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Plan curricular 2024-1

CODIGO ASIGNATURAS Cred HORES Hrs |ReauiSITO
Teor] Prac | Labo | Taller COD
1 Actividades Artisticas y Deportivas 1 0 2 0 0 2
2 Taller de Métodos del Estudio Universitario 2 0 4 0 0 4
PRIMER SEMESTRE 3 Taller de Argumentacion Oral y Escrita 2 0 4 0 0 4
4 Mateméticas 3 2 2 0 0 4
5 Inglés | 2 0 4 0 0 4
6 Quimica 3 1 2 2 0 5
7 Fundamentos de Ingenieria Mecatrénica 4 2 0 0 4 6
TOTAL 17 5| 18 2 4 29
CODIGO ASIGNATURAS Cred HORAS Hrs REQUISITO
Teor] Prac | Labo | Taller COD
1 Taller de Interpretacion y Redaccion de Textos 2 0 4 0 0 4
2 ilosofia y Eti
seauo  |—— 2 KR
SEMESTRE
4 Formacion Histérica del Pert 2 1 2 0 0 3
5 Inglés Il 2 0 4 0 0 4
6 Matematica | 3 2 2 0 0 4 [Mateméticas
7 Fisica | 4 2 2 2 0 6
TOTAL 18 | 8 | 18 2 0 28
CODIGO ASIGNATURAS Cred HORAS Hrs REQUISITO
Teor] Prac | Labo | Taller COD
1 Recursos Naturales y Medio Ambiente 2 1 2 0 0 3
TERCER SEMESTRE 2 Realidad Nacional 3 2 2 0 0 4
3 Globalizacion e Integracion 3 2 2 0 0 4
4 Programacion para Mecatronica 4 3 0 2 0 5 [Fundamentos de Ingenieria Mecatronica
5 Fisica Il 4 2 2 2 0 6 [Fisical
6 Matemética I 4 3 2 0 0 5 |Matematica |
TOTAL 20 [ 13| 10 4 0 27
CODIGO ASIGNATURAS Cred HORAS Hrs REQUISITO
Teor] Prac | Labo | Taller CcOD
1 Matematica Il 3 2 2 0 0 4 |Matematica Il
2 Dibujo en Ingenieria 2 0 2 2 0 4
CUARTO SEMESTRE 3 Fisica Ill 4 2 2 2 0 6 |Fisica ll
4 Estadistica y probabilidades 3 2 2 0 0 4 |Matematica Il
5 Mecanica del Cuerpo Rigido 4 2 4 0 0 6 |Fisica ll
6 Circuitos y Sistemas Digitales 4 2 2 2 0 6 |Programacion para Mecatronica
TOTAL 20 | 10| 14 6 0 30
CODIGO ASIGNATURAS Cred HORAS Hrs REQUISITO
Teor] Prac | Labo | Taller CcOD
1 Circuitos Eléctricos 4 3 0 2 0 5 [Fisica lll
QUINTO SEMESTRE 2 Resistencia de Materiales y Calculo por Elementos Finitos 4 2 2 2 0 6 |Mecanica del Cuerpo Rigido
3 Termodindmica 3 2 2 0 0 4 |Fisica lll
4 Matematica Aplicada a la Ingenieria Mecatronica 4 2 2 2 0 6 |Matematica Ill
5 Dibujo para Sistemas Mecatronicos 3 2 0 2 0 4 |Dibujo en Ingenieria
6 Materiales Industriales y Procesos de Manufactura 3 2 0 2 0 4 |Mecanica del Cuerpo Rigido
TOTAL 21 | 13| 6 10 0 29




HORAS
CODIGO ASIGNATURAS Cred Hrs |REQUISITO
Teor] Prac | Labo | Taller CcoD
1 Célculo de Elementos de Maquinas y Mecanismos 3 2 0 2 0 4 Eﬁt\s;enma de Materiales y Calculo por Elementos
SEXTO SEMESTRE 2 Mecanica de Fluidos y Transferencia de Calor Aplicada 3 1 2 2 0 5  |Termodinamica
3 Procesamiento de Sefiales e Imagenes 4 2 2 2 0 6 |Matematica Aplicada a la Ingenieria Mecatrénica
4 Eiiﬁ?ﬂig:ﬂiﬂlcamn de Tatos & Ingenteria de 3 1 2 2 0 5 |Circuitos y Sistemas Digitales
5 Sistemas Embebidos 4 2 2 2 0 6 |Circuitos y Sistemas Digitales
6 Sistemas de Control Analégico 4 2 2 2 0 6  |Matematica Aplicada a la Ingenieria Mecatrnica
TOTAL 21 | 10| 10 | 12 0 32
o HORA
CODIGO ASIGNATURAS Cred ORAS Hrs REQUISITO
Teor] Prac | Labo | Taller COD
Disefio, Manufactura e Ingenieria Asistida por Computadora . - .
) 1 CADICAMICAE 4 2 2 2 0 6 [Célculo de Elementos de Maquinas y Mecanismos
|SEPTIMO SEMESTRE 2 Circuitos Electrénicos 5 3 2 2 0 7 |Circuitos Eléctricos
3 Maquinas Eléctricas 4 2 2 2 0 6 |Circuitos Eléctricos
4 Sistemas de Control Digital 4 2 2 2 0 6 |Sistemas de Control Analégico
5 Electrohidraulica y Electroneumética 4 3 0 2 0 5 |Mecénica de Fluidos y Transferencia de Calor Aplicada
TOTAL 21 [ 12| 8 10 0 30
i HORAS REQUISITO
CODIGO ASIGNATURAS Cred Hrs
Teor| Prac | Labo | Taller COD
L L . - Disefio, Manufactura e Ingenieria Asistida por
1 Ingenieria de Mantenimiento en Sistemas Mecatrénicos 3 2 2 0 0 4 Computadora CADICAMICAE
OCTAVO SEMESTRE 2 Sensores y Actuadores 4 2 2 2 0 6 |Circuitos Electrénicos
3 Inteligencia Artificial 4 2 2 2 0 6 |Sistemas de Control Digital
4 Sistemas de Potencia para Ingenieria Mecatrénica 4 2 2 2 0 6 |Circuitos Electronicos
5 Teoria y Metodologia de la Investigacion 3 2 2 0 0 4 |Sistemas de Control Digital
6 Electivo 1 3 |2]0 2 0 4
TOTAL 21 | 12| 10 8 0 30
HORAS REQUISITO
CODIGO ASIGNATURAS Cred Hrs foa
Teor] Prac | Labo | Taller COD
1 Biomecatronica 4 2 2 2 0 6 [Sensores y Actuadores
NOVENO SEMESTRE 2 Cinematica y Dinamica de Sistemas Roboéticos 4 2 2 2 0 6 |Inteligencia Artificial
3 Instrumentacién y Control de Procesos Industriales 4 2 2 2 0 6 [Sensores y Actuadores
4 Taller de Investigacion | 3 0 0 0 6 6 |Metodologia de la Investigacion
5 Electivo 2 3 2 0 2 0 4
6 Electivo 3 3 210 2 0 4
TOTAL 21 [ 10| 6 10 6 32
n HORAS
CODIGO ASIGNATURAS Cred Hrs REQUISITO
Teor] Prac | Labo | Taller COD
1 Control y Simulacion de Sistemas Roboéticos 4 2 2 2 0 6 |Cinematica y Dinamica de Sistemas Robéticos
DECIMO SEMESTRE 2 Proyecto Integrador Mecatrénico 4 2 0 0 4 6 |Cinematica y Dindmica de Sistemas Robéticos
3 Gestion de Proyectos de Ingenieria Mecatronica 3 1 2 2 0 5 |Instrumentacion y Control de Procesos Industriales
4 Taller de Investigacion |l 3 0 0 0 6 6 |Taller de Investigacion |
5 Deontologia para la Ingenieria 3 3 0 0 0 3 |179 Créditos aprobados
6 |Electivo4 3 2] 0] 2 0 4
TOTAL 20 |10 4 6 10 30
Resumen
Total | 200 | 103| 104 | 70 | 20 | 297




ASIGNATURAS ELECTIVAS

CODIGO ASIGNATURAS Cred HORAS Hrs [REQUISITO
Teor] Prac | Labo | Taller [cop
INGENIERIA EN AUTOMATIZACION Y CONTROL
Vil Organizacion y Administracion de Empresas de Ingenieria 3 2 2 0 0 4 |Sistemas de Control Digital
IX Controladores Logicos Programables 3 2 0 2 0 4 [Sensores y Actuadores
X Sistemas de Automatizacion Industrial Avanzada 3 2 0 2 0 4 [Instrumentacion y Control de Procesos Industriales
X Mecatronica aplicada a la Domética, Inmotica y Urbética. 3 2 0 2 0 4 |Instrumentacion y Control de Procesos Industriales
INGENIERIA BIOMEDICA
IX Ingenieria Clinica y Gestion de Tecnologias Biomédicas 3 2 0 2 0 4 |Sensores y Actuadores
IX Telemedicina y E-Health 3 2 0 2 0 4 [Sensores y Actuadores
X Ingenieria de Rehabilitacion y Sistemas Biomecanicos 3 2 0 2 0 4 |Cinematica y Dinamica de Sistemas Roboticos
X Ingenieria Quirdrgica y Navegacion Guiada por Imagen 3 2 0 2 0 4 |Cinematica y Dinamica de Sistemas Roboticos
INGENIERIA ROBOTICA
IX Telerobética y Dispositivos Hapticos 3 2 0 2 0 4 [Sensores y Actuadores
X Robética Movil, Autotrénica y Animatrénica 3 2 0 2 0 4 |Cinematica y Dinamica de Sistemas Roboticos
X Roboética Aeroespacial 3 2 0 2 0 4 |Cinematica y Dinamica de Sistemas Roboticos
Vil Vision Artificial 3 2 0 2 0 4 |Procesamiento de Sefiales e Imagenes




