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SILABO
INFORMACION GENERAL:
1.1 Asignatura : DISENO MECATRONICO |
1.2. Ciclo VI
1.3 Carrera Profesional . Ingenieria Mecatronica
14 Area . Automatizacion y Control
Robética y Procesamiento de Sefiales
1.5 Cédigo : IM 0806
1.6 Caracter . Obligatorio
1.7 Requisito . IM0701 Ingenieria de Control Il
IM0703 Sensores y Actuadores Industriales
IMO706 Disefio y Manufactura Asistida por Computadora CAD\CAM
1.8 Naturaleza . Teoria-Taller
1.9 Horas : 102
Teo (28)
: Tall (56)
1.10 Créditos : 04
1.11 Docente : Dr. Ing. Elmer Javier Cérdova Zapata
e-mail: ejcordova5@hotmail.com
. SUMILLA.

Introduccién al disefio Mecatronico. Integracion de procesos Mecatronicos. Procesos industriales de
manufactura. Analisis dinamico de sistemas Mecatronicos. Proyecto final.

OBJETIVOS

El estudiante al finalizar la asignatura usara las herramientas matematicas para la resoluciéon de problemas
vinculados con la ingenieria Mecatronica, a través de la utilizacién de modelos. Identificard y aplicard los
principios basicos de la dinamica de cuerpos y conservacion de la energia en la resolucién de problemas e
integrara los conocimientos y técnicas instrumentales de diversas areas para la implementacion de sistemas.

. PROGRAMA ANALITICO

UNIDAD TEMATICA N° 1: Elaboracion de Proyectos Mecatronicos.

LOGROS DE LA UNIDAD: Comprendera y utilizara las diferentes técnicas y tecnologias que involucren el
desarrollo de un Proyecto Mecatronico.

N° DE HORAS: 24

SEMANA CONTENIDOS ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE

1-2-3-4 | Elaboracion de Proyectos Mecatronicos. Formatos a | Exposicién y presentacion del docente de Teoria.

seguir, indicaciones generales. Presentacién del | Desarrollo préctico de aplicaciones. Revisién de
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proyecto de Tesis para la obtencion del titulo | bibliografia de temas mecatronicos. Eleccion de un
profesional. Aprobacion de los temas. Orientacidn al | proyecto para tema de tesis. Determinacion del
proceso de fundamentacion teérica. Elaboracién del | contexto del problema. Participacion de estudiantes
disefio del plan. Generacion de conceptos. Como | con consultas y preguntas.

generar conceptos. Método para generar conceptos -
Aclarar el problema - Busqueda externa - Busqueda
interna - Exploracion sistematica - Analisis de
soluciones y proceso.

Referencias Bibliograficas:

Bolton W. & Lomeli, L. & Grillo, M. (2013). Mecatrbnica: sistemas de control electronico en la ingenieria
mecanica y eléctrica. Un enfoque multidisciplinario. Quinta edicién. Editorial Alfaomega Grupo Editor.

Lovine, J. (). Robots, Androids and Animatronics.

UNIDAD TEMATICA N° 2: Asesorias del Proyecto Mecatrdnico.

LOGROS DE LA UNIDAD: Desarrollara y utilizara las técnicas de redaccion de un proyecto mecatronico en el
campo de la automatizacion de bienes o servicios.

N° DE HORAS: 24

SEMANA CONTENIDOS ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE

Asesorias semanales individualizadas segun el tema a | Desarrollo practico de aplicaciones. Desarrollo del
desarrollar y coordinaciones para reuniones con |disefio del proyecto mecatronico. Revision de
5-6-7-9 |especialistas en temas de interés segin el proyecto | antecedentes. Participacion de estudiantes con
propuesto. Desarrollo de modelos técnicos. Analisis de | consultas y preguntas. Implementacion del disefio.
resultados. Presentacién oral del avance del proyecto antes del
examen parcial.

Referencias Bibliograficas:
Garcia, E. (). Compilador C CCS y Simulador Proteus para uC PIC.
Vesga, J. (). Microcontroladores Motorola-Freescale.

UNIDAD TEMATICA N° 3: Presentacion del avance de su proyecto de tesis.

LOGROS DE LA UNIDAD: Usara técnicas y herramientas modernas necesarias para la practica de la ingenieria y
completara hasta un 50% su proyecto de tesis de pregrado que represente la solucion a un problema o la
automatizacion de bienes o servicios.

N° DE HORAS: 18

SEMANA CONTENIDOS ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE

Presentacién del avance del documento del proyecto de | Desarrollo del proyecto de tesis segun el disefio de
tesis para obtener el titulo profesional hasta un 50% lo | su modelo. Desarrollo de los formatos presentados
10-11-12 | cual incluye el disefio mecanico. al inicio de la asignatura. Levantamiento de
observaciones del modelo. Presentacion del
avance del proyecto de tesis y de la implementacién
del disefio.

Referencias Bibliograficas:
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VI.

Bolton W. & Lomeli, L. & Grillo, M. (2013). Mecatronica: sistemas de control electronico en la ingenieria
mecanica y eléctrica. Un enfoque multidisciplinario. Quinta edicién. Editorial Alfaomega Grupo Editor.

Lovine, J. (). Robots, Androids and Animatronics.

Garcia, E. (). Compilador C CCS y Simulador Proteus para uC PIC.

Vesga, J. (). Microcontroladores Motorola-Freescale.

UNIDAD TEMATICA N° 4: Presentacion de la Implementacién del Proyecto
LOGROS DE LA UNIDAD: Analizara e interpretara los resultados obtenidos y completard hasta un 100% su
proyecto de tesis de pregrado que represente la solucién a un problema o a la automatizacién de bienes o

servicios.

N° DE HORAS: 18

SEMANA CONTENIDOS ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE

Definiciones y utilidad de los prototipos. Principios de
construccion de prototipos. Tecnologias de construccion
de prototipos Presentacion de la implementacion

terminada de la parte mecanica del proyecto de tesis.

Desarrollo del proyecto de tesis segun el disefio de
su modelo. Implementacion de su disefio.
Presentacién oral del avance del proyecto antes del
examen final.

13-14-15

Referencias Bibliograficas:

Bolton W. & Lomeli, L. & Grillo, M. (2013). Mecatrénica: sistemas de control electronico en la ingenieria
mecanica y eléctrica. Un enfoque multidisciplinario. Quinta edicién. Editorial Alfaomega Grupo Editor.

Lovine, J. (). Robots, Androids and Animatronics.

Garcia, E. (). Compilador C CCS y Simulador Proteus para uC PIC.

Vesga, J. (). Microcontroladores Motorola-Freescale.

METODOLOGIA

5.1 Clases Magistrales: Son tipo de asesorias por parte de un especialista considerando el proyecto a
desarrollar, con proyeccion multimedia (Imagenes y diagramas) desarrollada en los salones de clases.

5.2 Taller: Consiste en realizar un trabajo intenso por parte del estudiante, de acuerdo al cronograma
presentado mediante practicas utilizando el hardware y software disponibles.

5.3 Seminarios: Dialogo y exposicién usando equipos disponibles respecto a contenidos especificos con
participacion plena del estudiante presentando un informe sobre el seminario.

5.4 Asesoria: Para el reforzamiento y solucién de problemas. Taller guiado con explicacion previa y desarrollo
del proyecto del estudiante. Método interactivo. EI método utilizado sera demostrativo- explicativo.

EQUIPOS Y MATERIALES
Equipos e Instrumentos: Computadora con el software de programacién instalado.

Materiales: Tiza, plumones, pizarra y mota. Proyector multimedia. Manejo de informacion a través del aula
virtual.

VII.EVALUACION
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a. Criterios

La evaluacién se realizara en forma sistematica y permanente durante el desarrollo del curso. Las formas de
evaluacion se regiran de la Guia de Matricula de la Escuela de Ingenieria Mecatronica. Capitulo Ill, asi también
el capitulo V hace referencia que al margen de la modalidad de evaluacién que los docentes adopten para sus
cursos la Universidad establecerd en el Calendario Académico periodos en los que se administraran los
examenes parciales y finales y un tercer periodo para el examen sustitutorio. Estos periodos deben figurar en el
Calendario de Actividades Académicas de la Universidad.

b. Instrumentos de Evaluacion:

Examen Parcial . EP

Examen Final . EF

Proyecto . PY  (PY1-50% de la implementacion; PY2-100& de la implementacién)
Promedio Final Asignatura : PFA

Examen Sustitutorio : ES

c. Férmula para evaluar el Promedio Final de la Asignatura:

PFA= (PY1+PY2+EP+EF) /4

Nota: El Examen Sustitutorio, sustituye a la menor nota obtenida en los examenes Parcial o Final

VIIl. REFERENCIAS BIBLIOGRAFICAS

a.

Basica

= Bolton W. & Lomeli, L. & Grillo, M. (2013). Mecatronica: sistemas de control electronico en la ingenieria
mecanica y eléctrica. Un enfoque multidisciplinario. Quinta edicion. Editorial Alfaomega Grupo Editor.

= Lovine, J. (). Robots, Androids and Animatronics.

= Garcia, E. (). Compilador C CCS y Simulador Proteus para uC PIC.

= \lesga, J. (). Microcontroladores Motorola- Freescale.

. De consulta

= Reyes, F. & Cid, J. & Vargas E. (2013). Mecatronica: control y automatizacion. Primera edicion. Editorial
Alfaomega Grupo Editor

= Ackerman, S. & Luis, S. (2014). Metodologia de la Investigacion. Primera edicion. Editorial Ediciones del
Aula Taller

Pagina 4



