INGENIERIA EN MECATRONICA Lr

LURATEIDAGOLE

EN COMPETENCIAS PROFESIONALES TR

ASIGNATURA DE MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

1. Competencias

Desarrollar proyectos de programacion de equipos de
automatizacion y control, a través de disefio de codigo
Optimo para el mejoramiento de procesos, manipulando
la aplicacion de nuevas tecnologias para satisfacer las
necesidades del sector productivo.

2. Cuatrimestre Noveno
3. Horas Tedricas 26
4. Horas Préacticas 49
5. Horas Totales 75
6. Horas Totales por Semana 5
Cuatrimestre
7. Objetivo de aprendizaje El alumno desarrollara un modelo de programacion mas

avanzado y metodologico, simulara modelos
matematicos en software especializado y sera capaz de
construir aplicaciones orientadas al control avanzado
asi como implementara interfases de control basados
en el procesamiento digital de imagenes.

. . Horas
Hilgecles e Aprenelbe Teoéricas | Practicas| Totales

l. Programacion avanzada en Matlab 7 13 20

Il. Modelado de sistemas en Matlab 7 13 20

1. Fundamentos de control avanzado 7 13 20

\YA Fundamentos del Procesamiento Digital de 5 10 15

Imagenes

Totales 26 49 75
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

UNIDADES DE APRENDIZAJE

L. Unldad_ d(_e |. Programacién avanzada en Matlab
aprendizaje

2. Horas Tedricas 7

3. Horas Practicas 13

4. Horas Totales 20

5. Objetivo de la Desarrollar aplicaciones de control mediante la implementacion
Unidad de de algoritmos de control desarrollados en software de
Aprendizaje programacion

Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Programacion
avanzada en
lenguaje
estructurado

1.- Arreglos de varias
dimensiones y arreglos de
apuntadores

2.- Estructuras.

3.- Archivos y bancos de
datos

4.- Desarrollo de programas
simples con estructuras de
almacenamiento complejas

El alumno elaborara
programas en lenguaje C
empleando estructuras de
almacenamiento de datos
complejas.

Responsabilidad
Capacidad de
autoaprendizaje
Razonamiento
deductivo
Ordenado
Limpieza

Aproximaciones
numeéricas,
errores y
métodos
numMericos
esenciales

1.- Aproximacion numérica
y errores.

2.- Solucién numérica de
ecuaciones algebraicas y
trascendentes

3.- Solucién numérica de
sistemas de ecuaciones
lineales

4.- Interpolacion numérica
5.- Desarrollo de programas
en lenguaje estructurado
para la implementacion de
los métodos de este tema

El alumno aplicara los
primeros meétodos de
solucion numeéricas
considerando y
minimizando los errores y
la convergencia

Responsabilidad
Capacidad de
autoaprendizaje
Razonamiento
deductivo
Ordenado
Limpieza
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

Temas Saber Saber hacer Ser
Métodos 1.- Derivacion e integracion | El alumno aplicara Responsabilidad
numeéricos para | numerica métodos numéricos para la | Capacidad de
solucion de|2.- Solucion numérica de solucion numérica de autoaprendizaje
sistemas y | ecuaciones y sistemas de |sistemas y ecuaciones Razonamiento
ecuaciones ecuaciones diferenciales. avanzadas. deductivo
avanzadas 3.- Solucién de ecuaciones Ordenado

en derivadas parciales Limpieza

4.- Desarrollo de programas
en lenguaje orientado a
objetos para la
implementacion de los
métodos de este tema

Aplicaciones de

1.-Desarrollar algoritmos de

El alumno aplicara los

Responsabilidad

meétodos control numeérico avanzado. | conceptos avanzados de la | Capacidad de
numericos 2.-Seleccion e | programacion orientada a | autoaprendizaje
implementacion de | objetos para la resolucion | Razonamiento
algoritmos de control | de problemas complejos. | deductivo
numMerico Ordenado
3.- Solucién de problemas Limpieza
gque integren  métodos
numéricos avanzados
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

PROCESO DE EVALUACION

.. . o Instrumentos y tipos de
Resultado de aprendizaje Secuencia de aprendizaje reactivos

El alumno entrega los reportes|1. Identificar las caracteristicas | Lista de verificacion y
de las practicas desarrolladas |del paradigma de la|guia de observacion
con base en los temas|programacion orientada a
manejados, los cuales cubren las | objetos, mo&dulos, entradas, | Proyecto
bases principales de la | salidas, programacion.
programacion orientada a| 2. Comprender la configuracion
objetos de las funciones de Ila

programacion avanzada,

determinando los parametros

adecuados para diversos

procesos.

3. Comprender la conexion y

utilizacién de entradas y salidas

de los procesos que se manejan

en la computadora.
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de ensefianza Medios y materiales didacticos

1. Demostracion practica Pizarron, Cafidén, Equipo de computo,

2. Practicas de laboratorio software de programacion.

3. Aprendizaje basado en proyectos

ESPACIO FORMATIVO
Aula Laboratorio / Taller Empresa
X
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

UNIDADES DE APRENDIZAJE

L. Unldad_ d(_e Il. Modelado de sistemas en Matlab

aprendizaje
2. Horas Tedricas 7
3. Horas Practicas 13
4. Horas Totales 20
5. Objetivo de la Describir las propiedades de modelos fisicos mediante el uso de

Unidad de técnicas y ecuaciones matematicas para observar su

Aprendizaje comportamiento.

Temas Saber Saber hacer Ser
Fundamentos | Definir los conceptos | Obtener el modelo | Responsabilidad
del modelado | adecuados para el | matematico de un sistema | Capacidad de
Matematico desarrollo de un modelo|a partir de la | autoaprendizaje

matematico conceptualizacion fisica o | Razonamiento
de disefio deductivo
Ordenado
Limpieza
Matematicas | Describir el comportamiento | Comprobar el modelo | Responsabilidad
avanzadas en el espacio de un sistema | matematico de un sistema | Capacidad de
para la | espacial de acuerdo a  su|autoaprendizaje
localizacion comportamiento en el |Razonamiento
espacial espacio deductivo
Ordenado
Limpieza
Analisis Describir el comportamiento | Reproducir el modelo | Responsabilidad
cinematica cinematica de un sistema cinematica de un sistema | Capacidad de
espacial en base a sus ecuaciones | autoaprendizaje
caracteristicas Razonamiento
deductivo
Ordenado
Limpieza
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

Temas Saber Saber hacer Ser
Analisis Describir el comportamiento | Reproducir el modelo | Responsabilidad
dindmico dindmico de un sistema|dinamico de un sistema|Capacidad de

espacial en base a sus ecuaciones |autoaprendizaje
Razonamiento
deductivo
Ordenado
Limpieza
Modelado de|Determinar el modelo | Comprobar el modelo | Responsabilidad
sistemas matematico de un sistema, | matematico espacial de|Capacidad de
espaciales aplicando el analisis | un sistema autoaprendizaje
espacial, cinematica vy Razonamiento
dinamico deductivo
Ordenado
Limpieza
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

PROCESO DE EVALUACION

. . . Instrumentos y tipos
Resultado de aprendizaje Secuencia de aprendizaje de reactivos

El alumno entrega los reportes | 1. Identificar las caracteristicas | Lista de verificacion,
de las préacticas desarrolladas |y parametros del modelo.
con base en los temas|2. Comprender el Guia de observacion
manejados, los cuales cubren|comportamiento del modelo
las bases principales del|determinando los parametros Proyecto
modelado adecuados para diversos

procesos.

3. Comprobar el funcionamiento

del modelo tomando como

referencia el concepto real.
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de ensefianza Medios y materiales didacticos

1. Demostracion practica Pizarron, Cafén, Equipo de computo,

2. Practicas de laboratorio Software de programacion.

3. Aprendizaje basado en proyectos

ESPACIO FORMATIVO
Aula Laboratorio / Taller Empresa
X
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

UNIDADES DE APRENDIZAJE

L. Unldad_ d(_e lll. Fundamentos de control avanzado
aprendizaje
2. Horas Tedricas 13
3. Horas Practicas 7
4. Horas Totales 20
5. Objetivo de la Aplicar algoritmos de control mediante la implementacion de
Unidad de métodos avanzados que permitan modificar y optimizar el
Aprendizaje comportamiento de sistemas modelados en entornos virtuales.
Temas Saber Saber hacer Ser
Fundamentos |Definir los conceptos Yy |Representar modelos | Responsabilidad
del Control algoritmos de control |fisicos y matematicos | Capacidad de
Avanzado basicos para la| expuestos a algoritmos | autoaprendizaje
implementacion del control|de control Razonamiento
avanzado deductivo
Ordenado
Limpieza
Analisis y Definir las variables de |Describir el| Responsabilidad
representacion | control de un modelo a|comportamiento de un|Capacidad de
matematica de | partir de sus ecuaciones |sistema bajo | autoaprendizaje
los modelos caracteristicas alteraciones y | Razonamiento
de control modificaciones de sus |deductivo
variables de control Ordenado
Limpieza
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

Temas Saber Saber hacer Ser
Aplicaciéon de | Definir los algoritmos de Comprobar los Responsabilidad
algoritmos de | control 6ptimos aplicados a |resultados de los Capacidad de
control en el los sistemas modelados de |algoritmos autoaprendizaje
modelado de |acuerdo a su implementados, asi Razonamiento
sistemas comportamiento bajo como sus posibles fallas | deductivo

diferentes condiciones y alteraciones en su Ordenado
estructura tanto Limpieza

dinamica como
cinematica que permitan
recrear situaciones
apropiadas para su

optimizacion
Fundamentos | Definir los conceptos Describir: Responsabilidad
de Redes basicos de las redes caracteristicas, topologia | Capacidad de
Neuronales neuronales artificiales y funcionamiento de las |autoaprendizaje
Artificiales redes neuronales Razonamiento
(RNA) bésicas para su deductivo
aplicacion Ordenado
Limpieza
Fundamentos | Definir los conceptos Describir las Responsabilidad
de Ldgica basicos de légica difusa caracteristicas y Capacidad de
Difusa funcionamiento de autoaprendizaje
algoritmos de control Razonamiento
basados en légica deductivo
difusa. Ordenado
Limpieza
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

PROCESO DE EVALUACION

Resultado de aprendizaje

Secuencia de aprendizaje

Instrumentos y tipos
de reactivos

Aplicaciones creadas por el
usuario.

Metodologia de disefio.

Archivo electronico con el
diagrama y la simulacion.

Resultado de la prueba en el
sistema de desarrollo.

Reconocer una metodologia de
disefio para la creacion vy
aplicacion de algoritmos de
control con base en su
arquitectura y topologia.

Ejercicios préacticos vy
lista de verificacion.
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de ensefianza

Medios y materiales didacticos

Préacticas de laboratorio

Aprendizaje Basado en Proyectos. Pizarron, Cafion, Equipo de coémputo,
Software de programacion.

ESPACIO FORMATIVO

Aula Laboratorio / Taller Empresa
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

UNIDADES DE APRENDIZAJE

L. Unldad_ d(_e IV. Fundamentos del procesamiento digital de imagenes
aprendizaje

2. Horas Teoricas 5

3. Horas Précticas 10

4. Horas Totales 15

> ngggzj’%ge la Utilizar las diferentes técnicas del procesamiento digital de

o imagenes para la implementacion de algoritmos de control.

Aprendizaje

Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Introduccion y
fundamentos
de la Imagen
Digital

Describir los conceptos y
fundamentos del
procesamiento digital de
imagenes

Clasificar e identificar
las caracteristicas de
una imagen para su
procesamiento

Responsabilidad
Capacidad de
autoaprendizaje
Razonamiento
deductivo
Ordenado
Limpieza

Transformadas
de la Imagen

Definir las propiedades
basicas para la
transformacion de
imagenes

Desarrollar
transformadas
bidimensionales y sus
propiedades

Responsabilidad
Capacidad de
autoaprendizaje
Razonamiento
deductivo
Ordenado
Limpieza

Segmentacion

Describir las técnicas para

Analisis de imagenes

Responsabilidad

de Imagenes la extraccion de mediante el método de | Capacidad de
informacion a partir de segmentacion autoaprendizaje
una imagen Razonamiento
deductivo
Ordenado
Limpieza
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

Temas

Saber

Saber hacer

Ser

Representacion
y Descripcion

Definir los esquemas de
representacion de
imagenes utilizando
caracteristicas externas
(contorno), o
caracteristicas internas
(region)

Determinar las
caracteristicas
representativas de
zonas o regiones
elegidas

Responsabilidad
Capacidad de
autoaprendizaje
Razonamiento
deductivo
Ordenado
Limpieza

Reconocimiento
e Interpretacion

Describir los patrones
relevantes en el
rendimiento de un trabajo

Desarrollar técnicas de
reconocimiento e
interpretacion de

Responsabilidad
Capacidad de
autoaprendizaje

basado en el imagenes Razonamiento
procesamiento digital de deductivo
imagenes Ordenado
Limpieza
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

PROCESO DE EVALUACION

. : . Instrumentos y tipos de
Resultado de aprendizaje Secuencia de aprendizaje reactivos

El alumno entrega proyecto, que | 1.- Comprender las principales | Ejercicios practicos vy
describa el sistema de desarrollo |ventajas y desventajas del|lista de verificacion.
aplicando técnicas de | procesamiento digital de
procesamiento digital de | imagenes.
imagenes que contenga:

2.-Reconocer una metodologia
-Planteamiento del problema. de disefio para la aplicacion de

modulos y optimizacion de

procesos en la industria.
-Metodologia de disefio.
- Archivo electronico con  el| 3. comprender la construccion
diagrama y la simulacion. de un sistema de control digital

para un proceso con base en la

arquitectura de sistemas de
-_Resultado de las pruebas en el inf?)rmacién.
sistema de desarrollo.
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

PROCESO ENSENANZA APRENDIZAJE

Métodos y técnicas de ensefianza Medios y materiales didacticos
Entregar un reporte final del proyecto que |Pizarron, Cafién, Equipo de computo,
incluya: programas, diagramas de flujo, |software de programacion.
caracteristicas, forma de desarrollo vy
conclusiones.

ESPACIO FORMATIVO
Aula Laboratorio / Taller Empresa
X X
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

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

Capacidad

Criterios de Desempefio

Integrar, construir e innovar algoritmos de
inteligencia  computacional para el
mejoramiento de procesos industriales
capaces de cumplir tareas especificas,
generando procesos con mayor calidad,
eficiencia, precision, versatilidad,
seguridad para el mejoramiento de la
competitividad de nuestras empresas.

Elabora una propuesta del disefio que integre:

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

* Descripcion 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 del area
a automatizar.

» Estimado de costos y tiempos de entrega.

Modelar y disefiar elementos propuestos
apoyados en las tecnologias de
informacion y simulacion de los sistemas
gue intervienen en la automatizacion y
control para definir sus caracteristicas
técnicas.

Entregue el diagrama y el modelo del prototipo
fisico o virtual por implementar o probar,
estableciendo las especificaciones técnicas de
cada elemento y sistema que componen la
propuesta, diagramas de flujo o programas
mostrando los resultados que nos arrojan, en la
gue nos muestre el funcionamiento correcto.

- Descripcion de entradas, salidas de datos.

- Modelado del programa.

- Configuracion y/o programacion.

Implementacion de modelos fisicos o
virtuales considerando el diagrama, para
validar y depurar la funcionalidad del
disefo.

Depura y optimiza el modelo mediante:

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

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

* Ajustes necesarios para la optimizacion del
desempeiio de los elementos y sistemas.

e - - - — o m—mmm e ———————— - — - —— = ==
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MODELO DE PROGRAMACION AVANZADO

Capacidad

Criterios de Desempefio

Ajustar el modelo propuesto con base en
normas aplicables, su eficiencia y costos
para determinar su factibilidad.

Determina los costos presupuestados y tiempos
de realizacion.

Documentar el disefio en forma de diagramas de
flujo, para su reproducciéon y control de cambios,
elaborando un reporte que contenga:

* Propuesta de disefio

* Planos, diagramas o programas realizados.

* Especificaciones de ensamble, configuracion
y/o programacién 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.

 Costos y tiempos de realizacion.

» Resultado de la evaluacién del disefo.

Controlar el desarrollo del proyecto de
automatizacion y control por medio del
liderazgo de comunicacion efectiva,
utilizando el sistema de control estadistico
(Project, cuadro mando integral,
diagramas de Gantt) para alcanzar los
objetivos y metas del proyecto.

Elabora y justifica en un reporte que incluya: el
avance programatico de metas alcanzadas vs
programadas; las acciones correctivas y
preventivas.

Supervisar la instalaciobn, puesta en
marcha y operacion de sistemas, con
base en las caracteristicas especificadas,
recursos destinados, procedimientos,
condiciones de seguridad, y la planeacién
establecida, para asegurar el proceso
final.

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.
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Capacidad

Criterios de Desempefio

Evaluar los resultados del desempefio del
sistema automatizado con base en
pruebas ejecutadas en condiciones
normales y maximas de operaciones para
realizar ajustes y validar el cumplimiento
de los requisitos especificados.

Aplica procedimientos de evaluacion
considerando: analisis estadisticos de resultados,
pruebas fisicas, repetibiidad y analisis
comparativos respecto del disefio del proceso,
registrando los resultados de operacién en
funcibn a las caracteristicas solicitadas en
condiciones normales y maxima de operacion.
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