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NOMBRE DE LA ASIGNATURA:

DESARROLLO DE PROTOTIPOS INDUSTRIALES

CLAVE DE LA ASIGNATURA:

OEM-83

DIVISION ACADEMICA:

INGENIERIA MECATRONICA

CARRERA:

INGENIERIA MECATRONICA

ACADEMIA:

MECATRONICA

AREA DE FORMACION:

ESPECIALIDAD DE INGENIERIA MECATRONICA (PRODUCTIVIDAD )

SEMESTRE: 8

PRERREQUISITOS Nin

ACADEMICOS: b

CORREQUISITOS ACADEMICOS: | AUTOMATIZACION INDUSTRIAL (OEM-82 )

HORAS / SEMANA / MES: ITP HORAS / SEMESTRE: 72 CREDITOS: 6
VIGENCIA DEL PLAN: AGOSTO 2007 | ELABORO: ACADEMIA(S) DE: CONTROL

APORTACION AL PERFIL DE
EGRESO:

Usara los conocimientos de las ciencias fisicas y matematicas, las técnicas de ingenieria para desarrollar
su trabajo profesional en aspectos como el control, la instrumentacion y automatizacion de procesos
industriales, asi como el disefio, construccidén, operacidon y mantenimiento de productos y sistemas
mecatronicos. Integrara la mecanica, el control , electrénica, sistemas de informacién y una flexibilidad
para adaptarse a los cambios de las tecnologias en estas areas . Asi mismo el generarlos, respondiendo
asi a las necesidades que se presentan en las ramas productivas y de servicios de la pequefia, mediana
y gran empresa.

FORMATO: FSGC-209-7-INS-007

REV. C (A partir del 2 de Julio de 2009) %gina 1de 12 /X



Organismo Publico Descentralizado Federal
Reforma Curricular 2007 Nivel Licenciatura =
Direccion Académica ceti

PROGRAMA DE ASIGNATURA

CENTRO DE ENSENANZA TECNICA INDUSTRIAL @
1

OBJETIVO GENERAL DEL CURSO

El alumno evaluara sistemas mecatronicos aplicando y fusionando los diferentes conocimientos
adquiridos en areas como la mecanica, electrénica, sistemas de informacion y el control. Desarrollara
una adaptabilidad para integrar tecnologias actuales mediante su creatividad en la innovacion y en el
interés por el desarrollo tecnolégico y cientifico. :

COMPETENCIAS DEL ALUMNO REQUERIDAS

e Conocimientos de instrumentacion, automatizacién, disefio de mecanismos, ingenieria de procesos, control
e Conocimientos y manejo de programas de disefio por computadora

e Habilidad para el analisis matematico

e Poseer una capacidad de originalidad e inventiva

e Sentido de autoridad y trabajo en equipo

¢ Alta estructura de organizacion y adaptabilidad social

« Flexibilidad al fusionar y aplicar todos los elementos mecatrénicos en la creacion de nuevos productos.
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PERFIL DEL DOCENTE

S

Conocimientos: Instrumentacion, Automatizaciéon, Control , Diseno de mecanismos, Ingenieria de
Procesos, Programacion. '

Profesion: Ingeniero Quimico, Ingeniero en Electronica, Maestria o Doctor con especialidad en control
Automatico

Habilidades: Comunicacion, Establecimiento de climas favorables para el aprendizaje, Analisis y sintesis
Comprension y manejo de conceptos de abstraccion, Motivar el autoestudio, el
Razonamiento y la investigacion.

Actitudes: Critica fundamentada, Respeto, Tolerancia, Responsabilidad, Etica, Cientifica, Colaboracion

-
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TEMARIO DEL PROGRAMA
OBJETIVO DE LA UNIDAD

£l alumno describira los elementos basicos del prototipo mecatronico mediante la integracion de areas del
conocimiento como la mecanica, la electrénica y los sistemas de informacion y el control.

UNIDAD ; TEMA SUBTEMAS | FUENTES DE INFORMACION
1.1.Metodologia de disefio de 1.1.1.Metodologia de disefio R1-PG-1-7
prototipos industriales 1.1.2.Planeacion del disefio
1.2. Elementos de sustentacién del || 1.2.1.Elementos de sustentacién del prototipo R1-PG-8-12
prototipo 1.2.2.Diagrama de Bloques del disefio

1

Introduccion 4 3 pisefio del prototipo

1.3.1.Alcances del prototipo
1.3.2.Planeacién del prototipo R1-PG-13-20
1.3.

3.Seleccion de Tecnologias

1.4.1. Mercadotecnia
1.4 Mercadotecnia e impacto social || 1.4.2. Impacto social R1-PG-20-26
1.4.3. Normatividad
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TEMARIO DEL PROGRAMA

OBJETIVO DE LA UNIDAD

El alumno analizara los parametros de desempefio mediante las caracteristicas fundamentales como estabilidad,
calidad de la respuesta y solidez.

de control de
lazo cerrado

2.3. Aproximaciones por diferencias

Finitas

2.3.1. Aproximacion por diferencias hacia adelante
2.3.2. Aproximacion por diferencias hacia atras
2.3.3. Aproximacion trapezoidal

UNIDAD TEMA SUBTEMAS FUENTES DE INFORMACION

. — 2.1.1. Control PI, PD R1-PG-29-73

2.1. Tipos bidsicos aeeontiolcon. |5 4 5 Goritraf PID R3-PG-8.46-8.82

realimentacion R6-PG-159-224

R4-PG-17.1-17.174

: - 2.2.1. Del control analégico al control digital R1-PG-74-75

. <2 ;{izlgﬁgnd?eitgfmrm Higlogies 2.2.2. Aproximacion por diferencias R3-PG-10.1-10.21

2. Sistemas ¢ R6-PG-225-243

R2-PG-413-435

R1-PG-76-78
R6-PG-247-266
R6-PG-315-491
R2-PG-508-544
R2-PG-546-582
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TEMARIO DEL PROGRAMA

OBJETIVO DE LA UNIDAD

El alumno describira las caracteristicas de los mecanismos de transmisién de movimiento mediante la transmision
He dicho movimiento del actuador a la herramienta, el aumento o reduccion en.el par de torsion y la velocidad
entre ejes, la conservacion de potencia entre la entrada y salida.

TEMA

FUENTES DE INFORMACION

movimiento.

acoplamientos flexibles
3.5. Dimensiones del actuador

3.6. Matrices de transformacién
homogéneas

3.4.1.

3.5.1.

3.6:1.

Desalineaciones del eje y acoplamientos
Flexibles

Acoplamiento de la inercia entre el motor y Ia
carga

Matrices de transformacion homogénea

UNIDAD SUBTEMAS
3.1.1. Engranes R1-PG-81-86
, I 3.1.2. Banda y Polea R3-PG-12.1-12.27
3.1, Meqamsmos de transm|5|on qe R3-PG-38 1-38 84
movimiento rotatorio a rotatorio
) . 3.2.1. Mecanismos de tornillo de avance y de tornillo R1-PG-87-90
3.2. Mecanismo de transmision de g, Bolsis R3-PG-30.1-30 9
movimiento rotatorio a movimiento | 3 5 5 \acanismo de cremallera y pifion R3-PG-35.1-35.30
de traslacion
3. 3.2.3. Banda y Polea
Mecanismos 3.3. Mecanismos de transmision de
fr;asﬁ-s-m mayimienis ciclies 3.3.1. Sistemas Articulados R1-PG-91-100
I1S| = L 2
de 3.4. Desalineaciones del eje y S, LEVES };%_F;%_%g 11 3371 1425

R1-PG-101-120
R3-PG-34.1-34.52
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OBJETIVO DE LA UNIDAD

Fl alumno analizara un controlador embebido empleado como controlador de un sistema mecatrénico. Describira
a medicion de variables mediante los sensores y la adquisicion de datos para el monitoreo y control de los
pistemas automatizados.

UNIDAD

TEMA

SUBTEMAS

FUENTES DE INFORMACION

4 Elementos
electrénicos
para sistemas
mecatrénicos

4.1.

4.2.

4.3.

4.4,

Computadora embebida

Sistemas de amplificacion de
sefales

Sensodrica

Elementos electrdnicos de
Potencia

412 Pasos de disefio de un sistema mecatrénico
con base en un microcontrolador embebido

4.2.1. Circuitos con el amplificador operacional

4.3.1. Sensores de Posicién, Velocidad, Aceleracion,
Deformacion, Fuerza y Par.

4.3.2. Sensores de Presion, Temperatura, Gasto,
Humedad, Vision

4.4 1. Tiristores, El relevador de estado solido

R1-PG-123-152

R1-PG-183-201

R1-PG-217-273
R4-PG-9.1-9.101
R4-PG-8.1-8.2
R4-PG-2.1-2.81
R4-PG-3.1-3.87
R4-PG-4.1-4.85
R4-PG-10.1-10.14

R4-PG-19.83-19.92
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OBJETIVO DE LA UNIDAD

El alumno construira sistemas de control digital de lazo cerrado mediante los elementos electroneumaticos y
blectrohidraulicos. Analizara tecnologias del motor y sus accionadores usados en el control de movimiento de alto
Hesempeno, implicando posicion de lazo cerrado y control de velocidad con alta precision y ancho de banda.
Usara el controlador légico programable como plataforma de computadora como factor estandarizado en
aplicaciones de control industrial, automatizacion de fabricas, maquinas automatizadas y control de procesos.

UNIDAD

TEMA SUBTEMAS

FUENTES DE INFORMACION

5. Sistemas de
automatizacién
en el control

de movimiento

5.1. Elementos neumaticos y

T 5.1.1. Cilindros, valvulas, electrovalvulas, motores
electroneumaticos

neumaticos
5.1.2. Secuencias Neumaticas y Electroneumaticas

5.2. Elementos hidraulicos y

s b 5.2.1. Cilindros, valvulas, electrovalvulas, motores
electrohidraulicos '

hidraulicos
5.2.2. Secuencias hidraulicas y electrohidraulicas

5.3. Tecnologia del motor y el

. 5.3.1. Servomotores y accionadores de DC.
accionador

5.3.2. El motor paso a paso

5.4.1. La funcion retentiva, funciones avanzadas

9. Bl cantralaaar kagien 5.4.2. Aplicaciones industriales

Programable

R1-PG-281-313
R3-PG-42.142.19

R1-PG-320-384
R3-PG-43.1-43.61

R1-PG-393-491
R3-PG-41.1-41.42

R1-PG-495-511
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TEMARIO DEL PROGRAMA
OBJETIVO DE LA UNIDAD

—l alumno disefara sistemas de control de movimiento programable en todos los sistemas mecanicos mediante el
movimiento controlado por computadora.

UNIDAD = TEMA SUBTEMAS FUENTES DE INFORMACION
6.1.1. Metodologia de disefio
6.1.2. Hardware y software del controlador del R}lsF,SGS;ig?
6.1. Metodologia de disefio para movimiento R5-PG-204-230
sistemas de control de movimiento
6. Sistemas de || Programable. 6.2.1. Movimiento basico en un eje R1-PG-522-525
6.2.2. Tipos basicos de movimiento
control de 6.2. Movimiento basico en un eje. Re-Flsesiend
movimiento 6.3.1. Movimiento sincronizado de punto a punto
programable 6.3. Método de control de 6.3.2. Movimiento coordinado en tiempo real basado R1-PG
e . -PG-526-543
movimiento coordinado. en sensor R5-PG-314-341
6.3.3. Movimiento inteligente
6.3.3.1 Programacion del movimiento inteligente
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ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE h

Exposicion de los temas por el profesor

Descripcion por parte de los alumnos de los conceptos mas relevantes empleados para el control clasico y moderno
Busqueda de temas por parte de los alumnos

Aplicacion de conceptos en la solucidn de ejercicios

Solucién de ejercicios de aplicacion practica por el alumno

Entrega de tareas y trabajos propuestos por el profesor

Realizacién de practicas de laboratorio

PROCESO DE EVALUACION

e Evaluacion con tres examenes parciales : Parcial | Examen (60 %), Practicas (20% ),actividades de aprendizaje (20
%). Parcial I Examen (20 %),Practicas ( 60 %), Actividades de aprendizaje (20 ). Parcial [l Examen ( 20 %), Practicas
(60 % ), Actividades de aprendizaje (20 % )

e Cada equipo ( maximo de tres alumnos ) elaborara y entregara un reporte técnico por practica de laboratorio efectuada.

e Las calificaciones definitiva sera la suma de la teoria , tareas y laboratorio
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MATERIAL DlDACTlCO, EQUIPO E INSUMOS ™

Centinkunt, Sabri (2007 ), Mecatronica, México. D.F.,Editorial Patria
Houpis, Constantine H, (2005 ),Digital Control System,U.S.A. , Mc Graw Hill

SrEh g ey =

Rothbart,Harold A., (2005),Mechanical Design and systems Handbook ( Second Edition ), U.S.A., Mc Graw Hill
Considine, Douglas M., (2005 ), Process Instruments and Controls Handbook (Third Edition ),U.S.A., Mc Graw Hill
Garcia Moreno, Emilio( 2005 ), Automatizaciéon de Procesos Industriales, México,D.F., Alfaomega.

Creus Solé, Antonio ( 2007), Simulaciéon y control de procesos por ordenador ( 22. Edicion ),México.D.F.,Alfaomega

- Practicas de Laboratorio

1. Diseno y Planeacion del prototipo

2. Diseno del sistema mecanico, eléctrico, electronico, electroneumatico,
electrohidraulico del prototipo.

3.Diseno del Hardaware y Software del prototipo

4. Ensamble, pruebas, ajustes y calibraciones del prototipo.

Laboratorio de Mecatronica
Laboratorio de Mecatronica
Laboratorio de Mecatronica

Laboratorio de Mecatronica
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\
HISTORIA DEL PROGRAMA .
No. FECHA OBSERVACIONES (CAMBIOS Y SU JUSTIFICACION) PARTICIPANTES APROBO
1 31/01/2011 Original del programa de asignatura Prof. Héctor Mateos Ortega Academia Mecatronica
Ll | I I
ELABORO ACADEMIA DE: REVISO: SUBDIRECCION DE REGISTRO: SUBDIRECCION DE AUTORIZO:
MECATRONICA OPERACION ACADEMICA DOCENCIA DIRECCION ACADEMICA
FECHA: : FECHA: . FECHA: ¥/ FEB/2Q
36 /Nou /201 30/neN [ 701\ N el s
§
J—= ,
e
ING. RAMIRO IVAN GARCIA DE |[ING. MGLJMR%\;CO LIC. MARTHA CATALINA OVANDO |[|MTRO. RUBEN GONZALEZ DE LA MORA
DIOS ESCAMILLA CASTRO
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