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Presentacion "

El desarrollo de la Inteligencia Artificial y su cotidianeidad cada vez mas arraigada
en la sociedad actual y en sus procesos ha impulsado la Ingenieria Mecatronica,
convirtiéndola en un area con infinidad de posibilidades en cuanto al disefio de
sistemas y productos agiles. Asi, los avances en robdtica, la automatizacion de

procesos Y la integracion tecnoldgica han marcado un antes y un después en i

el sector industrial. Ante esta situacion, TECH ha decidido lanzar un programa

centrado en este sector, en sus novedades y en las pautas necesarias para

dominarlo. De esta forma, a través de una titulacion 100% online disefada por

los mejores expertos en Mecatronica, el egresado implementara a su praxis los

conocimientos mas exhaustivos en menos de 12 meses. e b L
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Accede a un Master Titulo Propio del maximo
nivel y domina la Ingenieria Mecatronica de la
mano de los mejores expertos con TECH”
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La industria tecnologica avanza a pasos agigantados. Cada afo se invierten en este
sector millones de dolares, una cifra nimia si se compara con los beneficios que
aporta. Asi, uno de los focos emergentes que mayor impacto ha generado ha sido
la Ingenieria Mecatronica, sobre todo por la versatilidad que abarca, asi como por

la amplia gama de aplicaciones y desafios que propone. En pocas palabras: se ha
convertido en una oportunidad infinita para la innovacion. Sin embargo, también
supone un reto para todos sus profesionales, sobre todo por el ritmo vertiginoso al
que avanza la mecanica, la electrénica y la informatica en el disefio de sistemas'y
productos inteligentes.

Ante esto, TECH ha desarrollado el presente Master Titulo Propio en Ingenieria
Mecatronica, un completo y exhaustivo programa que recoge los avances de este
campo en 1.500 horas del mejor contenido tedrico, practico y adicional. Se trata de
una experiencia académica sin parangon con la que el profesional podra ahondar en
la interdisciplinaridad de esta drea, conociendo las técnicas y métodos mas efectivos
para el disefio de sistemas, el control de ejes, la automatizacion o la simulacion
numérica. Ademas, podra profundizar en la fabricacion asistida de componentes,
actualizandose en las novedades de los materiales mas efectivos del mercado
ingeniero actual.

Todo ello a lo largo de 12 meses en los que tendrd acceso ilimitado a una plataforma
virtual de Ultima generacion, sin horarios ni clases presenciales, ofreciéndole una
experiencia académica que se adapta a su total y absoluta disponibilidad. Ademas,
se apoya en un comodo formato 100% online, asi como en la metodologia Relearning,
aspectos que han permitido a TECH situarse como la mejor universidad digital del
mundo. Se trata, por lo tanto, de una oportunidad Unica de comenzar una titulacion
que elevara el conocimiento y el talento del ingeniero al maximo nivel en un area en
expansion y con amplias expectativas de futuro como es la Ingenieria Mecatrénica.

Este Master Titulo Propio en Ingenieria Mecatrénica contiene el programa educativo
mas completo y actualizado del mercado. Sus caracteristicas mas destacadas son:

+ El desarrollo de casos practicos presentados por expertos en Ingenieria informatica
y de la tecnologia

+ Los contenidos graficos, esquematicos y eminentemente practicos con los que esta
concebido recogen una informacion técnica y practica sobre aquellas disciplinas
indispensables para el gjercicio profesional

+ Los ejercicios practicos donde realizar el proceso de autoevaluacion para mejorar
el aprendizaje

+ Su especial hincapié en metodologias innovadoras

+ Las lecciones tedricas, preguntas al experto, foros de discusion de temas
controvertidos y trabajos de reflexion individual

+ La disponibilidad de acceso a los contenidos desde cualquier dispositivo fijo
0 portatil con conexion a internet

Tras el curso de este Master Titulo Propio
destacaras por tu manejo exhaustivo

en electronica y mecanica en menos

de 12 meses”



Domina las mejores estrategias de
instrumentacion ahondando en el
desarrollo de variables controladas
en el entorno informatico actual”

El programa incluye en su cuadro docente a profesionales del sector que vierten en
esta capacitacion la experiencia de su trabajo, ademas de reconocidos especialistas
de sociedades de referencia y universidades de prestigio.

Su contenido multimedia, elaborado con la Ultima tecnologia educativa, permitira
al profesional un aprendizaje situado y contextual, es decir, un entorno simulado

gue proporcionara una capacitacion inmersiva programada para entrenarse ante
situaciones reales.

El disefo de este programa se centra en el Aprendizaje Basado en Problemas,
mediante el cual el profesional debera tratar de resolver las distintas situaciones
de practica profesional que se le planteen a lo largo del curso académico. Para ello,
contara con la ayuda de un novedoso sistema de video interactivo realizado por
reconocidos expertos.
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Implementa a tus aptitudes el manejo
exhaustivo de las técnicas mas avanzadas en
disefio de productos y prototipado con TECH.

Mas de 1.500 horas del mejor contenido
teorico, practico y adicional compactados
en un comodo formato 100% online.
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Objetivos

TECH y su equipo de expertos han desarrollado el presente programa en Ingenieria
Mecatronica con el objetivo de poner a disposicion del egresado todo el material
gue necesita para alcanzar el maximo nivel profesional en este campo en tan solo
12 meses. De esta forma, a través de 1.500 horas de material tedrico, practico y
adicional formado por las Ultimas tendencias informaticas, lograra alcanzar sus
metas laborales mas exigentes de manera garantizada.
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Si entre tus objetivos esta dominar

la simulacion numeérica de sistemas
mecanicos, este Master Titulo Propio
: es lo que estabas buscando”
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Objetivos generales

+ Desarrollar la base necesaria que capacite y facilite el aprendizaje versatil
de nuevas metodologias

+ Identificar y analizar los principales tipos de mecanismos industriales

+ |dentificar los sensores y actuadores de un proceso segun su funcionalidad

+ Profundizar en la metodologia de disefio CAD y aplicarlo a proyectos mecatronicos

+ |dentificar los diferentes equipos que intervienen en el control de los procesos industriales

+ Establecer la tipologia de analisis y modelo de calculo FEM para reproducir
el ensayo real de un componente mecatronico

+ Presentar los elementos que integran un sistema robotico

*

Examinar los modelos matematicos que rigen la mecanica multicuerpo

*

Definir los fundamentos de los sistemas embebidos, incluyendo su arquitectura,
componentes y aplicaciones en la ingenieria moderna

*

Determinar los distintos modelos de fabricacion integrados presentes
en la industrial

Implementa a tu praxis las
ultimas estrategias en desarrollo
de sistemas integrados a traveés
de un Master Titulo Propio del
maximo nivel profesional”




Objetivos especificos

Médulo 1. Maquinas y sistemas mecatrénicos
+ Mddulo 1. Maquinas y sistemas mecatrénicos

+ Reconocer los distintos métodos de transmision y transformacion de movimiento

*

Identificar los principales tipos de maquinas y mecanismos que permiten
la transmision y transformacion de movimiento

+ Definir las bases para el estudio de las solicitaciones estaticas y dinamicas
de sistemas mecanicos

+ Establecer las bases para el estudio, disefio y evaluacion de los siguientes elementos
y sistemas mecanicos: engranajes, ejes y arboles, rodamientos y cojinetes, resortes,
elementos de unién mecanicos, elementos mecanicos flexibles y frenos y embragues

Médulo 2. Fabricacién asistida de componentes mecanicos
en sistemas mecatrénicos

+ Presentar los fundamentos principales de los sistemas mecatronicos,
asi como su contexto dentro del desarrollo tecnolégico en la actualidad

+ Establecer un habito de integracion de técnicas de fabricacion asistida
en el dia a dia del disefio de componentes mecanicos

+ Analizar las técnicas existentes, asi como la normativa, reglamentacion
y estandares en el desarrollo asistido de componentes mecanicos

+ Fundamentar los criterios de calidad y control de la misma, necesarios
para el correcto desarrollo de la fabricacion

Objetivos |11 tech

Mddulo 3. Sensores y actuadores
+ Reconocer y seleccionar los sensores y actuadores que intervienen en un proceso
industrial de acuerdo a su aplicacion practica

+ Configurar un sensor o un actuador en funcion los requerimientos técnicos propuestos

+ Disefar un proceso productivo industrial en funcién de los requerimientos
técnicos propuestos

Mddulo 4. Diseio de sistemas mecatrénicos
+ Definir relaciones y ecuaciones para crear modelos paramétricos que se adapten
a cambios en el disefio dgilmente

+ Encontrary utilizar los recursos disponibles de fabricantes de elementos mecatrénicos
0 repositorios, e incluirlos en el disefio para aumentar la productividad
+ Desarrollar piezas de chapa plegada de forma eficiente

+ Generar dibujos técnicos y planos detallados a partir de modelos 3D de piezas
y ensamblajes

Mddulo 5. Control de ejes, sistemas mecatrénicos y automatizacion
+ |dentificar los elementos que componen los controladores de los sistemas
industriales, relacionando su funcion con los elementos que conforman los
procesos de automatizacion

+ Ser capaz de configurar y programar un controlador en funcion los requerimientos
técnicos propuestos en el proceso

+ Trabajar con las caracteristicas especiales que presenta la automatizacion de maquinas

+ Ser capaz de disefiar un proceso productivo industrial en funcién
de los requerimientos técnicos propuestos
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Médulo 6. Calculo estructural de sistemas y componentes mecanicos
+ Establecer el modelo de material mas adecuado para representar
el comportamiento de un material bajo sus condiciones de ensayo

+ Definir las condiciones de contorno que representan un ensayo real

+ Determinar los resultados necesarios en un célculo por elementos finitos
para evaluar la viabilidad de un disefio

Médulo 7. Robética aplicada a la Ingenieria Mecatrdénica
+ |dentificar los componentes que forman parte de un robot

+ Fundamentar los principios matematicos utilizados en el estudio de la cinematica
y dindmica de un robo

+ Concretar la formulacién mecanica utilizada en el andlisis y disefio de un robot

+ Desarrollar las técnicas de planificacion de trayectorias utilizadas
en el control cinematico

+ Analizar el control dindmico lineal de un motor c.c.

Médulo 8. Simulacién numérica de sistemas mecanicos
+ Desarrollar las ecuaciones cinematicas de los sistemas multicuerpo
y las ecuaciones dinamicas de los sistemas multicuerpo

+ Ser capaz de seleccionar un modelo adecuado de contacto o colision
+ Simular transmisiones de movimiento empleando software comercial

+ Ser capaz de simular sistemas robdticos empleando software comercial
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Mddulo 9. Sistemas embebidos
+ Profundizar en el estudio y analisis de microprocesadores, incluyendo arquitecturas,
conjuntos de instrucciones y estrategias de programacion especificas para
microprocesadores embebidos

+ Desarrollar habilidades en el disefio y la implementacion de sistemas embebidos
en tiempo real, abordando aplicaciones como el control de procesos industriales, el
filtrado de senales, la deteccion de patrones y la adquisicion de datos en tiempo real

+ Desarrollar competencias en el disefio y programacion de hardware programable,
como FPGAs, y en la utilizacién de computadoras de placa Unica (SBCs)
para la creacion de sistemas embebidos

+ Desarrollar habilidades para disefiar, desarrollar y desplegar soluciones de 10T,
incluyendo la conexion de dispositivos embebidos a la nube, la gestion de datos
y la creacion de aplicaciones loT

Modulo 10. Integracion de sistemas mecatronicos
+ Evaluar las posibilidades de fabricacién integrada existente en la actualidad

+ Analizar los diferentes tipos de redes de comunicaciones disponibles y valorar
qué tipo de red de comunicaciones es la mas idonea en determinados escenarios

+ Examinar los sistemas de Interface hombre-maquina que permiten el control
y la supervision centralizada de los procesos, verificando su funcionamiento

+ Fundamentar las nuevas tecnologias de fabricacion basados en la industria 4.0.

+ Integrar los distintos equipos de control que intervienen en los sistemas mecatronicos
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Competencias

Una de las piezas clave de todas y cada una de las titulaciones que TECH ofrece
es la implementacion de habilidades que permitan a sus egresados destacar
como profesionales ampliamente especializados en su area de estudio. Por ello,
la superacion de este programa ayudara al ingeniero a dominar a la perfeccion las
competencias propias de los mejores expertos en mecatronica. Todo ello a través
del mejor contenido tedrico y practico mas avanzado y actualizado del momento
desarrollad, ademas, por versados en este sector.
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6 @ Una experiencia académica que te dara las claves
para manejar los sistemas mecatronicos con las

técnicas mas avanzadas del momento”
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Competencias generales

+ Generar capacidad de redaccion e interpretacion de documentacion técnica

+ Evaluary analizar los esfuerzos a los que se ven sometidos los principales tipos
de sistemas y elementos mecanicos

+ Seleccionar y configurar el tipo de sensor y actuador necesario que participa
en un proceso en funcion del parametro a medir o controlar

+ Generar croquis bien definidos como base para operaciones de disefio

+ Seleccionar y programar los equipos mecatronicos que participan en un proceso
en funcién de la maquina o proceso a automatizar

+ Resolver empleando herramientas de ingenieria basadas en el método
de elementos finitos un analisis representativo de un ensayo real

+ Analizar los modelos matematicos utilizados en el analisis y disefio de un robot

+ Compilar las técnicas de integracion numérica empleadas para resolver
problemas dindamicos

+ Analizar las principales arquitecturas y lenguajes de programacion empleados
en el disefio de sistemas embebidos

+ Fundamentar las posibilidades de integracion de sistemas mediante
comunicaciones industriales
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Competencias especificas

+ Disefiar un proceso industrial y establecer los requisitos de funcionamiento del mismo
+ Utilizar las técnicas de disefio de solidos y superficies de manera efectiva

+ Crear ensamblajes complejos utilizando las relaciones de posicion

+ Profundizar en la automatizaciéon de maquinas

+ Disefiar un proceso industrial y establecer los requisitos de funcionamiento del mismo
+ Analizar criticamente los resultados obtenidos de un céalculo por elementos finitos

+ Desarrollar métodos de control utilizados en un robot

+ Modelar sistemas mecanicos empleando software de simulacion multicuerpo

+ Explorar las aplicaciones especificas de sistemas embebidos en diversos
campos de la ingenieria, como control de procesos, automatizacion industrial,
comunicaciones, y procesamiento de sefiales

+ Examinar las distintas posibilidades de supervision existentes en los procesos

A través de casos practicos reales
trabajaras en el aflanzamiento de la
resolucion de conflictos, competencia
esencial en el ambito laboral actual”
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Direccion del curso

TECH se esfuerza al maximo por conformar los mejores claustros. Y es que se trata
de una baza que garantiza una experiencia académica del maximo nivel, ya que
contar con el apoyo de profesionales reputados permite ofrecer un contenido sin
parangon. Para este Master Titulo Propio ha seleccionado a un equipo de ingenieros
multidisciplinares, todos ellos versados en el manejo de las tecnologias mecanicas,
electronicas, la informatica y la automatizacion industrial.
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El equipo docente de este Master Titulo Propio
aportara a tu carrera una vision multidisciplinar
englobando la mecanica, la electronica y la
informatica industrial en un unico programa”



tecn 20| Direccién del curso

Direccion

Profesores

D. Bretdn Rodriguez, Javier
+ Especialista en Ingenierfa Industrial

+ Ingeniero Técnico Industrial en FLUNCK S.A.

Dr. L6pez Campos, José Angel

*

*

*

*

Especialista en disefio y simulacion numérica de sistemas mecanicos

Ingeniero de célculo en ITERA TECNICA S.L.

Doctorado Ingenieria Industrial por la Universidad de Vigo

Master en Ingenierfa de Automocion por la Universidad de Vigo

Master en Ingenieria de vehiculos de competicion por la Universidad Antonio de Nebrija
Especialista universitario FEM por la Universidad Politécnica de Madrid

Graduado en Ingenierfa Mecanica por la Universidad de Vigo

Diia. Suarez Garcia, Sofia
+ Investigadora y especialista en Ingenieria Industrial

+ Ingeniera mecanica en preparacion y calculo de modelos por el Método

+ Ingeniero técnico industrial en el Ministerio de Educacion y Ciencias del Gobierno de Elementos Finitos en la Universidad de Vigo

de Espafa

+ Asistente de docente universitaria en varias asignaturas de Grado

+ Docente universitario en el area de la Ingenieria de Sistemas y Automaticas + Master en Ingenieria Industrial por la Universidad de Vigo

de la Universidad de La Rioja

+ Graduada en Ingenierfa Mecanica por la Universidad de Vigo

+ Ingeniero Técnico Industrial por la Universidad de Zaragoza

+ Ingeniero Industrial por la Universidad de la Rioja



D. Peldez Rodriguez, César

*

*

*

*

*

*

*

Especialista en Tecnologias de la Informacion y las Comunicaciones

Visiting Assistant in Research en la Universidad de Yale

Ingeniero en R+D en SEADAM - Valladolid

Investigador en diversos proyectos de la Universidad de Alcala de Henares
Grado de Ingenieria en Tecnologias Industriales por la Universidad de Valladolid
Master en Ingenieria Industrial por la Universidad de Valladolid

Colaborador en diversas publicaciones cientificas

D. Agudo del Rio, David

*

*

*

Especialista en Mecanica, Energia y Sustentabilidad

Ingeniero de simulacién en CTAG-IDIADASAFETY Technology
Ingeniero de simulacion en MAKROSS Simulation and Testing
Ingeniero técnico industrial en el Centro Tecnoldgico Granito
Investigador en la Universidad de Vigo

Grado en Ingenieria Mecénica por la Universidad Catdlica de Avila

Especialidad en Ingenierfa Técnica Industrial y Mecanica por la Universidad de Vigo

Master Universitario en Energia y Sustentabilidad por la Universidad de Vigo

. Gonzalez Baldonado, Jacobo

Especialista en Tecnologias Industriales e Ingenieria Matematica

Docente de varias asignaturas de Grado en Ingenieria Mecanica

Profesor Ayudante e investigador predoctoral universitario

Doctor en Ingenierfa por la Universidad de Vigo

Graduado en Ingenieria en Tecnologias Industriales por la Universidad de Vigo

Master en Ingenieria Matematica por la Universidad de Vigo
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Dr. Segade Robleda, Abraham
+ Especialista en Mecanica e Intensificacion en Maquinaria

*

Profesor Titular de Ingenieria Industrial

*

Doctorado en Ingenierfa Industrial

*

Licenciado en Ingenieria Industrial

*

Especialista Universitario en Teoria y Aplicacion Practica de Elementos Finitos

*

Estudios Avanzados en Andlisis de Sistemas Mecanicos, Energéticos y de Fluidos

D. Elvira Izurrategui, Carlos
+ Especialista en Ingenieria Eléctrica y en Sistemas y Automatica

+ Subdirector de la Seccion de Ingenieria Industrial del Centro de Ensefianzas Cientificas
y Técnicas de la Universidad de La Rioja

*

Director del Centro de Ensefianzas Cientificas y Técnicas de la Universidad de La Rioja

*

Profesor Titular Universitario en diversos programas de master y grado
+ Ingeniero Industrial por la Universidad de Cantabria

+ Ingeniero Técnico Industrial (con especialidad en Electricidad) por la Universidad
de Zaragoza

+ Director de varios proyectos de investigacion docente

D. Madalin Marina, Cosmin
+ Investigador y especialista en Ingenieria Informatica

+ Graduado en Ingenierfa Informatica por la Universidad de Alcala
+ Mencién en Computacién por la Universidad de Alcala
+ Master Universitario de Investigacion en Inteligencia Artificial por la UNED

+ Curso de Extension Universitaria: Analisis funcional
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Estructura y contenido

Tanto el desarrollo del contenido como la estructuracion del presente Master Titulo Propio
ha corrido a cargo del equipo docente. Gracias a ello ha sido posible conformar un
programa del maximo nivel formado por mas de 1.000 horas del mejor contenido
tedrico, practico y adicional compactado en un cémodo formato 100% online. Asi,

el egresado podra ampliar sus conocimientos en Ingenieria Mecatronica de manera
adaptada, permitiéndole conocer al detalle las ultimas novedades en integracion,
desarrollo y fabricacion desde donde quiera y con un horario totalmente adaptado

a su disponibilidad.
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Conéctate desde donde quieras y cuando
quieras a traves de un programa que se
adapta a tus necesidades”
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Mddulo 1. Maquinas y sistemas mecatronicos 1.8.  Elementos de unién mecanicos

1.1, Sistemas de transformacion de movimiento 181 T|.po? de U”'Q”es
1.8.2. Disefio de uniones no permanentes

1.1.1. Transformacion circular completo: circular alternativo o )
1.8.3.  Disefio de uniones permanentes

1.1.2.  Transformacion circular completo: rectilineo continuo
1.1.3.  Movimiento intermitente
1.1.4.  Mecanismos de linea recta

1.9.  Transmisiones mediante elementos flexibles
1.9.1. Correas

1.1.5.  Mecanismos de detencion 19.2. Cadenas de rodillos

1.9.3. Cables metdlicos

1.9.4. Ejes flexibles

1.10. Frenosy embragues

1.2, Maquinas y mecanismos: transmision de movimiento
1.2.1. Transmision de movimiento lineal

1.2.2.  Transmision de movimiento circular
1.10.1. Clases de frenos/embragues

1.10.2. Materiales de friccion

1.2.3.  Transmision de elementos flexibles: correas y cadenas

1.3.  Solicitaciones de maquinas

131 Solicitaciones estaticas 1.10.3. Calculoy dimensionado de embragues

1392 Criterios de fallo 1.10.4. Calculoy dimensionado de frenos

1.3.3. Fatigaen maquinas

Madulo 2. Fabricacion asistida de componentes mecanicos

14 Engranajes en sistemas mecatrénicos

1.41. Tipos de engranajes y métodos de fabricacion
1.42.  Geometriay cinematica
1.43. Trenes de engranajes

2.1.  Fabricacion mecanica en sistemas mecatronicos
2.1.1.  Tecnologias de fabricacion mecanica

14.4. Andlisis de fuerzas 2.1.2.  Fabricacion mecanica en la industria mecatronica
1.4.5. Resistencia de engranajes 2.1.3. Avances en la fabricacion mecanica en la industria mecatronica
1.5.  Ejesy érboles 2.2.  Procesos de arranque de material
1.51.  Esfuerzos en los érboles 22.1. Teoria de corte de metal
1.5.2.  Disefio de arboles y ejes 2.2.2.  Procesos de mecanizado tradicionales
1.5.3. Rotodindmica 2.2.3.  CNCy automatizacion en fabricacion
1.6.  Rodamientos y cojinetes 2.3.  Tecnologias de conformado de chapa
1.6.1.  Tipos de rodamientos y cojinetes 2.3.1.  Tecnologias de corte de chapa: Iaser, agua y plasma
1.6.2. Célculo de rodamientos 2.3.2.  Criterios de seleccion de tecnologia
1.6.3.  Criterios de seleccion 2.3.3.  Plegado de chapa
1.6.4.  Técnicas de montaje, lubricacion y mantenimiento 2.4. Procesos de abrasion
1.7. Resortes 2.4.1.  Técnicas de fabricacion mediante abrasién
1.7.1. Tipos de resortes 2.4.2.  Herramientas abrasivas
1.7.2.  Muelles helicoidales 2.4.3.  Procesos de granallado y chorro de arena

1.7.3.  Almacenamiento de energia mediante muelles



2.5.

2.6.

2.7.

2.8.

2.9.

2.10.

Tecnologias avanzadas en fabricacién mecanica

2.5.1.  Fabricacion aditiva y sus aplicaciones

2.5.2.  Microfabricacion y nanotecnologia

2.53.  Fabricacion por electroerosion

Técnicas de prototipado rapido

2.6.1.  Impresién 3D en prototipado répido

2.6.2.  Aplicaciones en prototipado rapido

2.6.3.  Soluciones en impresion 3D

Disefio para la fabricacion en sistemas mecatrénicos
2.7.1.  Principios de disefo orientados a la fabricacion
2.7.2.  Optimizacion topologica

2.7.3.  Innovacion en disefio para la fabricacion en sistemas mecatrénicos
Tecnologias de conformado de plasticos

2.8.1.  Procesos de moldeo por inyeccion

2.82.  Moldeo por soplado

2.8.3.  Moldeo por compresion y transferencia
Tecnologias avanzadas en conformado de plastico
29.1.  Metrologia

29.2.  Unidades de mediday estéandares internacionales
2.9.3. Instrumentos y herramientas de medicion
2.9.4.  Técnicas avanzadas en metrologia

Control de calidad

2.10.1. Métodos de medicion y técnicas de muestreo
2.10.2. Control Estadistico del Proceso (SPC)

2.10.3. Normativas y estandares de calidad

2.10.4. Gestién de la Calidad Total (TQM)
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Maédulo 3. Sensores y actuadores

3.1.

3.2.

3.3.

3.4.

3.5.

Sensores

3.1.1.  Seleccion de sensores

3.1.2.  Los sensores en los sistemas mecatrénicos

3.1.3.  Ejemplos de aplicacion

Sensores de presencia o proximidad

3.2.1.  Finales de carrera: principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas
3.2.2.  Detectores inductivos: principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas
3.2.3.  Detectores capacitivos: principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas
3.2.4.  Detectores Opticos: principio de funcionamiento, caracteristicas técnicas
3.2.5. Detectores ultrasénicos principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas
3.2.6.  Criterios de seleccion

3.2.7.  Ejemplos de aplicacion

Sensores de posicion

3.3.1.  Encoder incrementales: principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas
3.3.2.  Encoder absolutos: principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas
3.3.3.  Sensores laser: principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas

3.3.4.  Sensores magnetostrictivos y potenciometros lineales.

3.3.5.  Criterios de seleccion

3.3.6.  Ejemplos de aplicacion

Sensores de temperatura

3.4.1.  Termostatos: principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas

3.4.2.  Termorresistencias: principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas
3.4.3.  Termopares: principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas

3.4.4. Pirometros de radiacion: principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas
3.4.5. Criterios de seleccion

3.4.6. Ejemplos de aplicacion

Sensores para la medida de variables fisicas en procesos y maquinas

3.5.1.  Presion principio de funcionamiento

3.5.2.  Caudal: principio de funcionamiento

3.5.3. Nivel: principio de funcionamiento

3.54.  Sensores de otras variables fisicas

3.5.5.  Criterios de seleccion

3.5.6. Ejemplos de aplicacion
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3.6.

3.7.

3.8.

3.9.

3.10.

Actuadores

3.6.3.  Seleccion de actuadores

3.6.4. Los actuadores en los sistemas mecatronicos
3.6.5.  Ejemplos de aplicacion

Actuadores eléctricos
3.7.1. Relésy contactores: principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas

3.7.2.  Motores rotativos: principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas
3.7.3. Motores paso a paso: principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas
3.7.4.  Servomotores: principio de funcionamiento, caracteristicas técnicas

3.7.5.  Criterios de seleccion

3.7.6.  Ejemplos de aplicacion

Actuadores neumaticos
3.8.1.  Valvulasy servovalvulas principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas

3.8.2.  Cilindros neumaticos: principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas

3.8.3.  Motores neumaticos: principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas
3.8.4.  Sujecioén por vacio: principio de funcionamiento, caracteristicas técnicas
3.8.5.  Criterios de seleccion

3.8.6. Ejemplos de aplicacion

Actuadores hidraulicos
3.9.1.  Valvulasy servovalvulas principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas

3.9.2.  Cilindros hidraulicos: principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas
3.9.3.  Motores hidraulicos: principio de funcionamiento y caracteristicas técnicas
3.9.4. Criterios de seleccion

3.9.5. Ejemplos de aplicacion

Ejemplo de aplicacion de seleccion de los sensores y actuadores en el disefio
de una maquina

3.10.1. Descripcion de la maquina a disefar
3.10.2. Seleccion de sensores
3.10.3. Seleccién de actuadores

Maddulo 4. Disefio de sistemas mecatrénicos

4.1.

4.2.

4.3.

4.4.

4.5.

4.6.

4.7.

El CAD en laingenieria

4.1.1.  CAD en Ingenieria

4.1.2.  Disefio paramétrico en 3D

4.1.3. Tipos de software en el mercado

4.1.4.  SolidWorks. Inventor

Entorno de trabajo

421 Elentorno de trabajo

4272 Menus

4.2.3.  Visualizacion

4.24.  Configuraciones predeterminadas del entorno de trabajo

Disefio y estructura de trabajo

4.3.1.  Disefio 3D asistido por ordenador

43.2. Metodologia de disefio paramétrico

4.3.3.  Metodologia de disefio de conjuntos de piezas. Ensamblajes
Croquizado

4.41.  Bases del disefio de Croquis

4.42.  Creacién de croquis en 2D
4.43.  Herramientas de edicion de croquis
444, Acotacion y relaciones en el croquis
4.4.5.  Creacion de croquis en 3D

Operaciones de disefio mecanico

4.51.  Metodologia de disefio mecanico

4.5.2.  Operaciones de disefio mecanico

4.5.3. Otras operaciones

Superficies

4.6.1. Creacion de superficies

4.6.2. Herramientas para la creacién de superficies
4.6.3. Herramientas para la edicion de superficies
Ensamblajes

4.71. Creacion de ensamblajes

4.7.2.  Lasrelaciones de posicion

4.7.3. Herramientas para la creacion de ensamblajes



4.8.  Normalizacion y tablas de disefio. Variables
4.8.1. Biblioteca de componentes. Toolbox
4.8.2.  Repositorios online/fabricantes de elementos
4.8.3. Tablas de disefio
49. Chapa plegada
49.1. Moddulo de chapa plegada en software CAD
4.9.2.  Operaciones chapa metdlica
493. Desarrollos para el corte de chapa
4.10. Generacion de planos
4.10.1. Creacion de planos
4.10.2. Formatos de dibujo
4.10.3. Creacion de vistas
4.10.4. Acotacion
4.10.5. Anotaciones
4.10.6. Listasy tablas

Médulo 5. Control de ejes, sistemas mecatronicos y automatizacion

51.  Automatizacion de los procesos productivos
51.1. Automatizacion de los procesos productivos
5.1.2.  Clasificacion de los sistemas de control
51.3. Tecnologias empleadas
51.4. Automatizacion de maquinas y/o automatizacion de procesos
5.2.  Sistemas mecatronicos: elementos
521. Los sistemas mecatronicos
5.2.2.  Elautémata programable como elemento de control de procesos discretos
52.3. Elregulador como elemento de control de procesos continuos
5.2.4.  Controladores de ejes y robots como elementos de control de posicion
5.3.  Control discreto con autématas programables (PLC,s)
5.3.1. Logica cableada vs logica programada
5.3.2.  Control con PLC,s
53.3.  Campo de aplicacion de los PLC,s
5.3.4. Clasificacion de los PLC,s
5.3.5.  Criterios de seleccion
53.6. Ejemplos de aplicacion

5.4.

5.5.

5.6.

5.7.

5.8.

5.9.
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Programacion del PLC

54.71. Representacion de sistemas de control

54.2. Ciclo de funcionamiento

54.3. Posibilidades de configuracion

5.4.4. Identificacion de variables y asignacion de direcciones
5.4.5. Lenguajes de programacion

54.6. Juego de instrucciones y software de programacion
5.4.7. Ejemplo de programacion

Meétodos de descripcion de los automatismos secuenciales
5.5.1. Disefo de automatismos secuenciales

55.2.  GRAFCET como método de descripcién de automatismos secuenciales
55.3. Tipos de GRAFCET

5.54. Elementos de GRAFCET

55.5.  Simbologia normalizada

5.5.6.  Ejemplos de aplicacion

GRAFCET estructurado

5.6.1.  Disefio estructurado y programacion de sistemas de control
5.6.2.  Modos de marcha

5.6.3.  Seguridad

5.6.4. Diagramas GRAFCET jerarquizados

5.6.5. Ejemplos de disefio estructurado

Control continuo mediante reguladores

5.7.1.  Reguladores industriales

5.7.2.  Campo de aplicacion de los reguladores. Clasificacion
5.7.3.  Criterios de seleccion

5.7.4. Ejemplos de aplicacion

Automatizacion de maquinas

58.1. Laautomatizacion de maquinas

5.8.2.  Control de velocidad y posicion

5.8.3. Sistemas de seguridad

5.8.4. Ejemplos de aplicacion

Control de posicion mediante control de ejes

5.9.1.  Control de posicion

59.2.  Campo de aplicacion de los controladores de ejes. Clasificacion
5.9.3.  Criterios de seleccion

59.4. Ejemplos de aplicacion
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510. Ejemplo de aplicacion de seleccion de los equipos en el disefio de una maquina 6.6. Contacto
5.10.1. Descripcion de la maquina a disefiar 6.6.1. Contactos lineales
5.10.2. Seleccion de equipos 6.6.2. Contactos no lineales
5.10.3. Aplicacion resuelta 6.6.3.  Formulaciones para la resolucion del contacto: Lagrange, Penalty

6.6.4.  Preprocesado y postprocesado del contacto

M@ddulo 6. Calculo estructural de sistemas y componentes mecanicos

6.6.5.  Ejemplo de aplicacion

6.1.  Método de elementos finitos 6.7. Conectores
6.1.1.  Elmétodo de elementos finitos 6.7.1. Uniones atornilladas
6.1.2.  Discretizacién y convergencia de malla 6.7.2.  Vigas
6.1.3.  Funciones de forma. Elementos lineales y cuadraticos 6.7.3.  Pares cinematicos: rotacion y traslacion
6.1.4.  Formulacion para barras. Método matricial de rigidez 6.7.4. Ejemplo de aplicacion. Cargas sobre conectores
6.1.5.  Problemas no lineales. Fuentes de no linealidad. Métodos iterativos 6.8.  Solver. Resolucién del problema
6.2.  Andlisis estatico lineal 6.8.1.  Pardmetros de resolucion
6.2.1.  Preprocesado: geometria, material, malla, condiciones de contorno: fuerzas, 6.8.2. Convergencia y definicién de residuales
presiones, cargas remotas

6.8.3.  Ejemplo de aplicacion
6.9. Postprocesado
6.9.1. Mapeados de tensiones y deformaciones. Isosuperficies

6.2.2.  Solucion
6.2.3.  Postprocesado: mapas de tensiones y deformaciones
6.2.4. Ejemplo de aplicacion

6.3.  Preparacion de geometria

6.9.2. Fuerzas en conectores

6.9.3. Coeficientes de seguridad

6.9.4. Ejemplo de aplicacion
6.10. Analisis de vibraciones

6.3.1.  Tipologias de ficheros de importacion
6.3.2.  Preparaciony limpieza de geometria
6.3.3.  Conversion en superficies y vigas
6.3.4.  Ejemplo de aplicacion
6.4.  Malla
6.4.1.  Elementos unidimensionales, bidimensionales, tridimensionales
6.4.2.  Parametros de control de malla: mallado local, crecimiento de malla

6.43. Metodologias de mallado: malla estructurada, barrido Médulo 7. Robdtica aplicada a la Ingenieria Mecatronica
6.4.4. Parametros de calidad de malla

6.10.1. Vibraciones: rigidez, amortiguamiento, resonancia
6.10.2. Vibraciones libres y vibraciones forzadas

6.10.3. Analisis en dominio temporal o dominio de la frecuencia
6.10.4. Ejemplo de aplicacion

7.1.  Elrobot
7.1.1.  Elrobot
7.1.2.  Aplicaciones de los robots
7.1.3.  Clasificacion de los robots

6.4.5. Ejemplo de aplicacion
6.5.  Modelado de materiales
6.5.1.  Materiales eldstico-lineales
6.5.2. Materiales elasto-plasticos. Criterios de plasticidad

' . o . A o 7.1.4.  Estructura mecéanica de un robot
6.5.3.  Materiales hiperelasticos. Modelos en hiperelasticidad isotropica: Mooney Rivlin,

Yeoh, Ogden, Arruda-Boyce 7.1.5.  Especificaciones de un robot

6.5.4.  Ejemplos de aplicacion



7.2.

7.3.

7.4.

7.5.

7.6.

7.7.

7.8.

Componentes tecnologicos

7.2.1.  Actuadores eléctricos, neumaticos e hidraulicos
7.2.2.  Sensores internos y externos al robot

7.2.3.  Sistemas de vision

7.2.4.  Seleccion de motores y sensores

7.2.5. Elementos terminales y garras
Transformaciones

7.3.1.  Arquitectura de un robot

7.3.2.  Posicion y orientacion de un solido

7.3.3.  Angulos de orientacion de Euler

7.3.4.  Matrices de transformacion homogéneas
Cinematica de posicion y orientacion

7.4, Formulacion de Denavit-Hartenberg

7.4.2.  Problema cinematico directo

7.4.3.  Problema cinematico inverso

Cinematica de velocidades y aceleraciones

7.5.1.  Velocidad y aceleracion de un sdlido

7.5.2. Matriz jacobiana

7.5.3.  Configuraciones singulares

Estatica

7.6.1.  Ecuaciones equilibrio de fuerzas y momentos
7.6.2.  Cdlculo de la estatica. Método recursivo
7.6.3.  Andlisis de la estatica mediante la matriz jacobiana
Dinamica

7.7.1.  Propiedades dinamicas de un solido

7.7.2.  Formulacion de Newton-Euler

7.7.3.  Formulacion de Lagrange-Euler

Control cinematico

7.8.1.  Planificacion de trayectorias

7.8.2. Interpoladores en el espacio articular

7.8.3.  Planificacion de trayectorias en el espacio cartesiano

7.9.

7.10.
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Control dinamico lineal monoarticular

7.9.1.  Técnicas de control

7.9.2.  Sistemas dindmicos

7.9.3.  Modelo de funcién de transferencia y representacion en el espacio de estado
7.9.4.  Modelo dindmico de un motor c.c.

7.9.5.  Control de un motor c.c.

Programacion

7.10.1. Sistemas de programacion

7.10.2. Lenguajes de programacion

7.10.3. Técnicas de programacion

Modulo 8. Simulacion numeérica de sistemas mecanicos

8.1.

8.2.

8.3.

8.4.

8.5.

Mecanica del solido rigido

8.1.1.  Mecanica plana del solido rigido

8.1.2.  Orientacion en 3D

8.1.3.  Mecanica tridimensional del sélido rigido
Los sistemas multicuerpo

8.2.1.  Los sistemas multicuerpo

8.2.2.  Movilidad y grados de libertad

8.2.3.  Pares cinematicos, tipos y efectos

8.2.4. Redundancia de restricciones
Cinematica de sistemas multicuerpo

8.3.1.  Movimiento con restricciones

8.3.2.  Problema de posicion inicial

8.3.3.  Método de Newton-Raphson

8.3.4. Desplazamiento finito

Velocidad y aceleracion en sistemas multicuerpo
8.4.1.  Matriz jacobiana

8.4.2.  Cinematica directa

8.4.3. Cinematica inversa

Herramientas avanzadas para el estudio de cinématica de sistemas en 3D
8.5.1.  Lasrelaciones cinematicas en 3D

8.5.2.  Matrices de transformacion

8.5.3.  Larepresentacion de Denavit Hartenberg
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8.6.

8.7.

8.8.

8.9.

8.10.

Dinamica general de sistemas multicuerpo

8.6.1.  Ecuaciones de Newton-Euler
8.6.2.  Ecuaciones de Lagrange
8.6.3. Ecuaciones de restriccion

Herramientas de simulacion de sistemas multicuerpo

8.7.1.  Simulacion mediante métodos explicitos e implicitos
8.7.2. Métodos de Euler

8.7.3.  Familia de métodos Runge-Kutta

8.7.4. Estabilidad y precision

Contacto y deteccion de colisiones

8.8.1.  Modelos de contacto

8.8.2.  Modelos de penalizacion

8.8.3.  Implementacion del problema del contacto en simulacion
Simulacion de elementos flexibles

8.9.1.  Cinematica de sdlidos deformables

8.9.2.  Ecuaciones de equilibrio

8.9.3.  Principio de trabajos virtuales

Herramientas de optimizacion aplicadas a sistemas multicuerpo
8.10.1. Formulacion de problemas de optimizacion

8.10.2. Métodos de optimizacion aplicados a sistemas multicuerpo
8.10.3. Sintesis de mecanismos a través de optimizacion

Mddulo 9. Sistemas embebidos

9.1.

9.2.

Los sistemas embebidos en ingenieria

9.1.1.  Los sistemas embebidos
9.1.2.  Los sistemas embebidos en ingenieria
9.1.3. Importancia de los sistemas embebidos en la ingenieria moderna

Microcontroladores

9.2.1.  Los microcontroladores

9.2.2.  Diferencias entre microcontroladores y placas de desarrollo
9.2.3.  Microcontroladores y placas de desarrollo

9.2.4.  Lenguajes de programacion para microcontroladores

9.3.

9.4.

9.5.

9.6.

9.7.

9.8.

9.9.

9.10.

Sensores y actuadores

9.3.1.  Sensores industriales

9.3.2.  Actuadores industriales

9.3.3.  Comunicacion entre sensores y la unidad central
9.3.4.  Control de Actuadores en Sistemas Embebidos
Sistemas embebidos para control en tiempo real

9.4.1.  Sistema de tiempo real fuerte (hard real time)
9.4.2. Sistemas de tiempo real suave (soft real time)
9.4.3.  Programacion de sistemas en tiempo real

Sistemas embebidos para procesado digital de sefiales

9.5.1.  Procesamiento Digital de Sefiales (DSP)
9.5.2. Disefio de algoritmos de DSP en sistemas embebidos
9.5.3.  Aplicaciones de DSP en ingenieria mediante sistemas embebidos

Hardware programable en sistemas embebidos

9.6.1. Laldgica programable y FPGAs
9.6.2. Disefio de circuitos logicos en hardware programable
9.6.3.  Tecnologias de hardware programable

Computadores de placa Unica (SBC)

9.7.1.  Partes de computadoras de placa unica

9.7.2.  Principales arquitecturas

9.7.3.  Computadoras de placa Unica vs computadoras de escritorio
Sistemas embebidos en el internet de las cosas (loT)

9.8.1.  Internet of things (loT)

9.8.2. Integracién de Sistemas Embebidos en loT

9.8.3. Sensores y dispositivos 0T

9.8.4. Casos de usoy aplicaciones practicas

Seguridad y fiabilidad en sistemas embebidos

9.9.1. Amenazasy vulnerabilidades en sistemas embebidos
9.9.2. Disefio seguroy practicas de codificacion
9.9.3. Mantenimiento y actualizaciones de seguridad

Comunicacion y conectividad de sistemas embebidos

9.10.1. Protocolos de comunicacion para sistemas embebidos
9.10.2. Redes de sensores y comunicacion inalambrica

9.10.3. Integracioén con internet y la nube



Médulo 10. Integracion de sistemas mecatronicos

10.1.

10.2.

10.3.

10.4.

10.5.

10.6.

Sistemas de fabricacion integrados

10.1.1. Los sistemas de fabricacion integrados

10.1.2. Las comunicaciones industriales en la integracion de sistemas
10.1.3. Integracion de equipos de control en los procesos productivos
10.1.4. Nuevo paradigma de produccion: industria 4.0.

Redes de comunicacion industrial

10.2.1. Las Comunicaciones industriales. Evolucion

10.2.2. Estructura de las redes industriales

10.2.3. Situacion actual de las comunicaciones industriales
Redes de comunicacion a nivel interface con el proceso

10.3.1. AS-i: elementos

10.3.2. 10-Link: elementos

10.3.3. Integracion de los equipos

10.3.4. Criterios de seleccion

10.3.5. Ejemplos de aplicacion

Redes de comunicacion a nivel de mando y regulacion

10.4.1. Las redes de comunicacion a nivel de mando y regulacion
10.4.2. Profibus: elementos

10.4.3. Canbus: elementos

10.4.4. Integracion de equipos

10.4.5. Criterios de seleccion

10.4.6. Ejemplos de aplicacion

Redes de comunicacion a nivel de supervision y mando centralizados
10.5.1. Redes a nivel de supervision y mando centralizado

10.5.2. Profinet: elementos

10.5.3. Ethercat: elementos

10.5.4. Integracién de equipos

10.5.5. Ejemplos de aplicacion

Sistemas de supervision y control de procesos

10.6.1. Los sistemas de supervision y control de procesos
10.6.2. Interfaces hombre-maquina (HMI)

10.6.3. Ejemplos de utilizacion
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10.7. Paneles de operador

10.8.

10.9.

10.7.1.
10.7.2.
10.7.3.
10.7.4.
10.7.5.
10.7.6.

El panel de operador como interface hombre-maquina
Paneles de membrana

Paneles tactiles

Posibilidades de comunicacion de los paneles de operador
Criterios de seleccion

Ejemplos de aplicacion

Paquetes SCADA

10.8.1. Los paquetes SCADA como interface hombre- maquina
10.8.2. Criterios de seleccion

10.8.3. Ejemplos de aplicacion

Industria 4.0. La fabricacion inteligente

10.9.1.
10.9.2.
10.9.3.
10.9.4.

Industria 4.0.

Arquitectura de las nuevas fabricas

Tecnologias de la industria 4.0.

Ejemplos de fabricacion basados en industria 4.0.

10.70. Ejemplo de aplicacion integracion de equipos en un proceso automatizado
10.10.7. Descripcion del proceso a automatizar

10.10.2. Seleccion de equipos de control
10.10.3. Integracion de los equipos

Accede a mas de 1.000 horas de contenido
multidisciplinar y revoluciona la Ingenieria
Mecatronica con los conocimientos mas
avanzados y actualizados de la industria”



06
Metodologia

Este programa de capacitacion ofrece una forma diferente de aprender. Nuestra
metodologia se desarrolla a través de un modo de aprendizaje de forma

ciclica: el Relearning.

Este sistema de ensefianza es utilizado, por ejemplo, en las facultades de medicina
mas prestigiosas del mundo y se ha considerado uno de los mas eficaces por
publicaciones de gran relevancia como el New England Journal of Medicine.
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Descubre el Relearning, un sistema que abandona el
aprendizaje lineal convencional para llevarte a través de
sistemas ciclicos de ensefianza: una forma de aprender
que ha demostrado su enorme eficacia, especialmente
en las materias que requieren memorizacion”
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Estudio de Caso para contextualizar todo el contenido

Nuestro programa ofrece un método revolucionario de desarrollo de habilidades
y conocimientos. Nuestro objetivo es aflanzar competencias en un contexto ! _ Mount Everest
cambiante, competitivo y de alta exigencia. RAS

Con TECH podras experimentar
una forma de aprender que esta
moviendo los cimientos de las
universidades tradicionales de
todo el mundo”

Accederas a un sistema de

aprendizaje basado en la reiteracion, con
una ensefianza natural y progresiva a lo
largo de todo el temario.




El alumno aprenderd, mediante
actividades colaborativas y casos reales,
la resolucion de situaciones complejas
en entornos empresariales reales.
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Un método de aprendizaje innovador y diferente

El presente programa de TECH es una ensefianza intensiva, creada desde 0, que
propone los retos y decisiones mas exigentes en este campo, ya sea en el ambito
nacional o internacional. Gracias a esta metodologia se impulsa el crecimiento
personal y profesional, dando un paso decisivo para conseguir el éxito. El método
del caso, técnica que sienta las bases de este contenido, garantiza que se sigue la
realidad econdmica, social y profesional mas vigente.

Nuestro programa te prepara para
afrontar nuevos retos en entornos
inciertos y lograr el éxito en tu carrera”

El método del caso ha sido el sistema de aprendizaje mas utilizado por las mejores
facultades del mundo. Desarrollado en 1912 para que los estudiantes de Derecho no solo
aprendiesen las leyes a base de contenidos tedricos, el método del caso consistio en
presentarles situaciones complejas reales para que tomasen decisiones y emitiesen juicios
de valor fundamentados sobre como resolverlas. En 1924 se establecié como método
estandar de ensefianza en Harvard.

Ante una determinada situacion, ;qué deberia hacer un profesional? Esta es la pregunta a la
que te enfrentamos en el método del caso, un método de aprendizaje orientado a la accion.

A'lo largo del programa, los estudiantes se enfrentaran a multiples casos reales. Deberan
integrar todos sus conocimientos, investigar, argumentar y defender sus ideas y decisiones.
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Relearning Methodology

TECH auna de forma eficaz la metodologia del Estudio de Caso con
un sistema de aprendizaje 100% online basado en la reiteracion, que
combina 8 elementos didacticos diferentes en cada leccion.

Potenciamos el Estudio de Caso con el mejor método de ensefianza
100% online: el Relearning.

En 2019 obtuvimos los mejores resultados
de aprendizaje de todas las universidades
online en espanol en el mundo.

En TECH se aprende con una metodologia vanguardista concebida
para capacitar a los directivos del futuro. Este método, a la vanguardia
pedagodgica mundial, se denomina Relearning.

Nuestra universidad es la Unica en habla hispana licenciada para
emplear este exitoso método. En 2019, conseguimos mejorar los
niveles de satisfaccion global de nuestros alumnos (calidad docente,
calidad de los materiales, estructura del curso, objetivos...) con
respecto a los indicadores de la mejor universidad online en espafiol.

learning
from an
expert
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En nuestro programa, el aprendizaje no es un proceso lineal, sino que sucede en
espiral (aprender, desaprender, olvidar y reaprender). Por eso, se combinan cada uno
de estos elementos de forma concéntrica. Con esta metodologia se han capacitado

mas de 650.000 graduados universitarios con un éxito sin precedentes en ambitos
tan distintos como la bioquimica, la genética, la cirugia, el derecho internacional,

las habilidades directivas, las ciencias del deporte, la filosofia, el derecho, la
ingenieria, el periodismo, la historia o los mercados e instrumentos financieros.
Todo ello en un entorno de alta exigencia, con un alumnado universitario de un perfil
socioeconémico alto y una media de edad de 43,5 afios.

El Relearning te permitira aprender con menos esfuerzo
y mas rendimiento, implicandote mas en tu capacitacion,
desarrollando el espiritu critico, la defensa de argumentos
y el contraste de opiniones: una ecuacion directa al éxito.

A partir de la Ultima evidencia cientifica en el ambito de la neurociencia, no solo
sabemos organizar la informacion, las ideas, las imagenes y los recuerdos, sino que
sabemos que el lugary el contexto donde hemos aprendido algo es fundamental
para que seamos capaces de recordarlo y almacenarlo en el hipocampo, para
retenerlo en nuestra memoria a largo plazo.

De esta manera, y en lo que se denomina Neurocognitive context-dependent
e-learning, los diferentes elementos de nuestro programa estan conectados con el
contexto donde el participante desarrolla su practica profesional.
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Este programa ofrece los mejores materiales educativos, preparados a conciencia para los profesionales:

Material de estudio

>

Todos los contenidos didacticos son creados por los especialistas que van a impartir
el curso, especificamente para él, de manera que el desarrollo didactico sea realmente
especifico y concreto.

Estos contenidos son aplicados después al formato audiovisual, para crear el método
de trabajo online de TECH. Todo ello, con las técnicas mas novedosas que ofrecen
piezas de gran calidad en todos y cada uno los materiales que se ponen a disposicion
del alumno.

Clases magistrales

Existe evidencia cientifica sobre la utilidad de la observacién de terceros expertos.

El denominado Learning from an Expert afianza el conocimiento y el recuerdo, y
genera seguridad en las futuras decisiones dificiles.

Practicas de habilidades y competencias

Realizaran actividades de desarrollo de competencias y habilidades especificas en
cada drea tematica. Practicas y dinamicas para adquirir y desarrollar las destrezas 'y
habilidades que un especialista precisa desarrollar en el marco de la globalizacion que
vivimos.

Lecturas complementarias

Articulos recientes, documentos de consenso y guias internacionales, entre otros. En
\l/ la biblioteca virtual de TECH el estudiante tendra acceso a todo lo que necesita para
completar su capacitacion.
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Case studies

Completaran una seleccion de los mejores casos de estudio elegidos expresamente
para esta titulacion. Casos presentados, analizados y tutorizados por los mejores
especialistas del panorama internacional.

Restmenes interactivos

El equipo de TECH presenta los contenidos de manera atractiva y dindamica en
pildoras multimedia que incluyen audios, videos, imagenes, esquemas y mapas
conceptuales con el fin de afianzar el conocimiento.

Este exclusivo sistema educativo para la presentacion de contenidos multimedia
fue premiado por Microsoft como “Caso de éxito en Europa”.

Testing & Retesting

Se evallan y reevaluan periddicamente los conocimientos del alumno a lo largo del
programa, mediante actividades y ejercicios evaluativos y autoevaluativos para que,
de esta manera, el estudiante compruebe como va consiguiendo sus metas.
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Titulacion

El Master Titulo Propio en Ingenieria Mecatronica garantiza, ademas
de la capacitacion mas rigurosa y actualizada, el acceso a un titulo
de Master Propio expedido por TECH Universidad Tecnoldgica.
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Supera con éxito este programa y recibe tu
titulacion universitaria sin desplazamientos
ni farragosos tramites”
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Este Master Titulo Propio en Ingenieria Mecatrénica contiene el programa mas
completo y actualizado del mercado.

El titulo expedido por TECH Universidad Tecnoldgica expresara la calificacion que haya
obtenido en el Master Titulo Propio, y reunira los requisitos comunmente exigidos por

las bolsas de trabajo, oposiciones y comités evaluadores de carreras profesionales.
Tras la superacion de la evaluacion, el alumno recibira por correo postal* con acuse

de recibo su correspondiente titulo de Mdster Propio emitido por TECH Universidad
Tecnolodgica.

Titulo: Master Titulo Propio en Ingenieria Mecatronica
N.° Horas Oficiales: 1500 h.

]
te Cn universidad
» tecnoldgica

Master Titulo Propio en Ingenieria Mecatrénica

Otorga la presente Distribucion General del Plan de Estudios Distribucién General del Plan de Estudios
CONSTANCIA Tipo de matera Horas ouso_Materia Horas  Cardcter
a Obligatoria (OB) 1.500 1°  Maquinas y sistemas mecatronicos 150 [ol:}
. e L Optativa (OP) 0 o 6 4 1 B
C.________________ condocumento de identificacionn®____________ orictions Externas (%) . ! asistida de 500
Por haber superado con éxito y acreditado el programa de X en sistemas mecatronicos
Trabajo Fin de Master (TFM) 0 o
1 Sensores y actuadores 150 0B
. L Total 1.500 1°  Disefio de sistemas mecatronicos 150 0B
MASTER TITULO PROPIO 1° Controlde fes,sistemas mecatrénicos y automatizacign 150 OB
en 1°  Caleulo de sistemas y 150 0B
mecénicos

|ngenier|'a Mecatrdnica 1°  Robética aplicada ala Ingenieria Mecatrénica 150 0B
1°  Simulacién numérica de sistemas mecanicos 150 0B
Se trata de un titulo propio de esta Universidad con una duracién de 1.500 horas, 1°  Sistemas embebidos 150 0B
con fecha de inicio dd/mm/aaaa y fecha de finalizacién dd/mm/aaaa. 1°  Integracién de sistemas mecatrénicos 150 OB

TECH es una Institucion Particular de Educacién Superior reconocida

por la Secretaria de Educacion Publica a partir del 28 de junio de 2018.

A 17 de junio de 2020
universidad
W Mtra.Tere Guevara Navarro » tecnoldgica
Rectora
Mtra.Tere Guevara Navarro
Rectora
Este titulo propio se debera acompafiar siempre del titulo universitario habilitante expedido por la autoridad competente para ejercer profesionalmente en cada pais. codigo tnico TECH: AFWOR23S  techtitute.com/titulos

*Apostilla de La Haya. En caso de que el alumno solicite que su titulo en papel recabe la Apostilla de La Haya, TECH EDUCATION realizard las gestiones oportunas para su obtencién, con un coste adicional.
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Master Titulo Propio
Ingenieria Mecatronica

» Modalidad: online

» Duracion: 12 meses

» Titulacion: TECH Universidad Tecnoldgica
» Horario: a tu ritmo

» Exdmenes: online




Master Titulo Propio
Ingenieria Mecatronica
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