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|. Datos de identificacion.

Espacio académico
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Estudios profesionales | Licenciatura de Ingenieria en Electrénica, 2019
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Carga académica 3 1 4 7
Horas Horas Total de .
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Il. Presentacion del programa de estudios.

Es importante mencionar que el Ingeniero en Electronica tiene las competencias
necesarias para desarrollarse en distintas areas del sector productivo, pero por la
zona geografica donde estd situada la Facultad de Ingenieria de la UAEM
regularmente la mayoria de los egresados buscan desarrollarse en el sector
industrial, el cual a su vez solicita ingenieros que ademas del dominio en su area de
la ingenieria, tengan las competencias suficientes en otras areas afines a su
especialidad, esto significa que en la actualidad el sector productivo requiere
ingenieros competentes y con una preparacion académica diversificada.

Siendo mas puntuales cuando se menciona el sector industrial de la transformacién
es inevitable mencionar términos como procesos y automatizacion, los cuales
implican diversas areas de la ingenieria tales como: mecanica, neumatica,
hidraulica, computacion, robética y por supuesto electronica, por lo tanto se puede
observar con esto que el Ingeniero en Electronica también tiene que diversificar sus
conocimientos y prepararse para ser un ingeniero mas completo y asi poderse
integrar al sector productivo de una manera mas contundente.

La Unidad de Aprendizaje Modelado de sistemas dinamicos aplicados consta de
cuatro unidades tematicas, la primera esta enfocada a los sistemas eléctricos y
mecanicos, la segunda corresponde a algunos de los sistemas mas importantes que
se presentan en procesos industriales, tales como sistemas hidraulicos, sistemas
neumaticos, sistemas térmicos y sistemas de nivel de liquido, y la tercera y cuarta
unidades corresponden a una introduccion a los sistemas roboticos desarrollando
la cinemética y la dinamica de manipuladores, respectivamente. En todos los temas
primero se da a conocer los fundamentos teéricos de los sistemas en cuestion, para
posteriormente analizar y determinar los modelos matematicos correspondientes a
esos sistemas, siempre considerando, en la medida de lo posible, sistemas fisicos
que por lo regular un ingeniero se encuentra en su campo laboral.

Es importante resaltar que las dos ultimas unidades tematicas tienen que ver, sobre
todo, con el cada vez mayor incremento de los procesos automatizados, los cuales
tienden a utilizar con mayor cantidad mecanismos robotizados, debido a esto, es
de vital importancia que el egresado de Ingenieria en Electronica adquiera los
conocimientos  basicos sobre la arquitectura, elementos (actuadores),
funcionamiento: grados de libertad, estructura, cinematica y su respectivo analisis
matematico correspondiente a transformaciones con matrices y los analisis de
posicion, localizacion y orientacion de cuerpos rigidos.

La Unidad de Aprendizaje Modelado de sistemas dinamicos aplicados es parte
fundamental en la formacion del Ingeniero en Electronica, debido a que aporta los
elementos para analizar y modelar un sistema dinamico en una forma légica v
correcta, y aplicar principios basicos bien conocidos en su planteamiento, con el
propdsito de sentar las bases para que en el ambito profesional sea capaz de
analizar, disefiar, controlar e implementar sistemas dinamicos.
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Por otra parte, es importante mencionar que esta Unidad de Aprendizaje ademas
de apoyar en la preparacion integral del alumno de Ingenieria en Electronica,
también sera una plataforma o un antecedente de conocimientos para Unidades de
Aprendizaje futuras, como lo son Control analdgico y digital |, Control analégico y
digital Il, Control de procesos industriales, Control avanzado, y Robética, entre otros.

Con respecto a las actividades del docente, aparte de realizar la planeacion del
curso, debe de impartir el aspecto tedrico del curso, pero también proporcionar
problemas o ejemplos lo mas apegados a la realidad, de tal manera que el discente
pueda observar el contexto donde los conocimientos adquiridos en esta Unidad de
Aprendizaje tienen aplicaciones reales, sobre todo en procesos industriales. Por
otra parte, el docente debe utilizar herramientas tales como software especializado,
se sugiere usar MatLab, FluidSim y SolidWorks, debido a que en el toolbox
Simscape Multibody de MatLab-Simulink, se pueden hacer los disefios de cuerpos
rigidos simples y darles sus propiedades mecéanicas, asi como otorgar las
restricciones a los ensambles entre ellos, y cuando se requieren cuerpos rigidos
mas detallados, es posible importar su disefio desde SolidWorks a Simscape. Con
esto es posible reforzar los conocimientos adquiridos por los discentes tanto en el
aspecto analitico como para equilibrar con el aspecto practico.

En lo que corresponde al discente, éste debe de tener la capacidad de analisis y
sintesis, capacidad de organizacion y planificacién, ser competente en el manejo de
computadora, instrumentos electrénicos de medicion tales como osciloscopio,
multimetro, generadores de senales, fuentes de alimentacion, etc., ser competente
en la busqueda y analisis de informacion y, finalmente, tener la capacidad de aplicar
los conocimientos adquiridos.
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IV. Objetivos de la formacion profesional.
Objetivos del programa educativo:

Son objetivos de los estudios profesionales de la Licenciatura de Ingenieria en
Electronica formar profesionales, criticos, creativos, dispuestos a adquirir el
espiritu universitario, interesados por resolver problemas técnicos relacionados
con el disefio, ensamble, instalacion, evaluacion, validacion y mantenimiento de
sistemas electrénicos contemplando aspectos éticos, humanisticos, de inclusion,
en armonia con el medio ambiente para contribuir al progreso, econémico y
cultural del pais y satisfacer las necesidades de la sociedad.

Generales

e Ejercer el didlogo y el respeto como principios de la convivencia con sus
semejantes, y de apertura al mundo.

e Reconocer la diversidad cultural y disfrutar de sus bienes y valores.
Adquirir los valores de cooperacion y solidaridad.

Participar activamente en su desarrollo académico para acrecentar su
capacidad de aprendizaje y evolucionar como profesional con autonomia.

Asumir los principios y valores universitarios, y actuar en consecuencia.
Aprehender los modelos, teorias y ciencias que explican el objeto de estudio
de su formacioén.

Emplear habilidades lingliistico-comunicativas en una segunda lengua.
Tomar decisiones y formular soluciones racionales, éticas y estéticas.
Comprender y aplicar los principios subyacentes a los métodos, técnicas e
instrumentos empleados en la intervencion profesional.

e Emplear las habilidades técnicas y tecnoldgicas para evolucionar en el campo
laboral.

e Desarrollar un juicio profesional basado en la responsabilidad, objetividad,
credibilidad y la justicia.

Particulares

e Ensamblar sistemas electronicos analégicos y digitales evaluando el tipo,
costo, propdsito y caracteristicas de montaje de componentes utilizando los
fundamentos de la teoria de los semiconductores, electronica y teoria
electromagnética para contribuir en diversos ambitos de la sociedad tales
como la salud, la educacion, la industria y los servicios.
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e |Instalar sistemas electronicos analégicos y digitales ponderando los
requerimientos técnicos, de espacio, normativos, de prueba y de seguridad
empleando el conocimiento de los estandares nacionales e internacionales
para solucionar problemas técnicos en el area de automatizacion,
telecomunicaciones, energia sustentable, sistemas de transporte,
bioelectrénica y electronica entre otras dentro de las organizaciones.

e Evaluar sistemas electronicos analdgicos y digitales caracterizando su
funcionamiento a partir de sus parametros de operacién y uso para establecer
su optimo desempefo en su vida util.

e Organizar inspecciones sobre los sistemas electronicos analdgicos y digitales
utilizando técnicas analiticas tales como indicadores estadisticos de fiabilidad
y disponibilidad para pronosticar fallas y extender la vida util de los equipos.

Objetivos del nucleo de formacion:

Desarrollara en el alumno el dominio tedrico, metodologico y axiologico del
campo de conocimiento donde se inserta la profesion.

Comprendera unidades de aprendizaje sobre los conocimientos, habilidades y
actitudes necesarias para dominar los procesos, métodos y técnicas de trabajo;
los principios disciplinares y metodolégicos subyacentes; y la elaboracion o
preparacion del trabajo que permita la presentacion de la evaluacion profesional.

Objetivos del area curricular o disciplinaria:

Formular idealizaciones particularizando las condiciones de operacion de sistema
a través de expresiones y simplificaciones de los modelos matematicos que
caracterizan sistemas propios de la electronica para desarrollar métodos de
solucion a problemas de instrumentacion, suministro de energia, pre-
amplificadores de pequefa sefnal, maquinas de estado, generadores de sefnal y
de fuerza motriz.

V. Objetivos de la unidad de aprendizaje.

Analizar el modelo cinematico y dinamico de elementos de maquina aplicando
los fundamentos de Mecénica clasica y métodos para el calculo de la cinematica
con ayuda de herramientas CAD para resolver los problemas relacionados con
los acoplamientos entre sistemas mecéanicos y eléctricos en las areas de
transferencia de energia, control de procesos industriales, mantenimiento y
robotica.
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VI. Contenidos de la unidad de aprendizaje, y su organizacion.

Unidad tematica 1. Modelado matematico de sistemas fisicos eléctricos y
mecanicos.

Objetivo: Formular modelos matematicos de sistemas eléctricos y mecanicos
mediante la aplicacion de las leyes fisicas que los gobiernan para la formacion
de las bases necesarias en andlisis, disefio y control de sistemas
electromecanicos.

Temas:

1.1 Definicion, modelado matematico, validacion del modelo matematico y
propiedades de linealidad e invarianza en el tiempo de sistemas dinamicos.

1.2 Modelado de sistemas eléctricos.
1.2.1 Circuitos RLC en serie.
1.2.2 Circuitos RLC en paralelo.
1.2.3 Circuitos RLC mixtos.
1.3 Modelado de sistemas mecanicos.
1.3.1 Sistemas mecanicos traslacionales.
1.3.2 Sistemas mecanicos rotatorios.
1.3.3 Sistemas mecanicos rotatorios con levas.
1.3.4 Sistemas mecanicos rotatorios con engranes.
1.3.5 Sistemas mecanicos rotatorios con poleas.
1.3.6 Sistemas mecanicos con transmisiones.
1.4 Modelado de sistemas electromecanicos.
1.4.1 Acoplamientos con sistemas electromecanicos.

1.4.2 Sistemas electromecanicos con reductores y multiplicadores de
velocidad.

1.5 Simulacion de sistemas eléctricos y mecanicos con software especializado.

10
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Unidad tematica 2. Modelado matematico de sistemas fisicos de procesos
industriales.

Objetivo: Formular modelos matematicos de sistemas de procesos
industriales, como son hidraulicos, neumaticos, térmicos y de nivel de liquido,
mediante la aplicacion de las leyes fisicas que los gobiernan para la formacién
de las bases necesarias en analisis, disefno y control de sistemas de procesos
industriales.

Temas:
2.1 Modelado de sistemas hidraulicos.

2.1.1 Fundamentos teéricos: principio de Pascal, variables hidraulicas
(caudal, presion, nivel, resistencia hidraulica y capacitancia hidraulica) y
elementos hidraulicos (tanques, ductos y sus ecuaciones fundamentales).

2.1.2 Representacion matematica de sistemas hidraulicos.
2.1.3 Representacion matematica de sistemas de nivel de liquido.
2.2 Modelado de sistemas neumaticos.

2.2.1 Fundamentos teodricos: ley de Boyle-Mariotte, variables neumaticas
(flujo masico, presion neumatica, resistencia neumatica y capacitancia
neumatica) y elementos neumaticos (tanques, ductos y sus ecuaciones
fundamentales).
2.2.2 Representacion matematica de sistemas neumaticos.

2.3 Modelado de sistemas térmicos.
2.3.1 Fundamentos tedricos: ecuaciones de transferencia de calor por
conduccion, conveccidn y radiacion, y variables térmicas (resistencia
térmica y capacitancia térmica).

2.3.2 Representacion matematica de sistemas térmicos.

2.4 Simulacion de sistemas hidraulicos, neumaticos y térmicos con software
especializado.

11
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Unidad tematica 3. Modelado cinematico de manipuladores.

Objetivo: Formular modelos cinematicos del movimiento de cadenas
cinematicas abiertas mediante algoritmos y métodos del algebra lineal para la
formacion de las bases necesarias en andlisis, disefio y control de robots
industriales.

Temas:
3.1 Matrices de rotacion.
3.1.1 Matrices de rotacion basica.
3.1.2 Composicién de rotacion.
3.1.3 Rotaciones respecto a ejes absolutos.
3.2 Parametrizacion de matrices de rotacion.
3.2.1 Representacion Roll Pitch Yaw.
3.2.2 Angulos de Euler.
3.2.3 Representaciones eje arbitrario.
3.2.4 Cuaterniones.
3.3 Transformaciones homogéneas.
3.3.1 Operadores de traslacion sin rotacion.
3.3.2 Operadores de traslacion con rotacion.
3.3.3 Interpretacion de matrices homogéneas.
3.3.4 Composicién de matrices homogéneas.
3.4 Convencion Denavit Hartenberg.
3.4.1 Asignacion de sistemas coordenados a los eslabones.
3.4.2 Obtencion de parametros Denavit Hartenberg.
3.4.3 Calculos de matrices de transformacién homogénea.
3.5 Calculo del Jacobiano.
3.5.1 Matrices antisimétricas.
3.5.2 Derivada de una matriz de rotacion.
3.5.3 Teorema de Euler.
3.5.4 Calculo de velocidad lineal y angular.
3.5.5 Singularidades.
3.5.6 Método directo para el calculo del Jacobiano.
3.6 Casos practicos.
3.6.1 Cadenas cinematicas de 2 grados de libertad.

3.6.2 Cadenas cinematicas de 3 grados de libertad: SCARA, antropomorfo,
esferico, muneca.

3.7 Simulacion de la cinematica de manipuladores con software especializado.
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Unidad tematica 4. Modelado dindmico de manipuladores.

Objetivo: Formular modelos dindmicos de la interaccion de cadenas
cinematicas de cuerpos rigidos con fuerzas internas y externas al sistema,
mediante transformaciones matematicas para la formacion de las bases
necesarias en analisis, disefio y control de robots industriales.

Temas:
4.1 Distribucion de masa.
4.2 Ecuaciones de Newton Euler.
4.2.1 Aceleracion lineal y angular.
4.2.2 Calculo de fuerzas y pares.
4.3 Ecuaciones de Euler Lagrange.
4.4 Modelo dinamico.
4.4.1 Efecto inercial.
4.4.2 Fuerzas centripetas y de Coriolis.
4.4.3 Par gravitacional.
4.4 .4 Friccion.
4.4.5 Modelo de energia.
4.4.6 Modelo de potencia.
4.5 Casos practicos.
4.5.1 Sistema masa resorte amortiguador.
4.5.2 Péndulo.
4.5.3 Cadena cinematica de 2 grados de libertad.
4.5.4 Cadena cinematica de 3 grados de libertad.
4.6 Simulacion de la dinamica de manipuladores con software especializado.
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