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I Programa de Estudios Técnicos Especializados en Mecatrénica Basica

MODULO I. VIIl. ANTECEDENTES Y TENDENCIAS DE LA AUTOMATIZACION

Total de horas: 6

TEMATICA

. Antecedentes de la automatizacion
. Motivos para automatizar

. La automatizacion en nuestros dias
. Tendencias de la automatizacion

O -~

Bibliografia basica
= Dorantes Gonzalez, D.J., Manzano Herrera, M., Sandoval Benites

y Control. Practicas de Laboratorio. México, McGraw-Hill.

= Garcia Moreno, E. (2004). Automatizacién de procesosgi

Bibliografia complementaria
Barrientos, A. (1997).
Cairo, O. (1995). Meto

= 0 a paso, México, Computec.

. México, Selector.

anipulators. Mathematics, Programming and Control. The MIT Press.
atica presente y futuro (3° ed.), México, Mc Graw Hill.
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Programa de Estudios Técnicos Especializados en Mecatrénica Basica

MODULO II. PROGRAMACION

g oLN =

Total de horas: ,90
Seriacion: Madulo |. ANTECEDENTES Y TENDENCIAS DE LA AUTOMATIZACION

TEMATICA

Analisis de problemas
Disefio de soluciones y programas
Captura y edicion
Compilacién
KAREL
5.1 Ambiente Karel
5.1.1 Conociendo el mundo de Karel (Paredes, Zumbadores
5.1.2 Dibujando mundos
5.1.3 Primer programa
Ejemplos de problemas
b. Instrucciones Karel
i. Sintaxis de Karel
ii. Movimientos

iii. ~ Ciclos y condicionales Q
iv. Métodos y/o funciones
v. Disefio de un programa
¢. Resolviendo problemas
i. Resolviendo problen

ii. Evaluando Casos dé
d. Qué es la recursividad

o

BRICXCC

Instalacion

7.2° Ambiente de trabajo

7.3 Estructura bésica de un programa

7.4 Programacion para el Robot

7.5 Uso de los motores y sus encoders

7.6 Declaracion correcta de los sensores

7.7 Sensor de contacto, de Luz, de Sonido y Sonar

Elaborado por:

Cerda, Escamilla, Marcos, Sanchez, 3 Secretaria Auxiliar Académica. Version 2017
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Programa de Estudios Técnicos Especializados en Mecatrénica Basica

Bibliografia basica

Mesografia

Bibliografia complementaria

= James A. S. (1992). Analisis y disefio de Sistemas de Informacion, México, Mc-Graw Hill.

Joyanes Aguilar J.L. (2001). Metodologia de Algoritmos, México, Mc-Graw Hill.

CNC-Lab (2004). Learn how to Think with Karel the Robot, Public Computin.

INFOCAB SB101808 (2009). Material didactico, karel el robot, virtual, UNAM- CCH AZCAPOTZALCO.
Rodriguez Graterol, V. (2006). Programacion Orientada a Objetos en el Micromundo del Robot Karel,
Universidad de los Andes.

Gottgried B. S. (2005), Programacion en C, México, Ed. Mc Graw Hill.

Méndez, A. (2013). Disefio de algoritmos y su programacioén en C, México, Alfaom

Stroutrup, B. (2002). Lenguaje de programacion en C, México, PEARSON.
Benedettelli, D. (2014). Tutorial de NXC Para programar robots LEGO, Mi ms
NXC GUIDE (2011), Generated by Doxygen 1.6.2.

= Qlimpiada Mexicana de Informética [en linea]. Disponible en witiix.olimpiadadeiiformatica.org.mx

Barrientos, A. (1997). Fundamentos de Rg
Cairo, O. (1995). Metodologia de la progra
Craig, J.J. (1989). Introduction to Robotics,
Craig, J. J. (2006). Robdtica, Prentice Hall.

exico, Computec.
ddison-Wesley Publising Company.

paso, México, Computec.

Lamar, A. (2000). Jueg ico, Selector.

Ollero, A. (200 i i obots méviles, Ed. Marcombo.

Paul, R.P. (198 . atics, Programming and Control. The MIT Press.
Sanders, D. (199 nte y futuro (3° ed.), México, Mc Graw Hill.

Torres, F. (2002), nsoriales, Edit. Prentice Hall.
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I Programa de Estudios Técnicos Especializados en Mecatrénica Basica

MODULO lil. ELECTRICIDAD Y ELECTRONICA

Total de horas: '42
Seriacion:  Modulo Il. PROGRAMACION

TEMATICA
3. PRINCIPIOS DE ELECTRONICA
3.1. Electricidad y Electrénica
3.1.1. Corriente alterna y directa
3.1.2. Definicion de volt, amper y ohm
3.1.3. Ley de ohmy de watt
3.2. Electrénica Analogica
3.2.1. Definicién componentes electronicos analdgicos
3.2.2. Componentes electrénicos analdgicos fundamentales
3.2.2.1. Resistencia, capacitor, condensador, bobina, transform
3.2.3. Definicién, caracteristicas y aplicaciones de:
3.2.3.1. Componentes pasivos
3.2.3.2. Semiconductores
3.2.3.3. Elementos complementarios
3.2.4. Simbologia de los componentes analégicos
3.2.5. Implementacion de circuitos analégicos en P 0a
3.3. Uso del multimetro
3.3.1. Elementos fundamentales del multim
3.4. Escalas y magnitudes
3.4.1. Medicion de corriente alterna
3.4.2. Medicion de corriente directa
3.4.3. Medicion de Voltajes
3.4.4. Medicion de Resistenci@s, Diodos y Transistor
3.4.5. Medicién de continuidad
3.5. Conversion alterna-direct recta-a
3.6.
3.7.

jodo, tran r, entre otras

, AND, NOT, NAND, NOR, OR Exclusiva y NOR Exclusiva

3.8.
7T4XX00, 74XX08, 74XX20, 74XX30, 74XX133, 74XX02, 74XX10, 74XX21, 7T4XX32, 74XX04, 74XX11,
AXX2T7 y T4XX86
3.9. Circuitos inté@rados TTL de uso especifico

3.9.1. 74LS47, 74590, 74L.S293, 555, entre otros
3.10.Manejo de Data Sheets
3.11.Disefio y elaboracion de circuitos en placa fendlica

Elaborado por: Cerda, Escamilla, Marcos, Sanchez, Secretaria Auxiliar Académica. Version 2017
Sanchez y Viquez Disefio Glez S. Diego
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Bibliografia basica

Dorf, R.C. (1995). Circuitos eléctricos, Segunda edicién, México, Alfaomega
Hambley A.R.(2012). Electrénica, México, Pearson Prentice-Hall.
Floyd, T. L. (2006). Fundamentos de sistemas digitales, México, Pearson Prentice-Halll.
Zetina, A. (2005). Electronica béasica, Panamd, Litho Panama S.A.

Bibliografia complementaria
= Barrientos, A. (1997). Fundamentos de Robética, Ed. McGraw-Hill.

Cairo, O. (1995). Metodologia de la programacién, Tomos 1y 2, México, Comp,

Craig, J.J. (1989). Introduction to Robotics, Mechanics and Control, Addiso

Craig, J. J. (2006). Robdtica, Prentice hall.

Ferraté, G. (1986). Robdtica Industrial, Ed. Marcombo,

Fu, K.S., Gonzalez, R.C. y C.S.G. Lee (1988), Robdtica, Control, D

Jamsa, K. (1997). Aprenda C++, paso a paso, México, Computec.

Lamar, A. (2000). Juegos mentales, México, Selector.
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I Programa de Estudios Técnicos Especializados en Mecatrénica Basica

MODULO IV. AUTOMATIZACION (MECANICA, NEUMATICA E HIDRAULICA)

Total de horas; 18
Seriacion: Maodulo Il ELECTRICIDAD Y ELECTRONICA

TEMATICA
4. AUTOMATIZACION DE PROCESOS
4.1. Elementos de automatizacion
4.1.1. Definicion del concepto de automatizacion
4.1.2. Tecnologias involucradas
4.1.3. Sistemas de control
4.1.4. Automatismos analégicos y digitales
4.1.5. Componentes y modelos
4.1.6. Automatismos cableados y programables
4.1.7. El autémata programable o controlador légico progi@amable (PL
4.1.8. Control por computadora
4.2. Conceptos basicos de neumatica
4.2.1. Definicidn del concepto de neumatica
4.2.2. Caracteristicas de los fluidos: El ai
4.2.2.1. Unidades de Presién
4.2.3. Elementos basicos de un s
4.2.3.1. Elementos activ
4.2.3.2. Elementos pasivos
4.3. Conceptos basicos de hidraulica
4.3.1. Definicién del concepto de hidrauli

ntroduccion a la Neumatica, Automatizacion y Micromecénica salc, Buenos Aires Argentina.

P P. (2014). Disefio y Automatizacion Industrial, Espafia, Universidad Politécnica de Catalufia.

Departamento de Ingenieria Electrénica (2014). Introduccion a la Automatizacion, Universidad Huelva.
ABC de |&Mecatronica, Steren (2013).

Apuntes de Neumatica, FESTO (2014).
Hidraulica, Conceptos basicos y aplicaciones, Apuntes (2014).
Hidraulica, Generalidades, Apuntes (2013).

Elaborado por: Cerda, Escamilla, Marcos, Sanchez, 7 Secretaria Auxiliar Académica. Version 2017
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Bibliografia complementaria
= Barrientos, A. (1997). Fundamentos de Robética, Ed. McGraw-Hill.
Cairo, O. (1995). Metodologia de la programacién, Tomos 1y 2. México: Computec.
Craig, J.J. (1989). Introduction to Robotics, Mechanics and Control, Addison-Wesley Publising Company.
Craig, J. J. (2006). Robdtica, Prentice Hall.
Ferraté, G. (1986). Robdtica Industrial, Ed. Marcombo,
Fu, K.S., Gonzalez, R.C. y C.S.G. Lee (1988). Robotica, Control, Deteccion, Vision e Inteligencia, Ed. McGraw Hill.
Jamsa, K. (1997). Aprenda C++, paso a paso. México: Computec.
Lamar, A. (2000). Juegos mentales. México: Selector.
Ollero, A. (2001), Robdtica, manipuladores y robots méviles, Ed. Marcombo.
Paul, R.P. (1981), Robot Manipulators. Mathematics, Programming and Control. The MRRP
Sanders, D. (1993), Informatica presente y futuro (3° ed.), México, Mc Graw Hi
Torres, F. (2002), Robots y sistemas sensoriales, Edit. Prentice Hall.
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I Programa de Estudios Técnicos Especializados en Mecatrénica Basica

MODULO V. IMPLEMENTACION Y DISENO DE SISTEMAS AUTOMATICOS

. . _ Total de horas: 36
Seriacion:  Médulo IV. AUTOMATIZACION (MECANICA, NEUMATICA E HIDRAULICA)

TEMATICA

5. Automatizacion y control de procesos
5.1. Concepto de proceso
5.2. Concepto de control analdgico y digital
5.2.1. Sistemas de circuito abierto
5.2.2. Sistemas de circuito cerrado
5.2.3. Sensores
5.2.3.1. Definicion
5.2.3.2. Tipos de sensores
5.2.3.3. Internos
5.2.3.4. Externos
5.2.4. Sistemas de control numérico
5.2.4.1. Motores

5.2.4.2. Servomotores
5.2.4.3. Engranajes
5.2.4.4. Poleas
5.2.4.5. Pistones

5.3. Controladores

5.3.1. Microcontroladores
5.3.2. Familias de microcontr
5.3.2.1. Programacion

Elaborado por: Cerda, Escamilla, Marcos, Sanchez, Secretaria Auxiliar Académica. Version 2017
Sanchez y Viquez Disefio Glez S. Diego
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Bibliografia basica
= Palacios Municio Enriqgue, Ramiro Dominguez Fernando (2009), Microcontrolador PIC 16F84-Desarrollo de
proyectos, México, Ed. Alfa Omega.
= QOscar Torrente Artero (2013), Arduino, curso practico de formacion, México, Ed. RC, Alfa Omega.

Bibliografia complementaria
= Barrientos, A. (1997). Fundamentos de Robética, Ed. McGraw-Hill.
Caird, O. (1995). Metodologia de la programacion, Tomos 1y 2, México, Computeg.
Craig, J.J. (1989). Introduction to Robotics, Mechanics and Control, Addison-W
Craig, J. J. (2006). Robdtica, Prentice hall.
Ferraté, G. (1986). Robdtica Industrial, Ed. Marcombo,
Fu, K.S., Gonzalez, R.C. y C.S.G. Lee (1988), Robdtica, Control, Deteggion, Visi6 ! ja, Ed. McGraw Hill.
Jamsa, K. (1997). Aprenda C++, paso a paso, México, Computec.
Lamar, A. (2000). Juegos mentales, México, Selector.
Ollero, A. (2001), Robética, manipuladores y robots méviles, Ed. Mg
Paul, R.P. (1981), Robot Manipulators. Mathematics, Programming a
Sanders, D. (1993), Informatica presente y futuro (3° e X
Torres, F. (2002), Robots y sistemas sensoriales, E
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