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1.- DATOS DE LA ASIGNATURA

Nombre de la asignatura:| Temas integrales de ingenieria mecanica
Clave de la asignatura:| DID-1704

SATCA''2-3-5

Carrera:| Ingenieria Mecanica

2.- Presentacion

Caracterizacion de la asignatura.

Esta asignatura aporta al perfil del ingeniero Mecanico los conocimientos y habilidades
necesarias para el disefio e integracién de sistemas automatizados, redes industriales,
interface hombre-maquina y robdtica, que le permitan incrementar la eficiencia en los
procesos industriales y de investigacion.

El curso se desarrolla de manera teérico-practico dando énfasis en la practica que
permita corroborar la teoria, por lo que se tiene la necesidad de aplicar los
conocimientos en el disefio, simulacion e integracion de sistemas Mecanicos.

Dado que esta materia involucra los conocimientos de otras materias cursadas para
poder englobar e integrar las diferentes tecnologias y herramientas que permitan
eficientar los procesos de adquisicién de datos, es programada para ser cursada
durante la especialidad.

Por su naturaleza, la materia proporciona el desarrollo de competencias transversales,
fundamentalmente de indole ético y de conciencia ambiental, ademas de capacidades
relacionadas con el trabajo en equipo, de comunicacion verbal y escrita y de analisis de
interpretacion de datos.

Sistema de asignacion y transferencia de créditos académicos
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Intencion didactica.

Se organiza el contenido tematico en 4 unidades, iniciando en la primera unidad con
conceptos avanzados de programacion de PLC, los cuales son una continuacién de la
asignatura de automatizacion industrial en donde se vieron los conceptos basicos de
programacion de PLC. En esta unidad se revisaran temas como la utilizacion de
instrucciones de comparacion, instrucciones matematicas, secuenciadores, funciones
I6gicas, registros de corrimiento, subrutinas y funciones especiales.

En la segunda unidad se abordan temas relacionados a las redes industriales, obteniendo
los conocimientos necesarios para realizar la interconexion de sistemas automatizados y
compartir informacién entre ellos, mediante la utilizacién de diferentes buses de campo y
protocolos de conexion comunes del sector industrial.

En la tercera unidad el estudiante integrara soluciones basadas en interfaces hombre -
maquina para facilitar la interaccién entre usuarios y sistemas automaticos, ademas de
generar informacion de proceso, mediante la seleccidon, programacién e instalacién de HMI.

La unidad cuatro, Robética, describe los diversos elementos de un robot y los fundamentos
de la programacién de los comandos de operacién, asi como establece los diversos
elementos manipuladores robdticos y realizar la programaciéon de los comandos de
operacion y del sistema, para un robot alimentador de partes en una maquina.

3.- Participantes en el disefno y seguimiento curricular del programa
Lugar y fecha de - Observaciones

ik C s Participantes : s e
elaboracion o revision (cambios y justificacion)

M.C. Jesus Manuel Maytorena

Rico

M.C. Francisco Martin Najera

Morua

Ing. Ofelia Monteverde Elaboracion del médulo de
Instituto Tecnolégico de | Gutiérrez especialidad en
Hermosillo Ing. Rosario Zamora Amado competencias profesionales
Septiembre 2012 Ing. Candelario Moreno de la carrera de ingenieria

Hernandez mecatronica.

Ing. David de Aparicio
Alexandres Garcia
Ing. Sergio Tadeo Leyva

Fimbres
Instituto Tecnoldgico de M.C. Aureliano Cerén Franco | Elaboracion del modulo de
Hermosillo M. C. Rogelio Acedo Ruiz especialidad en
Abril 2017 M.C. Flor Ramirez Torres competencias profesionales
Ing. Eliel Eduardo Montijo de la carrera de ingenieria
Valenzuela mecatronica.
Dr. Jorge Oswaldo Rivera
Nieblas
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4.- Competencias a desarrollar

TECNOLOGICO NACIONAL DE MEXICO

Competencias especifica de la asighatura

Desarrollar e integrar aplicaciones de programacion avanzada de PLC

Aplicar conocimientos de redes industriales para poder intercambiar informacion de proceso
entre diferentes sistemas automaticos.
Integrar soluciones de interfaz hombre — maquina que permitan una comunicacién eficaz

entre usuarios y sistemas automaticos.
Realizar la programacion de robots industriales.

5. Competencias Previas

e Conoce y estructura la programacion de PLCs para su aplicacion en el control de

procesos en el sector industrial y de servicios.
e Aplica técnicas de caracterizacion de sensores en relacion al tipo de proceso
e Aplica técnicas de caracterizacion de actuadores para utilizarlos en la
instrumentacion de los procesos industriales.
e Aplica modos de control para la regulacion de procesos en entornos de control
automatico.
e Realizar reducciones de funciones logicas para solucién de problemas que
obedecen a légica combinacional y secuencial

6.- Temario

Unidad

Temas

Subtemas

Programacion avanzada
de PLC

1.1.Instrucciones de comparacion.
1.2.Instrucciones matematicas.
1.3.Registros de corrimiento.
1.4.Secuenciadores.

1.5.Subrutinas.

1.6.0tros lenguajes de programacion.

Redes industriales

2.1 Medios y conceptos de comunicacion digital.
2.2 Componentes de redes industriales.

2.3 Topologia y tipos de control en redes
industriales.

2.4 Tecnologia de buses de campo.

2.5 Clasificacion de las redes industriales.

2.6 Buses de campo y dispositivos.

Interfaz hombre maquina
(HMI)

3.1. Definicién y caracteristicas de HMI.
3.2. Estructura de un HMI.

3.3. Programacion de una aplicacion HMI.
3.4. Alarmas del sistema.
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3.5. Comunicacion con PLC, enlaces DDE y OPC.

Robdtica

5.1 Antecedentes de la robdtica.

5.2 Tipos de robots y sus componentes.

5.3 Sistemas de control y sensores.

5.4 Cimentacion e instalacion de robots

5.5 Lenguajes de programacion.

5.6 Integracién de robot en celda de manufactura.

7. Actividades de aprendizaje de los temas

1. Programacién avanzada de PLC

Competencias

Actividades de Aprendizaje

compatibilidad en la integracion
de soluciones.

Integrara soluciones
especificas desde su
concepcion hasta el armado
fisico final y su interconexion.

Genéricas:

Capacidad de analisis y sintesis
Capacidad de organizar y planificar
Habilidad para la busqueda vy
analisis de informacion proveniente
de fuentes diversas

Trabajo en equipo

Capacidad de aplicaciéon de los
conocimientos en la practica
Capacidad de organizacion y
planificacién

Habilidad de manejo de software
de Ingenieria

Solucién de problemas

Especificas: elnvestigacion documental sobre dispositivos para
automatizacion y el aseguramiento de su

e |dentificar el entorno de| compatibilidad.
programacion avanzada de| eAndlisis de mercado de diferentes opciones de
PLC. Controladores Logicos Programables.

e Discernira sobre las diferentes| elnvestigacion de interconexion de PLC’s
opciones de tecnologia de mOdulgr_es. . _ _
automatizacién asegurando su eExposicion sobre direccionamiento de las

diferentes marcas de Controladores Ldgicos

Programables.

eEjercicios de programacion de Controladores
Logicos Programables de las diferentes marcas
que existen en el mercado.
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e Habilidades de investigacion

2. Redes industriales

Competencias

Actividades de Aprendizaje

e Especificas:

Conocera y aplicara las tecnologias
de vanguardia relacionadas con la
interconexion de sistemas.

Genéricas:

Capacidad de analisis y sintesis
Capacidad de organizar y planificar
Habilidad para la busqueda vy
analisis de informacion proveniente
de fuentes diversas
Trabajo en equipo
Capacidad de aplicacion de los
conocimientos en la practica

e Capacidad de organizacion y
planificacion

e Habilidad de manejo de software
de Ingenieria

e Solucién de problemas

e Habilidades de investigacion

Investigacion documental
redes industriales.

de tecnologias de

Elaboracion de cables de red.
Configuracion e interconexion de nodos.
Software de simulacion de redes.

Practica de esquemas de direccionamiento IP.

3. Interfaz Hombre - maquina

Competencias

Actividades de Aprendizaje

Especificas:

eintegrar  soluciones de interfaz
hombre — maquina que permita una
comunicacion eficaz entre usuarios y
sistemas automaticos

Genéricas:

Capacidad de analisis y sintesis
Capacidad de organizar y planificar
Habilidad para la busqueda vy
analisis de informacién proveniente
de fuentes diversas

e Trabajo en equipo

Describir las caracteristicas y estructura de un
HMI

Programar aplicaciones industriales de control y
monitoreo mediante el uso de HMI

Realizar comunicacion de HMI con otros
dispositivos como PLC y PC mediante enlaces
DDE y OPC

Pagina | 5




SEP

SECRETARIA DI TECNOLOGICO NACIONAL DE MEXICO

EDUCACION PUBLICA

e Capacidad de aplicacion de los
conocimientos en la practica

e (Capacidad de organizacion y
planificaciéon

e Habilidad de manejo de software
de Ingenieria

e Solucion de problemas

e Habilidades de investigacion

4. Roboética

Competencias Actividades de Aprendizaje

Especificas:

Definir los antecedentes de la robdtica.

Definir los tipos de robots y sus componentes.
Explicar los Sistemas de control y sensores.
Definir la estructuracion de un programa de
control de un robot por medio de un software.
Genéricas: e Desarrollar programas de control y su enlace en
sistemas de manufactura.

eSeleccionar y programar un robot con

la finalidad de trabajar en conjunto
con un sistema de manufactura
avanzada.

Capacidad de analisis y sintesis
Capacidad de organizar y planificar
Habilidad para la busqueda vy
analisis de informacién proveniente
de fuentes diversas
Trabajo en equipo
Capacidad de aplicacion de los
conocimientos en la practica

e Capacidad de organizacion y
planificacién

e Habilidad de manejo de software
de Ingenieria

e Solucién de problemas
e Habilidades de investigacion

8. Practicas

Practica de cableado de mdodulos de entrada y salida
Practicas de simulacion de fallas

Practicas con instrucciones avanzadas de PLC
Practica de subrutinas

Elaboracion de cableado Ethernet

Elaboracion de cableado Profibus

Interconectividad Ethernet

Disefio de HMI con software especializado de HMI
Interconexion con PLC

©CoNoOORLON =
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10. Protocolos OPC

11. Programacion de Robots

12. Simulacién de Layout.

13. Simulacion de celda robotizada.

14. Programacion de secuencia con brazo robdtica, manipulando pardmetros como
posicion, tipo de movimiento, y velocidad.

9. Proyecto de Asignatura

Realizar un proyecto integrador fisico 6 simulacion en cualquiera de los ambitos aprendidos,
se sugiere por ejemplo, un sistema de automatizacién y robética donde se aplique la
interconexion de HMI y/o protocolos OPC.

10. Evaluacion por competencias
Son las técnicas, instrumentos y herramientas sugeridas para constatar los desempefios
académicos de las actividades de aprendizaje.
e Mapa conceptual
Examen
Esquemas
Representaciones graficas o esquematicas
Mapas mentales
Ensayos
Reportes
Resumenes
Rubrica
Exposiciones orales.
Lista de cotejo
Matriz de valoracion
Guia de observacién

11. FUENTES DE INFORMACION

1.- Aparicio, Jesus; Martin, José; Barbado, José; “Automatismos industriales”,
Alfaomega Grupo editor, 2013.

2.- Creus Antonio; “Neumatica e hidraulica”, 22. Edicion; Alfaomega Grupo editor;
2011.

3.- Martinez, Victoriano; “Potencia hidraulica controlada por PLC”; Ed. Alfaomega /
Ra-ma; 2008.

4 .- Mandado, Enrique; Pérez, Marcos; “Autématas Programables y sistemas de
automatizacion”, Segunda Edicion, Editorial Marcombo, Barcelona, Espana, 2009.
5.- Mengual, Pilar; “STEP 7 Una manera facil de programar PLC de Siemens”, Alfa
Omega Grupo Editor; 2010.

6.- Porras A. / Montaner A. P.; “Autématas programables, 1a Ed., Editorial Mc Graw
Hill, 1990.

7.- Soria Tello, Saturnino; “Practicas de automatizacion”; Alfaomega Grupo editor;
2016.
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8.- Soria Tello, Saturnino; “Sistemas automaticos industriales de eventos discretos”;
Alfaomega Grupo editor; 2013.

9.- Martinez, Luis; Guerrero, Vicente; Yuste, Ramon; “Comunicaciones industriales”;
Ed. Alfaomega Marcombo; 2009.

10.- Morcillo Ruiz Pedro; “Comunicaciones Industriales”; Editorial Limusa

11.- Rubio, Miguel; “Buses industriales y de campo”; ed. Alfaomega Marcombo;
2013

12.- Rodriguez Penin, Aquilino; “Sistemas Scada”; ed. Alfaomega Marcombo; 2007
13.- Barrientos, Antonio. Fundamentos de Robética. Mc Graw Hill. Espaia, 2007.

14.- Reyes, Fernando. Robotica Control de Manipuladores. Edit. Alfaomega. México.
2011
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