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1. PROPOSITO

La asignatura Mecatronica tiene por propodsito permitir al estudiante de Ingenieria Mecanica manejar los
conceptos basicos y las técnicas de ingenieria para desarrollar su actividad profesional en aspectos tales como
los sistemas de control y la instrumentacion y automatizaciéon de procesos industriales donde la integracion de
la Ingenieria Electronica, la Ingenieria Mecanica y la Ingenieria de Control son cada vez mas frecuentes en el
disefio, fabricacion y mantenimiento de una gran cantidad de procesos de Ingenieria en el pais.

2. OBJETIVOS DEL APRENDIZAJE

Objetivo General

El objetivo general de la asignatura es que el estudiante adquiera una combinacion de conocimientos de
Ingenieria Mecanica, Electronica y de Computacion necesarios para poder comprender y disefiar sistemas
mecatrénicos; y a la vez sea capaz de desenvolverse y comunicarse con Ingenieria de otras disciplinas.

Objetivos Especificos

Tema 1. Introduccion.
Al finalizar el tema 1, el alumno debe ser capaz de:
e Definir mecatronica.
Describir la relacion entre los diferentes profesionales involucrados en desarrollos mecatronicos.
Distinguir los elementos de un sistema de control.
Distinguir los elementos de un sistema de control de caracter mecatronico.
Distinguir los elementos de control de sistemas hibridos.

Tema 2. Sistemas de control.
Al finalizar el tema 2, el alumno debe ser capaz de:
e  Analizar respuestas dindmicas de sistemas.
o Identificar sistemas de control de lazo abierto y lazo cerrado.
o Utilizar funciones de transferencia en sistemas.
e Utilizar y analizar respuesta en frecuencia.

Tema 3. Medicién y acondicionamiento de sefiales.
Al finalizar el tema 3, el alumno debe ser capaz de:
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e Definir senal.

e Enumerar e identificar diferentes tipos de sefiales.

e (lasificar sensores y transductores de acuerdo a la sefial que transmiten.
e Definir, distinguir y utilizar convertidor analogo-digital y digital-analogo.
e Acondicionar sefales.

Tema 4. Sistemas de actuacion.
Al finalizar el tema 4, el alumno debe ser capaz de:
e Distinguir entre sistemas neumaticos e hidraulicos.
e  Definir sistemas mecanicos.
e  Definir sistemas electronicos.
e  Definir sistemas hibridos.

Tema 5. Software de control
Al finalizar el tema 5, el alumno debe ser capaz de:
e Definir automata programable.
e Analizar la estructura del programa de un autémata.
e Definir microcontrolador.
e Analizar la estructura del programa de un microcontroladores.
e Aplicar conceptos basicos del lenguaje C.

Tema 6. Disefio y mecatronica.
Al finalizar el tema 6, el alumno debe ser capaz de:
e Localizar fallas en sistemas mecatronicos.
e Realizar simulaciones en sistemas mecatronicos.

Tema 7. Robética.

Al finalizar el tema 7, el alumno debe ser capaz de:
e Definir robotica.
e Disefiar robots.
e Fabricar y ensamblar robots.

3. EVALUACION
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Se realizaran dos exdmenes parciales cada uno con una ponderacion del 30% de la nota definitiva. Un proyecto
que tendrd una ponderacion del 30% de la nota definitiva. El 10% restante se obtendrd de la evaluacion
continua.

Para la aprobacion de la asignatura es requisito que el proyecto tenga una calificacion igual o superior a diez
(10) puntos.

La nota minima aprobatoria de la asignatura es de diez (10) puntos.

La asignatura, por sus caracteristicas, no tiene examen de reparacion.

4. CONTENIDO
4.1 Sindptico

Introduccion. Sistemas de control. Medicion y acondicionamiento de variables fisicas. Sistemas de actuacion.
Software de control. Disefio y mecatronica. Robdtica.

4.2 Detallado

Tema 1. Introduccion
(Qué es Mecatronica? Relacion entre profesionales involucrados en un proceso de Mecatronica. Elementos de
un sistema de control. Enfoque de la Mecatronica. Sistemas hibridos.

Tema 2. Sistemas de control.
Conceptos basicos de un sistema de control. Modelado de sistemas. Respuestas dindmicas de sistemas.
Funciones de transferencia de sistemas. Respuestas en frecuencia.

Tema 3. Medicion y acondicionamiento de variables fisicas.
Concepto de sefial. Tipos de sefales. Tipos de sensores y transductores. Adquisicion y presentacion de datos.
Convertidores analogo-digital, digital-analogo. Acondicionamiento de sefiales.

Tema 4. Sistemas de actuacion.
Sistemas neumaticos e hidraulicos. Valvulas. Sistemas mecanicos. Sistemas electronicos. Sistemas hibridos.

Tema 5. Software de control.
Autdématas programables y su programacion. Controladores utilizando computadores personales (PC) y el
lenguaje C. Logica digital. Microprocesadores y lenguaje ensamblador.
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Tema 6. Disefio y mecatrénica.
Posibles soluciones de disefio. Estudios de casos de sistemas de mecatronica. Localizacion de fallas.
Simulacion.

Tema 7. Robética.
Introduccion a la robética industrial, Fabricacion. Embalaje. Proyecto.

5. ESTRATEGIAS INSTRUCCIONALES
La metodologia empleada en la asignatura Mecatronica esta basad en las exposiciones didacticas como
estrategia docente, en combinacién con la interaccion profesor-alumno, alumno-alumno y alumno-contenido,
bajo un esquema teorico-practico. Para lograr los objetivos planteados, los estudiantes realizaran actividades
enfatizadas en la busqueda y sintesis de informacion y ejercicios practicos, desarrollados a través de uso de
software. Se pretende lograr una participacion activa y responsable del estudiante en su proceso ensefianza-
aprendizaje.
Lo anterior aunado al logro de crear:

Responsabilidad en la asistencia y puntualidad en la realizaciéon de las distintas actividades.

Disposicion para participar de manera individual y en equipo.

Disposicion para aprender.

Apertura y respeto a diferentes opiniones sobre los temas impartidos.

Responsabilidad para revisar de manera oportuna la literatura sugerida sobre los diferentes temas.

6. MEDIOS INSTRUCCIONALES

Se utilizaran los siguientes medios o recursos:

Material impreso (Guias, Textos indicados en la bibliografia).
Pizarron

Transparencias

Multimedia

Paquetes de computacion.

7. REQUISITOS

Formales: Instrumentacion (4613).

Académicos: Conceptos basicos de circuitos eléctricos. Programacion. Funcién de transferencia. Transformada
de Laplace.
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8. UNIDADES
Esta asignatura tiene un total de tres (3) Unidades, de acuerdo a las horas de docencia establecidas.
9. HORAS DE CONTACTO

La asignatura se impartira en cuatro (4) horas semanales. Estas horas se repartiran en tres (3) horas de teoria y
una (1) hora de practica. Todas impartidas por profesores especialistas de la asignatura.

10. PROGRAMACION CRONOLOGICA

Tema 1 2 3 6 7 Total

Horas Totales 2 12 8 2 2 4 10 60

Horas de Teoria 2 8 6 0 0 4 5 45

Horas de Practica 0 4 2 0 5 15
La tabla no incluye las horas para evaluaciones presenciales.
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