COC-6: SISTEMAS MECATRONICOS Y SU DISENO

NOMBRE DE LA ASIGNATURA:

SISTEMAS MECATRONICOS Y SU DISENO

OBJETIVO GENERAL Y PARTICULARES DE LA ASIGNATURA:

General:

Proporcionar al estudiante conocimientos, herramientas de modelacion y simulacion, y metodologias de disefio,

modelacién, control y verificacién de sistemas mecatrdnicos.

Particulares:

Que el alumno:

®  Sera capaz de elaborar el disefio conceptual de un sistema mecatrdnico y seleccionar adecuadamente sensores y
actuadores segun las aplicaciones.

e Aprendera a modelar matematicamente sistemas mecatrdnicos, asi como ejecutar simulaciones para validar los
modelos y verificar los algoritmos de control

e Comprendera los aspectos basicos de la teoria de control basado en modelos y su aplicacidn en los sistemas
mecatrénicos. Podra identificar y diferenciar las arquitecturas de hardware necesarias para el control de sistemas
mecatrdnicos.

e Conocera los diversos protocolos de comunicacion, sus caracteristicas mas importantes, ventajas y desventajas, y
podra discernir adecuadamente en una aplicacidn tecnoldgica real.

Duracidn del ciclo: 24 Horas totales con Horas totales Instalaciones: AULA, EQUIPO
SESIONES DE 2.5 HORAS docente: 60 HORAS independientes: 30 HORAS AUDIOVISUAL

CICLO, AREA O MODULO: OPCIONAL CREDITOS: 4 CLAVE: COC-6

TEMAS Y SUBTEMAS:

1. Introduccidn a los sistemas mecatrdnicos
1.1. Importancia de la mecatrdnica
1.2. Areas de aplicacién de los sistemas mecatrénicos
1.3. Componentes de los sistemas mecatrdnicos
1.4. Metodologias de disefio de sistemas mecatrénicos (guia VDI-2206)

2. Sensoresy actuadores
2.1. Tipos de sensores
2.2. Acondicionadores de sefial
2.3. Adquisicion de sefiales
2.4. Tipos de actuadores
2.5. Controladores para actuadores

3. Modelado matematico y simulacién computacional
3.1. Modelacién de sistemas lineales
3.2. Simulacién de sistemas lineales
3.3. Esquemas de simulacion es tiempo real del tipo “hardware-in-the-loop”
3.4. Validacién de modelos y verificacion de algoritmos de control

4. Teoria de Control
4.1. Panorama general del disefio de sistemas de control
4.2. Control de lazo abierto y de lazo cerrado
4.3. Respuesta transitoria y en estado estacionario
4.4. Criterios de estabilidad
4.5. Rechazo de perturbaciones
4.6. Controlador PID, criterios de sintonia e indicadores de desempefio

RESULTADOS DEL APRENDIZAJE:




Disefiar e implementar sistemas mecatrdnicos a través del conocimiento de sensores, actuadores y de unidades de

control electrénico (microcontroladores), utilizando herramientas como el modelado matematico, la simulaciéon
computacional y el control automatico.

ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE BAJO CONDUCCION DEL DOCENTE:

1.
2.
3.
4.

Exposicién oral
Presentacién audiovisual
Simulaciones en clase
Practicas de simulacion.

ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE INDEPENDIENTE:

1.
2.
3.

Estudio independiente
Desarrollo de practicas.
Trabajos, tareas y proyectos fuera de clase.

MEDIOS Y CRITERIOS DE EVALUACION:

La calificacion final se obtendra de forma ponderada de la siguiente manera:
30% Proyecto final.

30% Examen Final

10% Tareas

30% Reportes de Practicas.

Escala de evaluacién 0 a 10.

Minimo aprobatorio 8.

RECURSOS Y MATERIALES

Una computadora personal por alumno, apuntes de la materia, bibliografia de apoyo.
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REQUISITOS ACADEMICOS DEL PERSONAL DOCENTE

Doctorado en especialidad afin a la Mecatrdnica, con experiencia en docencia e investigacion en Mecatrdnica,
Sistemas de Control o Robdtica

Se requiere de profesores con estudios de posgrado y experiencia en campo, investigadores dentro del area afin,
interesados en la transmisidn de sus experiencias.




