia, animaciones y simulaciones interactivas.
· Servicios telemáticos: sitios web, correo electrónico, chats, foros.

3. MEDIOS INFORMÁTICOS
· Lap top con conexión a internet
· Programas informáticos (CD u on-line) educativos
· Uso de plataformas virtual con fines educativos


VII. EVALUACIÓN

La Evaluación es inherente al proceso de enseñanza aprendizaje y será continua y permanente. Los criterios de evaluación son de conocimiento, de desempeño y de producto.

1. Evidencias de Conocimiento.
La Evaluación será a través de pruebas escritas y orales para el análisis y autoevaluación. En cuanto al primer caso, medir la competencia a nivel interpretativo, argumentativo y propositivo, para ello debemos ver como identifica (describe, ejemplifica, relaciona, reconoce, explica, etc.); y la forma en que argumenta (plantea una afirmación, describe las refutaciones en contra de dicha afirmación, expone sus argumentos contra las refutaciones y llega a conclusiones) y la forma en que propone a través de establecer estrategias, valoraciones, generalizaciones, formulación de hipótesis, respuesta a situaciones, etc.
En cuanto a la autoevaluación permite que el estudiante reconozca sus debilidades y fortalezas para corregir o mejorar.
Las evaluaciones de este nivel serán de respuestas simples y otras con preguntas abiertas para su argumentación.
	1. EVIDENCIA DE CONOCIMIENTO
	PORCENTAJE
	PONDERACIÓN
	INSTRUMENTOS

	1. Examen teórico
	15%
	0.15
	Cuestionario

	2. Fichas técnicas
	10%
	0.10
	Cuestionario

	3. Sustentación oral
	5%
	0.05
	Cuestionario

	Total evidencia del Conocimiento
	30%
	0.30
	


 

2. Evidencia de Desempeño.
Esta evidencia pone en acción recursos cognitivos, recursos procedimentales y recursos afectivos; todo ello en una integración que evidencia un saber hacer reflexivo; en tanto, se puede verbalizar lo que se hace, fundamentar teóricamente la práctica y evidenciar un pensamiento estratégico, dado en la observación en torno a cómo se actúa en situaciones impredecibles.
La evaluación de desempeño se evalúa ponderando como el estudiante se hace investigador aplicando los procedimientos y técnicas en el desarrollo de las clases a través de su asistencia y participación asertiva.
	2. EVIDENCIA DE DESEMPEÑO
	PORCENTAJE
	PONDERACIÓN
	INSTRUMENTOS

	1. Presentación oportuna
	5%
	0.05
	Responsabilidad en la entrega de los avances

	2. Formular procedimientos
	15%
	0.15
	

	3. Sustentar soluciones posibles
	15%
	0.15
	

	Total evidencia del Conocimiento
	35%
	0.35
	



3. Evidencia de Producto.
Están implicadas en las finalidades de la competencia, por tanto, no es simplemente la entrega del producto, sino que tiene que ver con el campo de acción y los requerimientos del contexto de aplicación.
La evaluación de producto de evidencia en la entrega oportuna de sus trabajos parciales y el trabajo final.
Además, se tendrá en cuenta la asistencia como componente del desempeño, el 30% de inasistencia inhabilita el derecho a la evaluación.
	3. EVIDENCIA DE PRODUCTO
	PORCENTAJE
	PONDERACIÓN
	INSTRUMENTOS

	1. Presentación oportuna
	5%
	0.05
	Trabajo implementado de acuerdo a lo establecido

	2. Verificación del funcionamiento
	15%
	0.15
	

	3. Sustentación del proyecto
	15%
	0.15
	

	Total evidencia del Conocimiento
	35%
	0.35
	




	VARIABLES
	PONDERACIONES
	UNIDADES DIDÁCTICAS DENOMINADAS MÓDULOS

	Evaluación de Conocimiento
	30 %
	El ciclo académico comprende 4

	Evaluación de Producto
	35%
	

	Evaluación de Desempeño
	35 %
	



Siendo el promedio final (PF), el promedio simple de los promedios ponderados de cada módulo (PM1, PM2, PM3, PM4)



CRONOGRAMA ACADEMICO
[image: ]

VIII. BIBLIOGRAFÍA Y REFERENCIAS WEB

UNIDAD DIDACTICA I:

· Introducción a la robótica subir Kumar saha
· Fundamentos de robótica Barrientos penin Balaguer aracil

UNIDAD DIDACTICA II:

· Introducción a la robótica subir Kumar saha
· Fundamentos de robótica Barrientos penin Balaguer aracil

UNIDAD DIDACTICA III:

· Introducción a la robótica subir Kumar saha
· Fundamentos de robótica Barrientos penin Balaguer aracil

UNIDAD DIDACTICA IV:

· Introducción a la robótica subir Kumar saha
· Fundamentos de robótica Barrientos penin Balaguer aracil





Huacho, noviembre, 2025



Mg Ing. PAUL D. BETETA OSORIO 
Docente Principal
CIP: 319755
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