Modelo Educabivo

Gracias a las nuevas tecnologias, aplicaciones y herramientas de la llamada web 20,
Instituto de Estudios Superiores TecMas a determinado implementar un
llamado flipped classroom o
mebodologia que propone darle la vuelGa a la clase convencional e invertir el orden
del proceso de aprendizgje.
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Perfil de Ingreso

CONOCIMIENTOS EN:

- Maematicas, trigonomekbria y elementos basicos de estadistica y probabilidad.
- Las diferentes leyes y diversas beorias de la fisica.

- Tecnologias de la informacién y la comunicacién para intercambiar ideas, generar
procesos, modelos y simulaciones.

- Razonamiento I6gico-matemaético.

- Fenémenos histérico-soclales, mediante procedimientos bedricos-metodolégicos.
- Principios de la ciencia y de la investigacion.

HABILIDADES PARA:

- Resolver problemas de manera innovadora.

- Identificar los procedimientos de la clencia matemabica.

- Inerpretar y resolver problemas en actividades de la vida cotidiana y laboral.

- Plantear, analizar y resolver problemas de diversas indoles.

- Expresion oral y en el desarrollo de lectura y redaccién.

- Analizar la articulacién de la beorfa y la practica del método clentifico.

- Plantear los parametros de desarrollo de procedimientos estructurados
DESTREZAS PARA:

- Resolver problemas numéricos.

- Operar Lablas, graficas, diagramas y simbolos matematicos.

- Evaluar los aspectios bésicos de la resolucion de gjercicios conforme a los bemas
selectos de la fisica.

- Implementar los conocimientos de diferentes disciplinas y clencias en la resolucién de

problemas con base en principlos, leyes y concepbos.
- Aplicar de manera reflexiva y critica el quehacer cientifico.

- Manipular las nuevas tecnologias de informacion y comunicacion, aprovechando sus

pobtencialidades para desarrollar conocimientos que promuevan su parbicipacion.
ACTITUDES DE:

- Actitud critica-constructiva

- Responsabilidad y compromiso social para la comprensién de las necesidades mas
apremiantes de nuestro pais.

- Comportamiento ético para el gjercicio profesional dentro del marco de la legalidad y los

derechos de las personas.
- Tener sentido social y empatia ante los problemas de los deméas
- Tener disposicién para el aprendizaje, el desarrollo personal y el trabajo en equipo.

Institucion Incorporada a la SEP

Campo Laboral

Industria de transformacién, de mantenimiento y de manufactura qye integren en sus

procesos Gecnologia mecatrénica y robética, asi como aquellas que elaboran y fabrican
productos mecénicos de Glsima generacién. De igual manera brindar consulboria, fungir

como docente e investigador en la disciplina.

Perfil de Egreso

Conocimientos en:

-De mabemdbicas aplicadas a s0s tecnolgico

-De fisica, esbébica, termodi Ica. eleclmesbétdca, electrodindmica, cinematica, electronica y
aubomabizacion

-De programacion avanzada

-Sistbemas industriales basados en microprocesadores o microcontroladores

-Visién artificial por compubador a partir del estadio del funcionamiento de los sistemas de fuminacion,
cémaras, formacion de imégenes, radiomebria, fobometria, digibalizacion y color.

-El proceso de programacion de robobs industriales a bravés del estudio de los elementos de RAPID;
datios, variables, constianties y operadores-

-Modelado y simulacién de la cinemébica y dinamica

Habilidades para:

-Modelado mediante devs, disefio de experimentos y optimizacion de sisbemas.

-Especificar los pardmetros de acbuacion y mando en sistemas elecbroneumébicos, el convertidor de sefial
neumabico - eléctrico Y los diversos tipos de sensores dentro de los sistemas hidrdulicos Yy neumaticos.
-Analizar la estructiura y funcionamiento de los elementos gue conforman un robot modular para evaluar
y mejorar su funcionamientio.

-Espedificar el proceso de control con disposibivos electromagnéticos, desde su filosofia, necesidades
hasta las distinbas versiones de arranqyie que se aplican.

-Determinar el desarrollo de las relaciones mabemabicas de la dinémica de los robobs, Y la acbuacion de
los conceptios de fuerza Yy movimiento.

-Ensamblar en tanto la conformacion de la dindmica del robob los métodos, ecuaciones, formulas y
algoribmos de la dindmica inversa y directa.

Destrezas para:

-Programar a partir del monitoreo, forzado de variables, simbolos, documentacion, operaciones Iogicas
booleanas, con palabras y la parametrizacion de un FC.

-Disefiar robats atendiendo a reqylerimientios Y especificaciones concretias, con conuroles y
paramebros de programacion y aubomatizacion.

Actibudes :

-Ejercicio permanente de estandares de calidad en los servicios que se relacionan con su profesion.
-Apertura al cambio

-Disposicién y aperbura al brabgjo interdisciplinario

-Toma de decislones estraliégicas.

-Colaboracion en los prcyecbos de la organizacion y planeacion de procesos.

-Vision estratégica y global que amplie los ohjetivos a alcanzar.

-Flexibilidad y adapbacion a los ambientes de trabajo.

-Fomenbar la creatividad personal | la de sus colaboradores.

Plan de Esbtudios

- ALGEBRA - PROGRAMACION DE - INGENIERIA DE CONTROL
- COMPUTACION PARA INGENIEROS PERIFERICOS - DISENO Y SELECCION DE
- CALCULO INTEGRAL Y DIFERENCIAL ~ AUTOMATIZACION INDUSTRIAL ELEMENTOS MECANICOS
- QUIMICA | - PROCESOS DE MANUFAGTURA - CINEMATICA DE ROBOTS
- METODOS NOMERICOS - CONTROL DE MOTORES
- PROGRAMACION | . - SISTEMAS ELECTRONICOS ELECTRICOS
- CALCULO VECTORIAL DE INTERFAZ - SISTEMAS DE VISION ARTIFICIAL
- QuUIMICA I - CONTROLADORES LOGICOS - DINAMICA DE ROBOTS
- TERMODINAMICA | PROGRAMABLES | - PROGRAMACION DE ROBOTS
- PROGRAMACION Il - PROGRAMACION DE SISTEMAS INDUSTRIALES
- PROBABILIDAD Y ESTADISTICA EMBEBIDOS - CONTROL AVANZADO
- FISICA - MODELADO Y SIMULACION DE
- TERMODINAMICA I SISTEMAS
- ESTATICA - SISTEMAS NEUMATI
- METODOLOGIA DE LA INVESTIGACION Mo SIrsiEs [ e
- ELECTRICIDAD Y MAGNETISMO
) - CONTROLADORES LOGICOS AREA
- MECANICA DE CUERPO RIGIDO PROGRAMAELES I INSTAUMENTAL
- METROLOGIA

. AREA
- CIRCUITOS ELECTRICOS PROFESIONALIZANTE



