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OBJETIVO GENERAL

Al finalizar el curso el alumno tendra el conocimiento de la automatizacion de
procesos industriales, asi como del control, seleccién y aplicacién de sensores,
robots y sistemas industriales para aplicarlos a los sistemas productivos.

INDICE TEMATICO

UNIDAD TEMAS Horas Horas
Teoricas Practicas
1 Automatizacioén Industrial 4 0
2 Sensores y Transductores 12 0
Sistemas de Actuacion Neumatica
3 AR 12 0
e Hidraulica
4 Morfologia de los Robots 12 12
5 Sistemas Integrados con Robots 12 12
6 Almacenes Automatizados 8 8
7 Autématas Programables 4 0
Total de Horas 64 32
Suma Total de las Horas 96




CONTENIDO TEMATICO

1. AUTOMATIZACION INDUSTRIAL
1.1. Conceptos.
1.2.Sistemas de fabricacion.
1.3.Nuevos y elementos de automatizacion industrial.

2. SENSORES Y TRANSDUCTORES
2.1. Terminologia de funcionamiento.
2.2.Desplazamiento, posicion y proximidad.
2.3.Velocidad y movimiento.
2.4.Fuerza.
2.5.Presién de fluidos.
2.6.Flujo de liquidos.
2.7.Nivel de liquidos
2.8. Temperatura.
2.9.Sensor de luz.

2.10. Seleccion de sensores.

3. SISTEMAS DE ACTUACION NEUMATICA E HIDRAULICA
3.1. Sistemas de actuacion.
3.2. Sistemas neumaticos e hidraulicos.
3.3. Diagramas neumaticos e hidraulicos.
3.4.Valvulas para control de direccion.
3.5. Cilindros.
3.6.Valvulas para control de procesos.
3.7.Actuadores giratorios.

4. MORFOLOGIA DE LOS ROBOTS
4.1.estructura de los Robots manipuladores.
4.2.Estructuras basicas de robots.

4.3. Sistemas de control de robots.
4 4. Efectores terminales.

4.5. Robots moviles.

4.6. Seleccioén de robots.

5. SISTEMAS INTEGRADOS CON ROBOTS
5.1.Celdas robdticas.
5.2. Aplicaciones en procesos de manufactura.
5.3.Elementos periféricos.
5.4. Sistemas de vision.

6. ALMACENES AUTOMATIZADOS
6.1. Criterios de codificacion.
6.2. Programacion de materiales.
6.3. Politicas de trabajo.



7. AUTOMATAS PROGRAMABLES
7.1. Estructura modular del autémata.
7.2.Entradas /salidas digitales.
7.3.Entradas /salidas analogicas.
7.4.Objetos de lenguaje del autémata.
7.5. Estructura de la memoria del automata.
7.6.Lenguajes de programacion de automatas.

PRACTICAS DEL LABORATORIO DE AUTOMATIZACION Y ROBOTICA
1. Seguridad del personal.

. Seguridad del equipo.

Banda de transportacion y sensores.

Controladores neumaticos.

Manipulacion de objetos.

Programacién del manipulador.

Caja de ensefianza (teaching box).

Lenguaje estructurado.
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SUGERENCIAS DIDACTICAS RECOMENDADAS PARA IMPARTIR LA

ASIGNATURA

SUGERENCIAS DIDACTICAS

A UTILIZAR

Exposicion oral

Exposicion audiovisual

Ejercicios dentro de clase

Ejercicios fuera del aula

ANRNANAN

Lecturas obligatorias

Trabajo de investigacion

\

Practicas de taller

Practicas de campo

Otras

MECANISMOS DE EVALUACION

ELEMENTOS UTILIZADOS PARA EVALUAR EL
PROCESO ENSENANZA-APRENDIZAJE

A UTILIZAR

Examenes parciales

Examen final

Trabajos y tareas fuera del aula

v
v
v

Participacion en clase

Asistencia

v

Exposicion de seminarios por los alumnos

PERFIL PROFESIOGRAFICO REQUERIDO PARA IMPARTIR LA ASIGNATURA

LICENCIATURA POSGRADO AREA INDISPENSABLE | AREA
DESEABLE

Ingeniero Mecanico en Ingenieria Automatizacion o, Robdtica y

Ingeniero en Mecanica 6, en Mecatronica Automatizacién

Mecatronica 6, Mecatronica

Ingeniero Industrial




