OBMC-4 INTRODUCCION A LA MECATRONICA

NOMBRE DE LA ASIGNATURA:

INTRODUCCION A LA MECATRONICA

OBJETIVO GENERAL Y PARTICULARES DE LA ASIGNATURA:

General:

Al finalizar el curso el alumno serd capaz de comprender la mecatrdnica y sus metodologias de disefio. Conocer la teoria del
andlisis de sefiales y sistemas para modelar y simular la respuesta dinamica de los sistemas mecatrénicos considerando los
sensores y actuadores. Disefiar sistemas de control de lazo cerrado del tipo proporcional-integral-derivativo (PID) y
controladores digitales. Disefiar control l6gico secuencial utilizando maquinas de estados finitos (FSM).

Particulares:

1. Comprender los componentes de los sistemas mecatronicos y sus metodologias de disefio.
2. Modelary simular sistemas mecatrdnicos con sus sensores y actuadores.

3. Disefiary programar sistemas de control digital y de control I6gico en microcontroladores.
4.  Verificar sistemas de control en simulaciones en tiempo real.

Duracion del ciclo: 24 Horas totales con Horas totales X . L
. ) . Instalaciones: Aula, sistema de audiovisual
sesiones de 2.5 HORAS docente: 60 HORAS independientes: 30 HORAS
CICLO, AREA O MODULO: OBLIGATORIO CREDITOS: 6 CLAVE: OBMC-4
TEMAS Y SUBTEMAS:

1. Introduccidn a los Sistemas Mecatrénicos
1.1 Componentes de los sistemas mecatrénicos.
1.2 Metodologias de disefio mecatrdnico.
1.3 Desarrollo de proyectos mecatrdnicos.
2. Diseiio basado en Modelacion y Simulacion
2.1 Representacion de sefiales y sistemas
2.2 Transformada de Laplace y funciones de transferencia.
2.3 Respuesta dinamica de sistemas lineales.
2.4 Transformada z y respuesta de sistemas en tiempo discreto.
2.5 Métodos de digitalizacién de sistemas continuos.
2.6 Modelacién y simulacién de sistemas mecatrdnicos.
3. Disefio de Sistemas de Control
3.1 Control en lazo abierto y de lazo cerrado.
3.2 Introduccién al Control Proporcional-Integral-Derivativo (PID)
3.3 Control mediante el principio de modelacién Interna (IMC)
3.4 Control digital de “un paso” y controladores Dahlin
3.5 Control légico sequencial y maquinas de estados finitos
3.6 Verificacion de sistemas de control mediante simulaciones “Hardware in the Loop” (HiL)
4. Modelacidon y Control en el Espacio de Estados
4.1 Modelacion en el espacio de estados
4.2 Controllabilidad y observabilidad
4.3 Introduccion al control en espacio de estados
5. Casos Practicos y Perspectivas de la Mecatronica
5.1 Modelacion y simulacién de sensores y actuadores.
5.2 Innovacidn y desarrollo de productos.
5.3 Introduccion a los sistemas ciberfisicos.

RESULTADOS DEL APRENDIZAJE:

1. Ejercicios de disefo y analisis de sistema electromecanicos
2. Practicas de modelacién y simulacion de sistemas dindmicos
3. Disefio y Verificacién de sistemas de control usando MatLab, LabView o Pyhton




NOMBRE DE LA ASIGNATURA:

ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE BAJO CONDUCCION DEL DOCENTE:

Exposicion del profesor y de los alumnos de forma grupal e individual
Investigacion y analisis de articulos cientificos y técnicos

Paneles de discusion sobre temas de desarrollo de tecnologia

Tareas y practicas de laboratorio

Desarrollo de un proyecto durante el curso

Presentacion y analisis de videos relacionados con mecatronica.

ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE INDEPENDIENTE:

1. Desarrollo de practicas de modelacién, simulacién y control.
2. Trabajosy tareas fuera de clase.

MEDIOS Y CRITERIOS DE EVALUACION:

Escala de evaluacién 0 — 10, calificacion minima aprobatoria 8.0
Evaluaciones parciales (2 evaluaciones): 40 % parcial

Practicas de laboratorio: 30 % parcial

Desarrollo del proyecto final: 30 % parcial

RECURSOS Y MATERIALES

Una computadora por alumno con MatLab/LabView/Python.
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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




