SEP

INGENIERIA EN MECATRONICA
EN COMPETENCIAS PROFESIONALES

ASIGNATURA DE MECANICA PARA LA AUTOMATIZACION

1. Competencias Desarrollar proyectos de automatizacion y control, a
través del disefio, la administracion y la aplicacion de
nuevas tecnologias para satisfacer las necesidades del
sector productivo.

2. Cuatrimestre Octavo

3. Horas Teéricas 18

4. Horas Practicas 42

5. Horas Totales 60

6. Horas Totales por Semana 4

Cuatrimestre

7. Objetivo de aprendizaje El alumno desarrollara la habilidad para obtener
soluciones viables de disefio de mecanismos para la
transferencia de movimiento, potencia y estructura a
una maquina automatica

Unidades de Aprendizaje o ’H<_>ras
Tedricas | Practicas| Totales

l. Conceptos fundamentales 5 10 15

Il Analisis cinematico 5 12 17

Ml Diseino de levas 4 10 14

IV. Trenes de engranes 4 10 14

Totales 18 42 60
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MECANICA PARA LA AUTOMATIZACION

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. U"'dad. d?’ I. Conceptos fundamentales
aprendizaje

2. Horas Teéricas 5

3. Horas Practicas 10

4. Horas Totales 15

5. Objetivo de la El al leard | basi licacié |
Unidad de alumno empleara los concepto_s asicos para su aplicacién en la

o . seleccidn y calculo de los mecanismos.

Aprendizaje

Temas Saber Saber hacer Ser
Terminologia |Explicar los conceptos Determinar elementos | Responsabilidad
y conceptos basicos: de mecanismo, |reales que realicen las |Capacidad de
basicos maquina y eslabén e funciones de los autoaprendizaje
identificarlos en eslabones y Creativo
mecanismos reales en mecanismos descritos | Razonamiento deductivo
aplicaciones de tedricamente.
automatizacion.
Tipos de Describir las Elaborar prototipos de | Responsabilidad
mecanismos. |caracteristicas basicas, |mecanismos y realizar | Capacidad de
funcionamiento y simulaciones de estos |autoaprendizaje
aplicaciones de cada en CAD (solid edge, Creativo
uno de los mecanismos, |Solid works) Razonamiento deductivo
por ejemplo: corredera
biela manivela, yugo
escoces, retorno rapido,
cuatro barras.
Disefiar mecanismos
empleando software
dedicado.
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Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Movilidad.

Describir las trayectorias
de los eslabones de que
forman el mecanismo.

Disefiar mecanismos y
simular movimiento,
empleando software
dedicado.

Determinar los grados
de libertad de
mecanismos, por
ejemplo: corredera
biela manivela, yugo
escoceés, retorno
rapido, cuatro barras.
Trazar las graficas de
posicion de
mecanismos planos,
por ejemplo: corredera
biela manivela, yugo
escoces, retorno
rapido.

Simular sus
movimientos.

Responsabilidad
Capacidad de
autoaprendizaje
Creativo

Razonamiento deductivo
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MECANICA PARA LA AUTOMATIZACION

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos de
reactivos

Elaborara un prototipo de
uno de los siguientes
mecanismos:

Corredera biela manivela,
yugo escoceés, retorno
rapido, cuatro barras. Que
incluya:

* el diseno en CAD,

* una descripcion de su
funcionamiento incluyendo el
grado de libertad

1. ldentificar las caracteristicas
de los mecanismos.

2. Describir el funcionamiento
de los mecanismos.

3. comprender las trayectorias
de los mecanismos.

Ejercicios practicos
Lista de verificacion
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MECANICA PARA LA AUTOMATIZACION

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de ensenanza Medios y materiales didacticos
Panel de discusion sobre las caracteristicas | Computadora
de los mecanismos Proyector de Video

Software CAD
Prototipos de mecanismos y animaciones.

ESPACIO FORMATIVO

Aula Laboratorio / Taller Empresa

X
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MECANICA PARA LA AUTOMATIZACION

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unidad de s oy
o . Il. Analisis cinematico
aprendizaje
2. Horas Teoéricas 5
3. Horas Practicas 11
4. Horas Totales 16
5. Objetivo de la El alumno calculara los parametros de movimiento de los
Unidad de mecanismos para que le permitan una correcta seleccion y
Aprendizaje adecuacion de estos.
Temas Saber Saber hacer Ser
Movimiento Reconocer las Responsabilidad
o . Calcular los :
rectilineo y caracteristicas de los arametros Capacidad de
movimiento movimientos lineales y P: " autoaprendizaje
. . cinematicos de los .
circular circulares como Creativo

posicion, velocidades y
aceleraciones.

movimientos circular y
lineal de forma grafica
y analitica.

Razonamiento deductivo

Analisis grafico
y analitico de la

Describir la posicion y
desplazamiento de los

Trazar las graficas de
posicion y

Responsabilidad
Capacidad de

posicion elementos de un desplazamiento de un |autoaprendizaje
mecanismo plano mecanismo plano a Creativo
considerando los tipos | partir de los Razonamiento deductivo
de movimiento: Plano, parametros de los
helicoidal, esférico y mismos. Calcular y
espacial. comparar con las
graficas de posicion y
Disefar mecanismos y |desplazamiento de los
simular posiciones, elementos.
empleando software
dedicado. Simular sus
movimientos.
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Temas Saber Saber hacer Ser
Analisis grafico | Describir la velocidad de | Trazar las graficas de |Responsabilidad
y analiticos de|los elementos de un velocidad de un Capacidad de
velocidad mecanismo plano mecanismo plano a autoaprendizaje
considerando los tipos | partir de los Creativo
de movimiento: Plano, parametros de los Razonamiento deductivo
helicoidal, esférico y mismos. Calcular y
espacial. comparar con las
graficas de velocidad
Identificar centros de los elementos.
instantaneos en un Medir las velocidades
mecanismo plano. angulares con la ayuda
de un tacometro.
Disefar mecanismos y
simular velocidades, Simular sus
empleando software movimientos.
dedicado.
Transformacion | Explicar la transmision | Realizar simulaciones |Responsabilidad
de movimiento |de movimiento de un en CAD de los Capacidad de
e Inversion miembro a otro. mecanismos de autoaprendizaje
cinematica. transmision de Creativo
Describir la movimiento: Tornillo Razonamiento deductivo
transformacién del sinfin corona,
movimiento circular a Engranaje conico,
rectilineo o viceversa, Engranaje recto, Junta
circular a oscilatorio y de cardan, Poleas y
doble oscilatorio. sistemas compuestos
de poleas, Ruedas de
Disefiar mecanismos y | friccion, Transmision
simular movimientos, por cadena, Tren de
empleando software engranajes.
dedicado. Simular sus
movimientos.
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Temas Saber Saber hacer Ser
Ventaja Reconocer los Calcular la ventaja Responsabilidad
mecanica. conceptos de Inercia, mecanica de maquinas | Capacidad de

Fuerza, Par torsional, simples (palanca, autoaprendizaje
potencia lineal y torno, polea-polipasto) |Creativo
rotacional, energia. Razonamiento deductivo
Identificar la relacién
entre la fuerza de salida
y la fuerza de entrada,
la conservacién de la
potencia y la energia a
través del mecanismo.
Analisis de Identificar los conceptos | Calcular aceleracion Responsabilidad
aceleracion. de Aceleracion, tiposy |de elementos en Capacidad de

caracteristicas.

Identificar la relacién

mecanismos con
ranuras curvas y
conexiones de pares

autoaprendizaje
Creativo
Razonamiento deductivo

fuerza-aceleracion, superiores.
torque aceleracion
angular.
P B R
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MECANICA PARA LA AUTOMATIZACION

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos de

reactivos
"y : o‘”‘“we"c“’%c,
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Entregara un reporte con la
descripcion detallada de la
cinematica de un mecanismo
de transmision de
movimiento y otro de
transformacion de
movimiento, que incluya:

* Graficas de la posicion y
velocidad

» Simulacion de CAD

* Calculos y descripcion de
la ventaja mecanica.

1. ldentificar las caracteristicas
cinematicas (posicion,
velocidad y aceleracion).

2. Comprender el proceso para
calcular los parametros.

3. Analizar la representacion
grafica.

4. Analizar la simulacién del
movimiento.

5. Relacionar la ventaja
mecanica

Ejercicios practicos
Lista de verificacion

MECANICA PARA LA AUTOMATIZACION

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE
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Métodos y técnicas de ensefanza

Medios y materiales didacticos

Aprendizaje auxiliado por las tecnologias de

la Informacion

Computadora
Proyector de Video
Software CAD
Prototipos de mecanismos y animaciones.

ESPACIO FORMATIVO

Aula

Laboratorio / Taller

Empresa

X

MECANICA PARA LA AUTOMATIZACION

UNIDADES DE APRENDIZAJE

Comité de Directores de la Carrera de

ELABORO: -
Mecatrénica

REVISO:

Direccién Académica
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1. Unidad de lll. Disefio de levas
aprendizaje

2. Horas Teéricas 4

3. Horas Practicas 10

4. Horas Totales 14

5.

Objetivo de la

Unidad de
Aprendizaje

El alumno disehara y simulara el movimiento de un sistema de leva
y seguidor para su aplicacion en una maquina automatizada.

Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Clasificacion de
las levas y los
seguidores.

Identificar los
diferentes tipos de
levas y seguidores y
sus caracteristicas
generales

Determinar el tipo de
leva o seguidor en
una aplicacion
especifica

Responsabilidad
Capacidad de
autoaprendizaje
Creativo

Razonamiento deductivo

Diagramas de
desplazamientos
y disefio de
perfiles de

levas.

Relacionar los
diagramas de
desplazamiento con el
movimiento de la leva.

Identificar las
caracteristicas del
disefio de leva:
curvas, dimension,
angulo de presion y
radio de curvatura.

Disefiar levas y
simular movimientos,
empleando software
dedicado.

Disenar una leva,
realizar simulaciones
de esta en CAD
(solid edge, Solid
works) y elaborar las
graficas de
desplazamiento.

Responsabilidad
Capacidad de
autoaprendizaje
Creativo

Razonamiento deductivo

Movimiento del | Describe el Simular sus Responsabilidad
seqguidor. movimiento lineal y movimientos y Capacidad de
oscilante de un elaborar los autoaprendizaje
seguidor. diagramas de Creativo
desplazamiento del |Razonamiento deductivo
Disenar y simular seqguidor.
movimientos del
seguidor, empleando
software dedicado.
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Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Leva de placa
con seguidor
oscilante de
cara plana.

Identificar las
caracteristicas del
seguidor oscilante de
cara plana.

Elaborar una leva
con seguidor angular
y rectilineo de cara
plana.

Responsabilidad
Capacidad de
autoaprendizaje
Creativo

Razonamiento deductivo

Leva de placa
con seguidor

Identificar las
caracteristicas del

Elaborar una leva
con seguidor

Responsabilidad
Capacidad de

oscilante de seguidor oscilante de |angulary rectilineo |autoaprendizaje
rodillo. rodillo. con rodillo. Creativo
Razonamiento deductivo
I B »«5""”‘%““%
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MECANICA PARA LA AUTOMATIZACION

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos de
reactivos

Elaborara un prototipo de
una leva que incluya:

* El modelo en CAD

* Diagramas de
desplazamiento

1.-Relacionar la forma de la
leva con su movimiento.

2.-Analizar las variantes de las
levas.

3.-ldentificar sus
caracteristicas.

4.-Representar la leva en el
software de CAD

Ejercicios practicos
Lista de verificacion
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MECANICA PARA LA AUTOMATIZACION

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de ensefianza

Medios y materiales didacticos

Aprendizaje auxiliado por las tecnologias de

la Informacion

Catalogos

Computadora
Proyector de Video
Software CAD
Prototipos de levas y animaciones.

Tablas comparativas y hojas técnicas

ESPACIO FORMATIVO
Aula Laboratorio / Taller Empresa
X
ité i P
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MECANICA PARA LA AUTOMATIZACION

UNIDADES DE APRENDIZAJE

1. Unidad de

aprendizaje

IV. Trenes de Engranes

2. Horas Teoéricas 5
3. Horas Practicas 10
4. Horas Totales 15
5.

Unidad de
Aprendizaje

Objetivo de la

El alumno clasificara, con base en los principios basicos, los trenes
de engranes para su seleccion y aplicaciéon de los mismos en
maquinas automaticas

Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Introduccién a
los engranes

Clasificar los tipos de
engranes e identificar la
nomenclatura de los
engranes.

Describir el tipo de
engranaje y su funcion
en aplicaciones
especificas

Responsabilidad
Capacidad de
autoaprendizaje
Creativo

Razonamiento deductivo

engranajes de
ejes paralelos.

caracteristicas
principales y los pasos
de reduccidon de los
trenes de engranes de
ejes paralelos

para una aplicacién
practica especifica

Caracteristicas |Identificar las Calcular el numero de |Responsabilidad
de engranaje caracteristicas dientes, paso Capacidad de
de dientes generales de los diametral, diametro de |autoaprendizaje
rectos engranajes de dientes | paso y relacion de Creativo
rectos. velocidad angular Razonamiento deductivo
Trenes de Identificar las Determinar un reductor | Responsabilidad

Capacidad de
autoaprendizaje
Creativo

Razonamiento deductivo

Principales
tipos de trenes
de engranes.

Clasificar los tipos de
trenes de engranaje:
Planetario, Tornillo sin

Determinar el tipo de
Tren de engranaje en
diferentes aplicaciones

Responsabilidad
Capacidad de
autoaprendizaje

fin, Hipoideos, considerando sus Creativo
Helicoidales. caracteristicas Razonamiento deductivo
técnicas
Identifica sus principales
caracteristicas.
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Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Trenes de Identificar las Determinar un tren de | Responsabilidad
engranes caracteristicas y engranes helicoidales |Capacidad de
helicoidales aplicaciones de los en una aplicacion autoaprendizaje
engranes helicoidales especifica Creativo
(distancia del cono y Razonamiento deductivo
angulo de la espiral)
Trenes de Identificar las Determinar un tren de | Responsabilidad
engranajes caracteristicas y engranes hipoideos en | Capacidad de
Hipoideos o aplicaciones de los una aplicacion autoaprendizaje
sesgados. engranes hipoideos o especifica Creativo

sesgados

Razonamiento deductivo

Diferenciales

Identificar las
caracteristicas, tipos y
aplicacion de:
Engranajes planetarios,
Diferenciales rectos y
Diferenciales de
engranes conicos

Determinar un
Diferencial en una
aplicacién especifica

Responsabilidad
Capacidad de
autoaprendizaje
Creativo

Razonamiento deductivo

o : O,
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MECANICA PARA LA AUTOMATIZACION

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos de
reactivos

Elaborara un reporte con la
descripcion de un tren de
engranes para una
aplicacion especifica que
contenga:

* los calculos que describan
la operacion del tren de
engranaje

* la seleccidn del engranaje
adecuado para la aplicacién
* La descripcién de su
funcion.

1.-ldentificar las caracteristicas
generales de los tipos de
engranes.

2.-Comprender el
funcionamiento de los
diferentes tipos de engranes.

3.-Comprender el proceso para
realizar el calculo de los
parametros.

4.-Discriminar entre los tipos de
engranes para la aplicacion

Ejercicios practicos
Lista de verificacion

o : O,
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MECANICA PARA LA AUTOMATIZACION

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de ensefanza

Medios y materiales didacticos

Aprendizaje basado en problemas

Catalogos

Computadora
Proyector de Video
Prototipos de engranajes y animaciones.

Tablas comparativas y hojas técnicas

ESPACIO FORMATIVO

Aula Laboratorio / Taller Empresa
X
oy ¢ (O
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MECANICA PARA LA AUTOMATIZACION

CAPACIDADES DERIVADAS DE LAS COMPETENCIAS PROFESIONALES A LAS QUE
CONTRIBUYE LA ASIGNATURA

Capacidad

Criterios de Desempeio

Determinar soluciones, mejoras e
innovaciones a través de disefios
propuestos para atender las necesidades
de automatizacion y control, considerando
los aspectos Mecanicos, Electrénicos,
Eléctricos.

Elabora una propuesta del disefio que integre:

» Necesidades del cliente en el que se identifique:
capacidades de produccion, medidas de
seguridad, intervalos de operacion del sistema,
flexibilidad de la produccion, control de calidad

* Descripcién del proceso

» Esquema general del proyecto,

» Sistemas y elementos a integrar al proceso y
sus especificaciones técnicas por areas:
Eléctricos, Electronicos, Mecanicos, Elementos
de control

» caracteristicas de los requerimientos de
suministro de energia (eléctrica, neumatica, etc)
 Estimado de costos y tiempos de entrega.

Modelar disefios propuestos apoyados
por herramientas de disefio y simulacion
de los sistemas y elementos que
intervienen en la automatizacion y control
para definir sus caracteristicas técnicas.

Entrega el diagrama y el modelo del prototipo
fisico o virtual por implementar o probair,
estableciendo las especificaciones técnicas de
cada elemento y sistema que componen la
propuesta, planos, diagramas o programas
incluyendo los resultados de las simulaciones
realizadas que aseguren su funcionamiento:

» Materiales, Dimensiones y acabados;

* Descripcién de entradas, salidas y consumo de
energias;

« Comunicacion entre componentes y sistemas;
» Configuracion y/o programacion.

oy ¢ [l
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Capacidad

Criterios de Desempeio

Implementar prototipos fisicos o virtuales
considerando el modelado, para validar y
depurar la funcionalidad del disefo.

Depura y optimiza el prototipo fisico o virtual
mediante:

* La instalacion y/o ensamble de elementos y
sistemas componentes del proyecto de
automatizacion en funcién del modelado.

» La configuracién y programacion de los
elementos que asi lo requieran de acuerdo a las
especificaciones del fabricante.

* La realizacion de pruebas de desempefio de
los elementos y sistemas, y registro de los
resultados obtenidos.

* La realizacion de los ajustes necesarios para
optimizar el desempefio de los elementos y
sistemas

Evaluar disefo propuesto con base a la
normatividad aplicable, su eficiencia y
costos para determinar su factibilidad.

Determina la factibilidad del disefio
especificando: el cumplimiento de la normatividad
aplicable, la satisfaccion de las necesidades del
cliente, los resultados de pruebas de desempefio
de los elementos y sistemas, costos
presupuestados y tiempos de realizacion.

Documenta el disefio de forma clara, completa y
ordenada, para su reproduccion y control de
cambios, elaborando un reporte que contenga:

* Propuesta de disefio

* planos, diagramas o programas realizados.

» Especificaciones de ensamble, configuracion
y/o programacion de los elementos que lo
requieran.

+ Caracteristicas de suministro de energia
(eléctrica, neumatica, etc.),

* Protocolos de comunicacion.

* Resultados de la simulacién de desempefio de
los elementos y sistemas.

* Ajustes realizados al disefio de los elementos y
sistemas.

* Resultados de pruebas de desempefio de los
elementos y sistemas.

* Costos y tiempos de realizacion.

* Resultado de la evaluacion del disefio.
Propuesta de conservacion
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Capacidad

Criterios de Desempeio

Supervisar la instalacion, puesta en
marcha y operacion de sistemas, equipos
eléctricos, mecanicos y electrénicos Con
base en las caracteristicas especificadas,
recursos destinados, procedimientos,
condiciones de seguridad y la planeacion
establecida, para asegurar el
cumplimiento y sincronia del disefio y del
proyecto.

Realiza una lista de verificacion de tiempos y
caracteristicas donde registre:

« tiempos de ejecucion,

* recursos ejercidos,

» cumplimiento de caracteristicas,

* normativas y seguridad, y

« funcionalidad

* procedimiento de arranque y paro.

Realiza un informe de acciones preventivas y
correctivas que aseguren el cumplimiento del
proyecto

o : O,
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