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OBJETIVO GENERAL

Diseñar y elaborar las prácticas para el
Laboratorio de Robótica de la Facultad de
Ingeniería Mecatrónica en la Universidad
Autónoma de Bucaramanga y la conceptualización
del laboratorio.



OBJETIVOS ESPECIFICOS

Diseñar 16 prácticas de laboratorio de robótica.

Distribuir los elementos de los laboratorios de la facultad 
en diversas prácticas, de tal forma que se pueda realizar 
el mayor número de prácticas de forma simultanea.

Enfocar al estudiante a que  fundamente sus 
conocimientos, a través de una investigación previa,  la 
cual se le exigirá antes de iniciar los temas que seguirá 
posteriormente con la implementación de la práctica.



OBJETIVOS ESPECIFICOS

Aplicar la metodología de aprendizaje basado en
problemas (ABP) y aprendizaje orientado a proyectos
(POL) para el diseño de las prácticas.

Orientar al estudiante en el uso de software 
(RoboWorks, Matlab (Hemero)) que le permita 
desarrollar habilidades  para su desempeño durante el 
avance de las prácticas.

Diseñar un banco de trabajo para desarrollar las 

prácticas del Laboratorio de robótica.



OBJETIVOS ESPECIFICOS

Realizar el diseño de la distribución de planta del 
laboratorio de robótica.

Realizar el montaje de una página Web que sirva de 
apoyo para el desarrollo de las prácticas.

Crear un Manual de prácticas.



METODOLOGIA DEL 
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NECESIDAD

La UNAB cuenta con los equipos (hardware y
software) necesarios para que el estudiante
pueda desarrollar habilidades y competencias
con las que logra desempeñarse sin problema
en el área de Robótica.

No existe una guía práctica.
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SOLUCIÓN

Diseñar y elaborar las prácticas para el
Laboratorio de Robótica de la Facultad
de Ingeniería Mecatrónica en la
Universidad Autónoma de Bucaramanga
y la conceptualización del laboratorio,
dada la importancia del desarrollo de
habilidades y conceptos en el área de
robótica por parte del estudiante.
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VIABILIDAD

 Se requiere de un manual de practicas

 Se necesita un espacio adecuado para el
desarrollo de las mismas y los futuros proyectos
de investigación en el área y afines,

 Los costos se reducen al material de impresión y
además se esta impulsando el crecimiento de un
área importante de la Mecatrónica.

 Esto hace que el porcentaje de viabilidad del
proyecto sea muy alto.
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METODOLOGÍA DE DISEÑO

 Estado del arte

 Selección y clasificación de materiales

 Profundizar en las áreas relacionadas con el manual

 Capacitación en metodologías de aprendizaje

 Desarrollo del prototipo
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Mecánica Clásica

Programación
Microcontroladores y 
periféricos

Circuitos Eléctricos
Electrónica Aplicada
Sistemas Digitales
Diseño de circuitos

Robótica Y CIM
Campos de potencial

Modelo de 
sistemas

Sensorica
Servomecanismos

Simulación

Control de 
circuitos 
electrónicos

CAD
RoboWorks

CAE
Matlab

Mecánica Electrónica

Computación Control

Control por computador

Control por pwm
Control analogo-digital

INTEGRACIÓN DE TECNOLOGÍAS
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DISENO Y CONSTRUCCION DEL 
PROTOTIPO 

 Selección de la metodología de aprendizaje 

 Manual de prácticas

 Diseño y montaje de página Web 
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SELECCIÓN DE LA METODOLOGÍA DE 
APRENDIZAJE

La selección se realizó luego de estudiar varias
metodologías, las mas importantes que estaban cerca
de cumplir los requerimientos exigidos por la
necesidad del proyecto, se detallaron uno a uno en el

primer capitulo de este libro.
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MANUAL DE PRÁCTICAS
 Diseño del contenido de la práctica

 Introducción
Objetivos
Fundamento teórico
Materiales
Procedimiento

Actividad previa
Desarrollo metodológico
Ejercicio complementario

Bibliografía
 Diseño del formato
 Materiales del laboratorio
 Temario de practicas “guía de cátedra”

PRACTICA 9.doc
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TEMARIO DE PRÁCTICAS

 Práctica  0 Practica Introductoria
 Práctica  1 Sensores de presencia
 Práctica  2 Transformador diferencial de  

variación lineal (LVDT) 
 Práctica  3 Sensor de Temperatura
 Práctica  4 Servomotores
 Práctica  5 Motores paso a paso
 Práctica  6 Motores DC
 Práctica  7 ROBOWORKS, reconocimiento del 

entorno de programación
 Práctica  8 Modelado y animación de robots en 3D



TEMARIO DE PRÁCTICAS

 Práctica  9 Representación de posición y 
orientación

 Práctica 10 Matrices de transformación 
compuestas

 Práctica 11 Modelo cinemático directo de robots
 Práctica 12 Cinemática directa de robots
 Práctica 13 Cinemática inversa de robots
 Práctica 14 Roboworks: Animación desde Matlab
 Práctica 15 Robots móviles: Análisis Cinemática
 Práctica 16 Generación de trayectorias de robots 

móviles
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DISEÑO Y MONTAJE DE PÁGINA 

WEB

 Diseño de la pagina Web

 Creación de la paina Web 
(Características especiales)

 Estructura de la información (En el CD)

 Difusión del CD

Página proyecto/main.htm
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REVISION TECNICA Y PRUEBAS
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CONCEPTUALIZACION DEL 
LABORATORIO

 Diseño del banco de trabajo de robótica 

 Distribución de planta del laboratorio de CIM y Robótica

 Propuesta de Distribución de planta de laboratorio 1 

 Propuesta de Distribución de planta de laboratorio 2

SUSTENTACIÓN PRIVADA MANUAL.ppt#22. MODELO DEL BANCO DE TRABAJO PARA ROBÓTICA
SUSTENTACIÓN PRIVADA MANUAL.ppt#25. DISTRIBUCIÓN DE PLANTA DEL LABORATORIO DE CIM Y ROBÓTICA
SUSTENTACIÓN PRIVADA MANUAL.ppt#28. PROPUESTA DE DISTRIBUCIÓN DE PLANTA DE LABORATORIO 1
SUSTENTACIÓN PRIVADA MANUAL.ppt#32. PROPUESTA DE DISTRIBUCIÓN DE PLANTA DE LABORATORIO 2
SUSTENTACIÓN PRIVADA MANUAL.ppt#3. CONTENIDO


DISEÑO DEL BANCO DE TRABAJO DE 
ROBÓTICA

 Se tomaron en cuenta elementos como fuentes de 
alimentación, osciloscopios, generador de funciones, 
entrenador de microcontroladores( robótica móvil), Para 
las practicas de hardware. 

 Fue necesario incluir dentro del banco de trabajo un 
computador para poder realizar tareas de simulación, 
calculo y  control de robots. 

 El banco esta diseñado para grupos de trabajo de 
máximo 3 estudiantes.



MODELO DEL BANCO DE 

TRABAJO PARA ROBÓTICA



PLANO DEL BANCO DE TRABAJO 

PARA ROBOTICA
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DISTRIBUCIÓN DE PLANTA DEL 
LABORATORIO DE CIM Y ROBÓTICA

 Espacio actual posee dimensiones de 7,295 m de largo 
por 4,6 m de ancho.

 Se dispone de 2 centros de mecanizado y además se 
cuenta con una serie de robots.

 Se determino un área de trabajo para un robot, con 
dimensiones a las de una circunferencia con radio de 
1,50 m.

 Desventajas del área del laboratorio de CIM y Robótica 
es que solo podrían albergar un grupo de trabajo de 
máximo seis estudiantes. 



DISTRIBUCIÓN DE ÁREA 
ACTUAL DEL LABORATORIO DE 

CIM Y ROBÓTICA



PLANOS DISTRIBUCCION 

LABORATORIO ACTUAL
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PROPUESTA DE DISTRIBUCIÓN DE 
PLANTA DE LABORATORIO 1

 Tomando como referencia el área actual de trabajo, se 
hace necesario un adecuar un lugar para el desarrollo de 
la practica de la asignatura de robótica. 

 Se diseñó una distribución de área ideal, con 
dimensiones: 12 m de largo por 11,5 m de ancho.

 Se distribuyeron seis bancos de trabajo, podría albergar 
un grupo total de 18 estudiantes a la vez cubriendo así la 
cantidad de estudiantes promedio en un curso de 
robótica.

 Se ubicaron 3 robots, 1 por cada dos bancos de trabajo. 
(mejorar o adquirir robots).



PROPUESTA DE DISTRIBUCIÓN DE 
PLANTA DE LABORATORIO 1

 En caso de adquirir algunos manipuladores, pueden ser 
ubicados fácilmente en el área de trabajo que se diseñó, 
ya que las versiones educativas de estos robots en 
promedio no superan el área de trabajo propuesta.

 Se tuvo en cuenta unas canaletas para las líneas de 
alimentación y comunicación. (neumáticas, eléctricas, 
red Internet).  

 Se  dispuso de un organizador, oficina y un tablero.

 Se dejo suficiente espacio para trabajar con (AGV’s).    



DISTRIBUCIÓN DE ÁREA 

PROPUESTA LABORATORIO 1



PLANOS DISTRIBUCCION 

LABORATORIO PROPUESTA 1
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PROPUESTA DE DISTRIBUCIÓN DE 
PLANTA DE LABORATORIO 2

 En la facultad de Mecatrónica UNAB, se han llevado a 
cabo muchos proyectos relacionados con robótica móvil. 

 Adición de un área específica y dividida del resto del 
laboratorio para el trabajo de la robótica móvil.

 Espacio para trabajar proyectos relacionados con visión 
artificial, debido a las  condiciones especiales de 
iluminación que se requieren. 



DISTRIBUCIÓN DE ÁREA 
PROPUESTA LABORATORIO 2



PLANOS DISTRIBUCCION 
LABORATORIO PROPUESTA 2
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CONCLUSIONES

 La responsabilidad que implica diseñar, crear e 
implementar material didáctico exige tener claridad de 
los objetivos que se buscan y definir una metodología 
que esté respaldada por estudios e investigaciones sobre 
los procesos de aprendizaje y los mecanismos mas 
adecuados para la enseñanza.

 Para el diseño e implementación del manual fue
necesario una capacitación en metodologías de 
aprendizaje, además de una buena recopilación de 
información en metodologías de aprendizaje, para de 
esta forma poder crear un material que estimule el 
aprendizaje en los alumnos de forma eficaz.



CONCLUSIONES

 Se diseñaron en SolidWorks tres distribuciones de 
laboratorio, en las cuales se muestra la distribución 
de dos bancos para robótica en el área actual. En la 
segunda el área requerida para trabajar la parte 
practica de robótica. La tercera de estas seria el 
espacio ideal para el laboratorio.

 Se elaboró un manual de prácticas de laboratorio que 
consiste en 16 guías distribuidas en tres grupos: 
Hardware, Software y la combinación de los dos 

anteriores.



CONCLUSIONES

 Se logró incluir robótica móvil dentro del curso de 
robótica básica.

 Se logró integrar una herramienta de simulación para 
robótica como RoboWorks. Aunque esta herramienta es 
posible trabajarla con las limitaciones que la versión 
presenta. 

 Se realizó una página Web para montar las prácticas, 
diseñada en Microsoft Publisher y permite al estudiante 
disponer de las guías de manera descentralizada. La 
página se puede actualizar de manera sencilla.



CONCLUSIONES

 Para el desarrollo práctico de la asignatura de robótica 
se hace necesario un espacio de trabajo debidamente 
adecuado y equipado con los elementos para el 
análisis, simulación, control y modelación de robots.

 Dependiendo de la aplicación de la robótica de la que 
se hable, se deben tener en cuenta varios factores que 
hacen que esta sea diferente, factores que influyen en 
el diseño de espacios y equipos para el trabajo de la 
misma.



CONCLUSIONES

 El desarrollo de este proyecto permitió una mayor 
capacitación y amplio dominio en áreas como la 
robótica, a la ves nos brindo una visión más amplia en 
cuanto a celdas flexibles de manufactura se refiere, el 
cual es un punto a favor para afrontar la vida laboral.

 Con la herramienta Matlab HEMERO se puede enfocar a 
etapas de diseño, control y programación de rutinas ya 
que este facilita las operaciones complicadas y 
repetitivas reduciendo el tiempo y la probabilidad de 

error en cuanto al desarrollo de modelos para robots.



CONCLUSIONES

 Las prácticas que fueron diseñadas han sido probadas 
por los estudiantes del curso de robótica del segundo 
semestre del 2006, adaptándose con facilidad y 
expresando una gran conformidad con algunas críticas 
y recomendaciones de las cuales se hicieron los 
pertinentes cambios y correcciones. Por lo tanto el 
manual de practicas contiene las correcciones 
señaladas sin embargo la flexibilidad de este trabajo 
permite futuras mejoras, pues lo referente al 

conocimiento no tiene limite y esta sujeto a cambios.



CONCLUSIONES

 Con el programa RoboWorks se cuenta con un software 
a través del cual los estudiantes pueden diseñar 
cualquier tipo de robot, crear un prototipo 
tridimensional virtual y programar secuencias de 
movimientos para poder determinar si el modelo no 
presenta problemas como colisiones o desperfectos 
mecánicos.



RECOMENDACIONES

 Debido a que la robótica es un área de aplicación muy 
amplia, en las prácticas diseñadas se lograron 
especificar los temas de la cinemática de robots 
manipuladores y móviles, por lo tanto se debería 
desarrollar lo referente a la dinámica de robots móviles 
y manipuladores en donde la herramienta  Hemero 
brinda excelentes resultados.

 El espacio para el laboratorio de robótica es de vital 
importancia, ya que sin este no se puede proyectar la 
evolución del área en la facultad, por lo tanto se 
debería considerar la posibilidad de adquirir un sitio de 
trabajo mas amplio que permita realizar una 
distribución de planta adecuada con los elementos que 
se diseñaron para este.



RECOMENDACIONES

 RoboWorks presenta opciones de comunicación 
especiales, lo que permite que se pueda utilizar en el 
desarrollo de proyectos que utilicen plataformas como 
lenguaje C, LabView y en general comunicación de 
larga distancia a través de protocolo TCP/IP. El 
RoboTalk es otra herramienta que permite la 
comunicación con otros programas como Matlab 
permitiendo así controlar la simulación que se esta 
haciendo. 



RECOMENDACIONES

 Las prestaciones del software RoboWorks en el área del 
modelado de mecanismos, puede utilizarse para diseñar 
y presentar sistemas en 3D de ciertas asignaturas como 
Mecánica, Automatización, Sistemas de control y en 
general todas en las que se involucren movimientos y 
relaciones tridimensionales permitiendo observar desde 
ángulos imposibles en el mundo físico y ver 
detalladamente elementos específicos durante la 
animación en tiempo real.



RECOMENDACIONES

 Para el estudio de la cinemática y la dinámica de 
robots, se hace necesario contar con prototipos de 
robots que posean una interfaz de comunicación 
robusta, un buen diseño mecánico y un sistema de 
control adecuado, por esta razón se sugiere la 
adquisición de prototipos de robots o repotenciacion a 
través de proyectos de grado de los modelos existentes 
con un nivel de exigencia alto para garantizar un buen 
prototipo que se pueda utilizar no solo en el nivel de 
pregrado sino también en futuros cursos de 
especializaciones o maestrías en el área robótica. 



RECOMENDACIONES

 Una de las mejores formas de aplicar la robótica es a 
través de celdas integradas de manufactura (CIM), para 
lograr esta aplicación es necesario emplear centros de 
mecanizado totalmente automáticos. Los centros de 
mecanizado que tiene la facultad no permitirían realizar 
integración de tecnologías ya que no poseen un 
sistema de puerta y cambio de herramienta automático. 
Por tanto se recomienda la adquisición de equipos que 
permitan aplicar la robótica, automatización etc. 



RECOMENDACIONES

 La página Web diseñada para la asignatura es de gran 
ayuda didáctica por que a través de esta, docentes y 
alumnos acceden a la información de una manera más 
cómoda y descentralizada, por lo tanto se debería 
brindar por parte de la UNAB un espacio en el servidor 
de la institución. 
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PREGUNTAS ?


