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El desarrollo de la Inteligencia Artificial y su cotidianeidad cada vez más arraigada 
en la sociedad actual y en sus procesos ha impulsado la Ingeniería Mecatrónica, 
convirtiéndola en un área con infinidad de posibilidades en cuanto al diseño de 
sistemas y productos ágiles. Así, los avances en robótica, la automatización de 
procesos y la integración tecnológica han marcado un antes y un después en 
el sector industrial. Ante esta situación, 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 titulación 100% online diseñada por 
los mejores expertos en Mecatrónica, el egresado implementará a su praxis los 
conocimientos más exhaustivos en menos de 12 meses.
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Accede a un Máster Título Propio del máximo 
nivel y domina la Ingeniería Mecatrónica de la 
mano de los mejores expertos con TECH”
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La industria tecnológica avanza a pasos agigantados. Cada año se invierten en este 
sector millones de dólares, una cifra nimia si se compara con los beneficios que 
aporta. Así, uno de los focos emergentes que mayor impacto ha generado ha sido 
la Ingeniería Mecatrónica, sobre todo por la versatilidad que abarca, así como por 
la amplia gama de aplicaciones y desafíos que propone. En pocas palabras: se ha 
convertido en una oportunidad infinita para la innovación. Sin embargo, también 
supone un reto para todos sus profesionales, sobre todo por el ritmo vertiginoso al 
que avanza la mecánica, la electrónica y la informática en el diseño de sistemas y 
productos inteligentes.

Ante esto, TECH ha desarrollado el presente Máster Título Propio en Ingeniería 
Mecatrónica, un completo y exhaustivo programa que recoge los avances de este 
campo en 1.500 horas del mejor contenido teórico, práctico y adicional. Se trata de 
una experiencia académica sin parangón con la que el profesional podrá ahondar en 
la interdisciplinaridad de esta área, conociendo las técnicas y métodos más efectivos 
para el diseño de sistemas, el control de ejes, la automatización o la simulación 
numérica. Además, podrá profundizar en la fabricación asistida de componentes, 
actualizándose en las novedades de los materiales más efectivos del mercado 
ingeniero actual.

Todo ello a lo largo de 12 meses en los que tendrá acceso ilimitado a una plataforma 
virtual de última generación, sin horarios ni clases presenciales, ofreciéndole una 
experiencia académica que se adapta a su total y absoluta disponibilidad. Además, 
se apoya en un cómodo formato 100% online, así como en la metodología Relearning, 
aspectos que han permitido a TECH situarse como la mejor universidad digital del 
mundo. Se trata, por lo tanto, de una oportunidad única de comenzar una titulación 
que elevará el conocimiento y el talento del ingeniero al máximo nivel en un área en 
expansión y con amplias expectativas de futuro como es la Ingeniería Mecatrónica.

Este Máster Título Propio en Ingeniería Mecatrónica contiene el programa educativo 
más completo y actualizado del mercado. Sus características más destacadas son:

	� El desarrollo de casos prácticos presentados por expertos en Ingeniería informática 
y de la tecnología

	� Los contenidos gráficos, esquemáticos y eminentemente prácticos con los que está 
concebido recogen una información técnica y práctica sobre aquellas disciplinas 
indispensables para el ejercicio profesional

	� Los ejercicios prácticos donde realizar el proceso de autoevaluación para mejorar 
el aprendizaje

	� Su especial hincapié en metodologías innovadoras

	� Las lecciones teóricas, preguntas al experto, foros de discusión de temas 
controvertidos y trabajos de reflexión individual

	� La disponibilidad de acceso a los contenidos desde cualquier dispositivo fijo 
o portátil con conexión a internet

Tras el curso de este Máster Título Propio 
destacarás por tu manejo exhaustivo  
en electrónica y mecánica en menos  
de 12 meses”
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El programa incluye en su cuadro docente a profesionales del sector que vierten en 
esta capacitación la experiencia de su trabajo, además de reconocidos especialistas 
de sociedades de referencia y universidades de prestigio.

Su contenido multimedia, elaborado con la última tecnología educativa, permitirá 
al profesional un aprendizaje situado y contextual, es decir, un entorno simulado 
que proporcionará una capacitación inmersiva programada para entrenarse ante 
situaciones reales.

El diseño de este programa se centra en el Aprendizaje Basado en Problemas, 
mediante el cual el profesional deberá tratar de resolver las distintas situaciones 
de práctica profesional que se le planteen a lo largo del curso académico. Para ello, 
contará con la ayuda de un novedoso sistema de vídeo interactivo realizado por 
reconocidos expertos.

Más de 1.500 horas del mejor contenido 
teórico, práctico y adicional compactados 

en un cómodo formato 100% online.

Implementa a tus aptitudes el manejo 
exhaustivo de las técnicas más avanzadas en 
diseño de productos y prototipado con TECH.

Domina las mejores estrategias de 
instrumentación ahondando en el 
desarrollo de variables controladas 
en el entorno informático actual”
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Objetivos
02

TECH y su equipo de expertos han desarrollado el presente programa en Ingeniería 
Mecatrónica con el objetivo de poner a disposición del egresado todo el material 
que necesita para alcanzar el máximo nivel profesional en este campo en tan solo 
12 meses. De esta forma, a través de 1.500 horas de material teórico, práctico y 
adicional formado por las últimas tendencias informáticas, logrará alcanzar sus 
metas laborales más exigentes de manera garantizada.



Si entre tus objetivos está dominar 
la simulación numérica de sistemas 
mecánicos, este Máster Título Propio 
es lo que estabas buscando”

Objetivos | 09



Objetivos generales

	� Desarrollar la base necesaria que capacite y facilite el aprendizaje versátil 
de nuevas metodologías

	� Identificar y analizar los principales tipos de mecanismos industriales

	� Identificar los sensores y actuadores de un proceso según su funcionalidad

	� Profundizar en la metodología de diseño CAD y aplicarlo a proyectos mecatrónicos

	� Identificar los diferentes equipos que intervienen en el control de los procesos industriales

	� Establecer la tipología de análisis y modelo de cálculo FEM para reproducir 
el ensayo real de un componente mecatrónico

	� Presentar los elementos que integran un sistema robótico

	� Examinar los modelos matemáticos que rigen la mecánica multicuerpo

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

	� Determinar los distintos modelos de fabricación integrados presentes 
en la industrial

Implementa a tu praxis las 
últimas estrategias en desarrollo 
de sistemas integrados a través 
de un Máster Título Propio del 
máximo nivel profesional”
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Módulo 1. Máquinas y sistemas mecatrónicos
	� Módulo 1. Máquinas y sistemas mecatrónicos

	� Reconocer los distintos métodos de transmisión y transformación de movimiento

	� Identificar los principales tipos de máquinas y mecanismos que permiten 
la transmisión y transformación de movimiento

	� Definir las bases para el estudio de las solicitaciones estáticas y dinámicas 
de sistemas mecánicos

	� Establecer las bases para el estudio, diseño y evaluación de los siguientes elementos 
y sistemas mecánicos: engranajes, ejes y árboles, rodamientos y cojinetes, resortes, 
elementos de unión mecánicos, elementos mecánicos flexibles y frenos y embragues

Módulo 2. Fabricación asistida de componentes mecánicos  
en sistemas mecatrónicos

	� Presentar los fundamentos principales de los sistemas mecatrónicos, 
así como su contexto dentro del desarrollo tecnológico en la actualidad

	� Establecer un hábito de integración de técnicas de fabricación asistida 
en el día a día del diseño de componentes mecánicos

	� Analizar las técnicas existentes, así como la normativa, reglamentación 
y estándares en el desarrollo asistido de componentes mecánicos

	� Fundamentar los criterios de calidad y control de la misma, necesarios 
para el correcto desarrollo de la fabricación

Objetivos específicos

Módulo 3. Sensores y actuadores
	� Reconocer y seleccionar los sensores y actuadores que intervienen en un proceso 
industrial de acuerdo a su aplicación práctica

	� Configurar un sensor o un actuador en función los requerimientos técnicos propuestos

	� Diseñar un proceso productivo industrial en función de los requerimientos 
técnicos propuestos

Módulo 4. Diseño de sistemas mecatrónicos
	� Definir relaciones y ecuaciones para crear modelos paramétricos que se adapten 
a cambios en el diseño ágilmente

	� Encontrar y utilizar los recursos disponibles de fabricantes de elementos mecatrónicos 
o repositorios, e incluirlos en el diseño 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

Módulo 5. Control de ejes, sistemas mecatrónicos y automatización
	� Identificar los elementos que componen los controladores de los sistemas 
industriales, relacionando su función con los elementos que conforman los 
procesos de automatización

	� Ser capaz de configurar y programar un controlador en función los requerimientos 
técnicos propuestos en el proceso

	� Trabajar con las características especiales que presenta la automatización de máquinas

	� Ser capaz de diseñar un proceso productivo industrial en función  
de los requerimientos técnicos propuestos
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Módulo 6. Cálculo estructural de sistemas y componentes mecánicos
	� Establecer el modelo de material más 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 cálculo por elementos finitos 
para evaluar la viabilidad de un diseño

Módulo 7. Robótica aplicada a la Ingeniería Mecatrónica
	� Identificar los componentes que forman parte de un robot

	� Fundamentar los principios matemáticos utilizados en el estudio de la cinemática 
y dinámica de un robo

	� Concretar la formulación mecánica utilizada en el análisis y diseño de un robot

	� Desarrollar las técnicas de planificación de trayectorias utilizadas 
en el control cinemático

	� Analizar el control dinámico lineal de un motor c.c.

Módulo 8. Simulación numérica de sistemas mecánicos
	� Desarrollar las ecuaciones cinemáticas de los sistemas multicuerpo 
y las ecuaciones dinámicas de los sistemas multicuerpo

	� Ser capaz de seleccionar un modelo adecuado de contacto o colisión

	� Simular transmisiones de movimiento empleando software comercial

	� Ser capaz de simular sistemas robóticos empleando software comercial
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Módulo 9. Sistemas embebidos
	� Profundizar en el estudio y análisis de microprocesadores, incluyendo arquitecturas, 
conjuntos de instrucciones y estrategias de programación específicas para 
microprocesadores embebidos

	� Desarrollar habilidades en el diseño y la implementación de sistemas embebidos 
en tiempo real, abordando aplicaciones como el control de procesos industriales, el 
filtrado de señales, la detección de patrones y la adquisición de datos en tiempo real

	� Desarrollar competencias en el diseño y programación de hardware programable, 
como FPGAs, y en la utilización de computadoras de placa única (SBCs) 
para la creación de sistemas embebidos

	� Desarrollar habilidades para diseñar, desarrollar y desplegar soluciones de IoT, 
incluyendo la conexión de dispositivos embebidos a la nube, la gestión de datos 
y la creación de aplicaciones IoT

Módulo 10. Integración de sistemas mecatrónicos
	� Evaluar las posibilidades de fabricación integrada existente en la actualidad

	� Analizar los diferentes tipos de redes de comunicaciones disponibles y valorar 
qué tipo de red de comunicaciones es la más idónea en determinados escenarios

	� Examinar los sistemas de Interface hombre-máquina que permiten el control 
y la supervisión centralizada de los procesos, verificando su funcionamiento

	� Fundamentar las nuevas tecnologías de fabricación basados en la industria 4.0.

	� Integrar los distintos equipos de control que intervienen en los sistemas mecatrónicos

Objetivos | 13



Competencias
03

Una de las piezas clave de todas y cada una de las titulaciones que TECH ofrece 
es la implementación de habilidades que permitan a sus egresados destacar 
como profesionales ampliamente especializados en su área de estudio. Por ello, 
la superación de este programa ayudará al ingeniero a dominar a la perfección las 
competencias propias de los mejores expertos en mecatrónica. Todo ello a través 
del mejor contenido teórico y práctico más avanzado y actualizado del momento 
desarrollad, además, por versados en este sector.



Una experiencia académica que te dará las claves 
para manejar los sistemas mecatrónicos con las 
técnicas más avanzadas del momento”
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	� Generar capacidad de redacción e interpretación de documentación técnica

	� Evaluar y analizar los esfuerzos a los que se ven sometidos los principales tipos 
de sistemas y elementos mecánicos

	� Seleccionar y configurar el tipo de sensor y actuador necesario que participa 
en un proceso en función del parámetro a medir o controlar

	� Generar croquis bien definidos como base para operaciones de diseño

	� Seleccionar y programar los equipos mecatrónicos que participan en un proceso 
en función de la máquina o proceso a automatizar

	� Resolver empleando herramientas de ingeniería basadas en el método 
de elementos finitos un análisis representativo de un ensayo real

	� Analizar los modelos matemáticos utilizados en el análisis y diseño de un robot

	� Compilar las técnicas de integración numérica empleadas para resolver 
problemas dinámicos

	� Analizar las principales arquitecturas y lenguajes de programación empleados 
en el diseño de sistemas embebidos

	� Fundamentar las posibilidades de integración de sistemas mediante 
comunicaciones industriales

Competencias generales
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Competencias específicas

	� Diseñar un proceso industrial y establecer los requisitos de funcionamiento del mismo

	� Utilizar las técnicas de diseño de sólidos y superficies de manera efectiva

	� Crear ensamblajes complejos utilizando las relaciones de posición

	� Profundizar en la automatización de máquinas

	� Diseñar un proceso industrial y establecer los requisitos de funcionamiento del mismo

	� Analizar críticamente los resultados obtenidos de un cálculo por elementos finitos

	� Desarrollar métodos de control utilizados en un robot

	� Modelar sistemas mecánicos empleando software de simulación multicuerpo

	� Explorar las aplicaciones específicas de sistemas embebidos en diversos 
campos de la ingeniería, como control de procesos, automatización industrial, 
comunicaciones, y procesamiento de señales

	� Examinar las distintas posibilidades de supervisión existentes en los procesos

A través de casos prácticos reales 
trabajarás en el afianzamiento de la 
resolución de conflictos, competencia 
esencial en el ámbito laboral actual”
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Dirección del curso
04

TECH se esfuerza al máximo por conformar los mejores claustros. Y es que se trata 
de una baza que garantiza una experiencia académica del máximo nivel, ya que 
contar con el apoyo de profesionales reputados permite ofrecer un contenido sin 
parangón. Para este Máster Título Propio ha seleccionado a un equipo de ingenieros 
multidisciplinares, todos ellos versados en el manejo de las tecnologías mecánicas, 
electrónicas, la informática y la automatización industrial.



El equipo docente de este Máster Título Propio 
aportará a tu carrera una visión multidisciplinar 
englobando la mecánica, la electrónica y la 
informática industrial en un único programa”
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Dirección

Dr. López Campos, José Ángel
	� Especialista en diseño y simulación numérica de sistemas mecánicos

	� Ingeniero de cálculo en ITERA TÉCNICA S.L.

	� Doctorado Ingeniería Industrial por la Universidad de Vigo

	� Máster en Ingeniería de Automoción por la Universidad de Vigo

	� Máster en Ingeniería de vehículos de competición por la Universidad Antonio de Nebrija

	� Especialista universitario FEM por la Universidad Politécnica de Madrid

	� Graduado en Ingeniería Mecánica por la Universidad de Vigo

Profesores
D. Bretón Rodríguez, Javier

	� Especialista en Ingeniería Industrial

	� Ingeniero Técnico Industrial en FLUNCK S.A.

	� Ingeniero técnico industrial en el Ministerio de Educación y Ciencias del Gobierno 
de España

	� Docente universitario en el área de la Ingeniería de Sistemas y Automáticas 
de la Universidad de La Rioja

	� Ingeniero Técnico Industrial por la Universidad de Zaragoza

	� Ingeniero Industrial por la Universidad de la Rioja

Dña. Suárez García, Sofía
	� Investigadora y especialista en Ingeniería Industrial

	� Ingeniera mecánica en preparación y cálculo de modelos por el Método 
de Elementos Finitos en la Universidad de Vigo

	� Asistente de docente universitaria en varias asignaturas de Grado

	� Máster en Ingeniería Industrial por la Universidad de Vigo

	� Graduada en Ingeniería Mecánica por la Universidad de Vigo
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Dr. Segade Robleda, Abraham
	� Especialista en Mecánica e Intensificación en Maquinaria

	� Profesor Titular de Ingeniería Industrial

	� Doctorado en Ingeniería Industrial

	� Licenciado en Ingeniería Industrial

	� Especialista Universitario en Teoría y Aplicación Práctica de Elementos Finitos

	� Estudios Avanzados en Análisis de Sistemas Mecánicos, Energéticos y de Fluidos

D. Elvira Izurrategui, Carlos
	� Especialista en Ingeniería Eléctrica y en Sistemas y Automática

	� Subdirector de la Sección de Ingeniería Industrial del Centro de Enseñanzas Científicas  
y Técnicas de la Universidad de La Rioja

	� Director del Centro de Enseñanzas Científicas y Técnicas de la Universidad de La Rioja

	� Profesor Titular Universitario en diversos programas de máster 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 investigación docente

D. Madalin Marina, Cosmin
	� Investigador y especialista en Ingeniería Informática

	� Graduado en Ingeniería Informática por la Universidad de Alcalá

	� Mención en Computación por la Universidad de Alcalá

	� Máster Universitario de Investigación en Inteligencia Artificial por la UNED

	� Curso de Extensión Universitaria: Análisis funcional

D. Peláez Rodríguez, César
	� Especialista en Tecnologías de la Información 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 Alcalá de Henares

	� Grado de Ingeniería en Tecnologías Industriales por la Universidad de Valladolid

	� Máster en Ingeniería Industrial por la Universidad de Valladolid

	� Colaborador en diversas publicaciones científicas

D. Agudo del Río, David
	� Especialista en Mecánica, Energía y Sustentabilidad

	� Ingeniero de simulación en CTAG-IDIADASAFETY Technology

	� Ingeniero de simulación en MAKROSS Simulation and Testing

	� Ingeniero técnico industrial en el Centro Tecnológico Granito

	� Investigador en la Universidad de Vigo

	� Grado en Ingeniería Mecánica por la Universidad Católica de Ávila

	� Especialidad en Ingeniería Técnica Industrial y Mecánica por la Universidad de Vigo

	� Máster Universitario en Energía y Sustentabilidad por la Universidad de Vigo

Dr. González Baldonado, Jacobo
	� Especialista en Tecnologías Industriales e Ingeniería Matemática

	� Docente de varias asignaturas de Grado en Ingeniería Mecánica

	� Profesor Ayudante e investigador predoctoral universitario

	� Doctor en Ingeniería por la Universidad de Vigo

	� Graduado en Ingeniería en Tecnologías Industriales por la Universidad de Vigo

	� Máster en Ingeniería Matemática por la Universidad de Vigo
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Estructura y contenido
05

Tanto el desarrollo del contenido como la estructuración del presente Máster Título Propio 
ha corrido a cargo del equipo docente. Gracias a ello ha sido posible conformar un 
programa del máximo nivel formado por más de 1.000 horas del mejor contenido 
teórico, práctico y adicional compactado en un cómodo formato 100% online. Así, 
el egresado podrá ampliar sus conocimientos en Ingeniería Mecatrónica de manera 
adaptada, permitiéndole conocer al detalle las últimas novedades en integración, 
desarrollo y fabricación desde donde quiera y con un horario totalmente adaptado 
a su disponibilidad.



Conéctate desde donde quieras y cuando 
quieras a través de un programa que se 
adapta a tus necesidades”
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Módulo 1. Máquinas y sistemas mecatrónicos
1.1.	 Sistemas de transformación de movimiento

1.1.1.	 Transformación circular completo: circular alternativo
1.1.2.	 Transformación circular completo: rectilíneo continuo
1.1.3.	 Movimiento intermitente
1.1.4.	 Mecanismos de línea recta
1.1.5.	 Mecanismos de detención

1.2.	 Máquinas y mecanismos: transmisión de movimiento
1.2.1.	 Transmisión de movimiento lineal
1.2.2.	 Transmisión de movimiento circular
1.2.3.	 Transmisión de elementos flexibles: correas y cadenas

1.3.	 Solicitaciones de máquinas
1.3.1.	 Solicitaciones estáticas
1.3.2.	 Criterios de fallo
1.3.3.	 Fatiga en máquinas

1.4.	 Engranajes
1.4.1.	 Tipos de engranajes y métodos de fabricación
1.4.2.	 Geometría y cinemática
1.4.3.	 Trenes de engranajes
1.4.4.	 Análisis de fuerzas
1.4.5.	 Resistencia de engranajes

1.5.	 Ejes y árboles
1.5.1.	 Esfuerzos en los árboles
1.5.2.	 Diseño de árboles y ejes
1.5.3.	 Rotodinámica

1.6.	 Rodamientos y cojinetes
1.6.1.	 Tipos de rodamientos y cojinetes
1.6.2.	 Cálculo de rodamientos
1.6.3.	 Criterios de selección
1.6.4.	 Técnicas de montaje, lubricación y mantenimiento

1.7.	 Resortes
1.7.1.	 Tipos de resortes
1.7.2.	 Muelles helicoidales
1.7.3.	 Almacenamiento de energía mediante muelles

1.8.	 Elementos de unión mecánicos
1.8.1.	 Tipos de uniones
1.8.2.	 Diseño de uniones no permanentes
1.8.3.	 Diseño de uniones permanentes

1.9.	 Transmisiones mediante elementos flexibles
1.9.1.	 Correas
1.9.2.	 Cadenas de rodillos
1.9.3.	 Cables metálicos
1.9.4.	 Ejes flexibles

1.10.	 Frenos y embragues
1.10.1.	 Clases de frenos/embragues
1.10.2.	 Materiales de fricción
1.10.3.	 Cálculo y dimensionado de embragues
1.10.4.	 Cálculo y dimensionado de frenos

Módulo 2. Fabricación asistida de componentes mecánicos  
en sistemas mecatrónicos
2.1.	 Fabricación mecánica en sistemas mecatrónicos

2.1.1.	 Tecnologías de fabricación mecánica
2.1.2.	 Fabricación mecánica en la industria mecatrónica
2.1.3.	 Avances en la fabricación mecánica en la industria mecatrónica

2.2.	 Procesos de arranque de material
2.2.1.	 Teoría de corte de metal
2.2.2.	 Procesos de mecanizado tradicionales
2.2.3.	 CNC y automatización en fabricación

2.3.	 Tecnologías de conformado de chapa
2.3.1.	 Tecnologías de corte de chapa: láser, agua y plasma
2.3.2.	 Criterios de selección de tecnología
2.3.3.	 Plegado de chapa

2.4.	 Procesos de abrasión
2.4.1.	 Técnicas de fabricación mediante abrasión
2.4.2.	 Herramientas abrasivas
2.4.3.	 Procesos de granallado y chorro de arena
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2.5.	 Tecnologías avanzadas en fabricación mecánica
2.5.1.	 Fabricación aditiva y sus aplicaciones
2.5.2.	 Microfabricación y nanotecnología
2.5.3.	 Fabricación por electroerosión

2.6.	 Técnicas de prototipado rápido
2.6.1.	 Impresión 3D en prototipado rápido
2.6.2.	 Aplicaciones en prototipado rápido
2.6.3.	 Soluciones en impresión 3D

2.7.	 Diseño para la fabricación en sistemas mecatrónicos
2.7.1.	 Principios de diseño orientados a la fabricación
2.7.2.	 Optimización topológica
2.7.3.	 Innovación en diseño para la fabricación en sistemas mecatrónicos

2.8.	 Tecnologías de conformado de plásticos
2.8.1.	 Procesos de moldeo por inyección
2.8.2.	 Moldeo por soplado
2.8.3.	 Moldeo por compresión y transferencia

2.9.	 Tecnologías avanzadas en conformado de plástico
2.9.1.	 Metrología
2.9.2.	 Unidades de medida y estándares internacionales
2.9.3.	 Instrumentos y herramientas de medición
2.9.4.	 Técnicas avanzadas en metrología

2.10.	 Control de calidad
2.10.1.	 Métodos de medición y técnicas de muestreo
2.10.2.	 Control Estadístico del Proceso (SPC)
2.10.3.	 Normativas y estándares de calidad
2.10.4.	 Gestión de la Calidad Total (TQM)

Módulo 3. Sensores y actuadores
3.1.	 Sensores

3.1.1.	 Selección de sensores
3.1.2.	 Los sensores en los sistemas mecatrónicos
3.1.3.	 Ejemplos de aplicación

3.2.	 Sensores de presencia o proximidad
3.2.1.	 Finales de carrera: principio de funcionamiento y características técnicas
3.2.2.	 Detectores inductivos: principio de funcionamiento y características técnicas
3.2.3.	 Detectores capacitivos: principio de funcionamiento y características técnicas
3.2.4.	 Detectores ópticos: principio de funcionamiento, características técnicas
3.2.5.	 Detectores ultrasónicos principio de funcionamiento y características técnicas
3.2.6.	 Criterios de selección
3.2.7.	 Ejemplos de aplicación

3.3.	 Sensores de posición
3.3.1.	 Encoder incrementales: principio de funcionamiento y características técnicas
3.3.2.	 Encoder absolutos: principio de funcionamiento y características técnicas
3.3.3.	 Sensores laser: principio de funcionamiento y características técnicas
3.3.4.	 Sensores magnetostrictivos y potenciómetros lineales.
3.3.5.	 Criterios de selección
3.3.6.	 Ejemplos de aplicación

3.4.	 Sensores de temperatura
3.4.1.	 Termostatos: principio de funcionamiento y características técnicas
3.4.2.	 Termorresistencias: principio de funcionamiento y características técnicas
3.4.3.	 Termopares: principio de funcionamiento y características técnicas
3.4.4.	 Pirómetros de radiación: principio de funcionamiento y características técnicas
3.4.5.	 Criterios de selección
3.4.6.	 Ejemplos de aplicación

3.5.	 Sensores para la medida de variables físicas en procesos y máquinas
3.5.1.	 Presión principio de funcionamiento
3.5.2.	 Caudal: principio de funcionamiento
3.5.3.	 Nivel: principio de funcionamiento
3.5.4.	 Sensores de otras variables físicas
3.5.5.	 Criterios de selección
3.5.6.	 Ejemplos de aplicación
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3.6.	 Actuadores
3.6.3.	 Selección de actuadores
3.6.4.	 Los actuadores en los sistemas mecatrónicos
3.6.5.	 Ejemplos de aplicación

3.7.	 Actuadores eléctricos
3.7.1.	 Relés y contactores: principio de funcionamiento y características técnicas
3.7.2.	 Motores rotativos: principio de funcionamiento y características técnicas
3.7.3.	 Motores paso a paso: principio de funcionamiento y características técnicas
3.7.4.	 Servomotores: principio de funcionamiento, características técnicas
3.7.5.	 Criterios de selección
3.7.6.	 Ejemplos de aplicación

3.8.	 Actuadores neumáticos
3.8.1.	 Válvulas y servoválvulas principio de funcionamiento y características técnicas
3.8.2.	 Cilindros neumáticos: principio de funcionamiento y características técnicas
3.8.3.	 Motores neumáticos: principio de funcionamiento y características técnicas
3.8.4.	 Sujeción por vacío: principio de funcionamiento, características técnicas
3.8.5.	 Criterios de selección
3.8.6.	 Ejemplos de aplicación

3.9.	 Actuadores hidráulicos
3.9.1.	 Válvulas y servoválvulas principio de funcionamiento y características técnicas
3.9.2.	 Cilindros hidráulicos: principio de funcionamiento y características técnicas
3.9.3.	 Motores hidráulicos: principio de funcionamiento y características técnicas
3.9.4.	 Criterios de selección
3.9.5.	 Ejemplos de aplicación

3.10.	 Ejemplo de aplicación de selección de los sensores y actuadores en el diseño  
de una máquina
3.10.1.	 Descripción de la máquina a diseñar
3.10.2.	 Selección de sensores
3.10.3.	 Selección de actuadores

Módulo 4. Diseño de sistemas mecatrónicos
4.1.	 El CAD en la ingeniería

4.1.1.	 CAD en Ingeniería
4.1.2.	 Diseño paramétrico en 3D
4.1.3.	 Tipos de software en el mercado
4.1.4.	 SolidWorks. Inventor

4.2.	 Entorno de trabajo
4.2.1.	 El entorno de trabajo
4.2.2.	 Menús
4.2.3.	 Visualización
4.2.4.	 Configuraciones predeterminadas del entorno de trabajo

4.3.	 Diseño y estructura de trabajo
4.3.1.	 Diseño 3D asistido por ordenador
4.3.2.	 Metodología de diseño paramétrico
4.3.3.	 Metodología de diseño de conjuntos de piezas. Ensamblajes

4.4.	 Croquizado
4.4.1.	 Bases del diseño de Croquis
4.4.2.	 Creación de croquis en 2D
4.4.3.	 Herramientas de edición de croquis
4.4.4.	 Acotación y relaciones en el croquis
4.4.5.	 Creación de croquis en 3D

4.5.	 Operaciones de diseño mecánico
4.5.1.	 Metodología de diseño mecánico
4.5.2.	 Operaciones de diseño mecánico
4.5.3.	 Otras operaciones

4.6.	 Superficies
4.6.1.	 Creación de superficies
4.6.2.	 Herramientas para la creación de superficies
4.6.3.	 Herramientas para la edición de superficies

4.7.	 Ensamblajes
4.7.1.	 Creación de ensamblajes
4.7.2.	 Las relaciones de posición
4.7.3.	 Herramientas para la creación de ensamblajes
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4.8.	 Normalización y tablas de diseño. Variables
4.8.1.	 Biblioteca de componentes. Toolbox
4.8.2.	 Repositorios online/fabricantes de elementos
4.8.3.	 Tablas de diseño

4.9.	 Chapa plegada
4.9.1.	 Módulo de chapa plegada en software CAD
4.9.2.	 Operaciones chapa metálica
4.9.3.	 Desarrollos para el corte de chapa

4.10.	 Generación de planos
4.10.1.	 Creación de planos
4.10.2.	 Formatos de dibujo
4.10.3.	 Creación de vistas
4.10.4.	 Acotación
4.10.5.	 Anotaciones
4.10.6.	 Listas y tablas

Módulo 5. Control de ejes, sistemas mecatrónicos y automatización
5.1.	 Automatización de los procesos productivos

5.1.1.	 Automatización de los procesos productivos
5.1.2.	 Clasificación de los sistemas de control
5.1.3.	 Tecnologías empleadas
5.1.4.	 Automatización de máquinas y/o automatización de procesos

5.2.	 Sistemas mecatrónicos: elementos
5.2.1.	 Los sistemas mecatrónicos
5.2.2.	 El autómata programable como elemento de control de procesos discretos
5.2.3.	 El regulador como elemento de control de procesos continuos
5.2.4.	 Controladores de ejes y robots como elementos de control de posición

5.3.	 Control discreto con autómatas programables (PLC,s)
5.3.1.	 Lógica cableada vs lógica programada
5.3.2.	 Control con PLC,s
5.3.3.	 Campo de aplicación de los PLC,s
5.3.4.	 Clasificación de los PLC,s
5.3.5.	 Criterios de selección
5.3.6.	 Ejemplos de aplicación

5.4.	 Programación del PLC
5.4.1.	 Representación de sistemas de control
5.4.2.	 Ciclo de funcionamiento
5.4.3.	 Posibilidades de configuración
5.4.4.	 Identificación de variables y asignación de direcciones
5.4.5.	 Lenguajes de programación
5.4.6.	 Juego de instrucciones y software de programación
5.4.7.	 Ejemplo de programación

5.5.	 Métodos de descripción de los automatismos secuenciales
5.5.1.	 Diseño de automatismos secuenciales
5.5.2.	 GRAFCET como método de descripción de automatismos secuenciales
5.5.3.	 Tipos de GRAFCET
5.5.4.	 Elementos de GRAFCET
5.5.5.	 Simbología normalizada
5.5.6.	 Ejemplos de aplicación

5.6.	 GRAFCET estructurado
5.6.1.	 Diseño estructurado y programación 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 diseño estructurado

5.7.	 Control continuo mediante reguladores
5.7.1.	 Reguladores industriales
5.7.2.	 Campo de aplicación de los reguladores. Clasificación
5.7.3.	 Criterios de selección
5.7.4.	 Ejemplos de aplicación

5.8.	 Automatización de máquinas
5.8.1.	 La automatización de máquinas
5.8.2.	 Control de velocidad y posición
5.8.3.	 Sistemas de seguridad
5.8.4.	 Ejemplos de aplicación

5.9.	 Control de posición mediante control de ejes
5.9.1.	 Control de posición
5.9.2.	 Campo de aplicación de los controladores de ejes. Clasificación
5.9.3.	 Criterios de selección
5.9.4.	 Ejemplos de aplicación
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5.10.	 Ejemplo de aplicación de selección de los equipos en el diseño de una máquina
5.10.1.	 Descripción de la máquina a diseñar
5.10.2.	 Selección de equipos
5.10.3.	 Aplicación resuelta

Módulo 6. Cálculo estructural de sistemas y componentes mecánicos
6.1.	 Método de elementos finitos

6.1.1.	 El método de elementos finitos
6.1.2.	 Discretización y convergencia de malla
6.1.3.	 Funciones de forma. Elementos lineales y cuadráticos
6.1.4.	 Formulación para barras. Método matricial de rigidez
6.1.5.	 Problemas no lineales. Fuentes de no linealidad. Métodos iterativos

6.2.	 Análisis estático lineal
6.2.1.	 Preprocesado: geometría, material, malla, condiciones de contorno: fuerzas, 

presiones, cargas remotas
6.2.2.	 Solución
6.2.3.	 Postprocesado: mapas de tensiones y deformaciones
6.2.4.	 Ejemplo de aplicación

6.3.	 Preparación de geometría
6.3.1.	 Tipologías de ficheros de importación
6.3.2.	 Preparación y limpieza de geometría
6.3.3.	 Conversión en superficies y vigas
6.3.4.	 Ejemplo de aplicación

6.4.	 Malla
6.4.1.	 Elementos unidimensionales, bidimensionales, tridimensionales
6.4.2.	 Parámetros de control de malla: mallado local, crecimiento de malla
6.4.3.	 Metodologías de mallado: malla estructurada, barrido
6.4.4.	 Parámetros de calidad de malla
6.4.5.	 Ejemplo de aplicación

6.5.	 Modelado de materiales
6.5.1.	 Materiales elástico-lineales
6.5.2.	 Materiales elasto-plásticos. Criterios de plasticidad
6.5.3.	 Materiales hiperelásticos. Modelos en hiperelasticidad isotrópica: Mooney Rivlin, 

Yeoh, Ogden, Arruda-Boyce
6.5.4.	 Ejemplos de aplicación

6.6.	 Contacto
6.6.1.	 Contactos lineales
6.6.2.	 Contactos no lineales
6.6.3.	 Formulaciones para la resolución del contacto: Lagrange, Penalty
6.6.4.	 Preprocesado y postprocesado del contacto
6.6.5.	 Ejemplo de aplicación

6.7.	 Conectores
6.7.1.	 Uniones atornilladas
6.7.2.	 Vigas
6.7.3.	 Pares cinemáticos: rotación y traslación
6.7.4.	 Ejemplo de aplicación. Cargas sobre conectores

6.8.	 Solver. Resolución del problema
6.8.1.	 Parámetros de resolución
6.8.2.	 Convergencia y definición de residuales
6.8.3.	 Ejemplo de aplicación

6.9.	 Postprocesado
6.9.1.	 Mapeados de tensiones y deformaciones. Isosuperficies
6.9.2.	 Fuerzas en conectores
6.9.3.	 Coeficientes de seguridad
6.9.4.	 Ejemplo de aplicación

6.10.	 Análisis de vibraciones
6.10.1.	 Vibraciones: rigidez, amortiguamiento, resonancia
6.10.2.	 Vibraciones libres y vibraciones forzadas
6.10.3.	 Análisis en dominio temporal o dominio de la frecuencia
6.10.4.	 Ejemplo de aplicación

Módulo 7. Robótica aplicada a la Ingeniería Mecatrónica
7.1.	 El robot

7.1.1.	 El robot
7.1.2.	 Aplicaciones de los robots
7.1.3.	 Clasificación de los robots
7.1.4.	 Estructura mecánica de un robot
7.1.5.	 Especificaciones de un robot
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7.2.	 Componentes tecnológicos
7.2.1.	 Actuadores eléctricos, neumáticos e hidráulicos
7.2.2.	 Sensores internos y externos al robot
7.2.3.	 Sistemas de visión
7.2.4.	 Selección de motores y sensores
7.2.5.	 Elementos terminales y garras

7.3.	 Transformaciones
7.3.1.	 Arquitectura de un robot
7.3.2.	 Posición y orientación de un sólido
7.3.3.	 Ángulos de orientación de Euler
7.3.4.	 Matrices de transformación homogéneas

7.4.	 Cinemática de posición y orientación
7.4.1.	 Formulación de Denavit-Hartenberg
7.4.2.	 Problema cinemático directo
7.4.3.	 Problema cinemático inverso

7.5.	 Cinemática de velocidades y aceleraciones
7.5.1.	 Velocidad y aceleración de un sólido
7.5.2.	 Matriz jacobiana
7.5.3.	 Configuraciones singulares

7.6.	 Estática
7.6.1.	 Ecuaciones equilibrio de fuerzas y momentos
7.6.2.	 Cálculo de la estática. Método recursivo
7.6.3.	 Análisis de la estática mediante la matriz jacobiana

7.7.	 Dinámica
7.7.1.	 Propiedades dinámicas de un sólido
7.7.2.	 Formulación de Newton-Euler
7.7.3.	 Formulación de Lagrange-Euler

7.8.	 Control cinemático
7.8.1.	 Planificación de trayectorias
7.8.2.	 Interpoladores en el espacio articular
7.8.3.	 Planificación de trayectorias en el espacio cartesiano

7.9.	 Control dinámico lineal monoarticular
7.9.1.	 Técnicas de control
7.9.2.	 Sistemas dinámicos
7.9.3.	 Modelo de función de transferencia y representación en el espacio de estado
7.9.4.	 Modelo dinámico de un motor c.c.
7.9.5.	 Control de un motor c.c.

7.10.	 Programación
7.10.1.	 Sistemas de programación
7.10.2.	 Lenguajes de programación
7.10.3.	 Técnicas de programación

Módulo 8. Simulación numérica de sistemas mecánicos
8.1.	 Mecánica del sólido rígido

8.1.1.	 Mecánica plana del sólido rígido
8.1.2.	 Orientación en 3D
8.1.3.	 Mecánica tridimensional del sólido rígido

8.2.	 Los sistemas multicuerpo
8.2.1.	 Los sistemas multicuerpo
8.2.2.	 Movilidad y grados de libertad
8.2.3.	 Pares cinemáticos, tipos y efectos
8.2.4.	 Redundancia de restricciones

8.3.	 Cinemática de sistemas multicuerpo
8.3.1.	 Movimiento con restricciones
8.3.2.	 Problema de posición inicial
8.3.3.	 Método de Newton-Raphson
8.3.4.	 Desplazamiento finito

8.4.	 Velocidad y aceleración en sistemas multicuerpo
8.4.1.	 Matriz jacobiana
8.4.2.	 Cinemática directa
8.4.3.	 Cinemática inversa

8.5.	 Herramientas avanzadas para el estudio de cinématica de sistemas en 3D
8.5.1.	 Las relaciones cinemáticas en 3D
8.5.2.	 Matrices de transformación
8.5.3.	 La representación de Denavit Hartenberg
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8.6.	 Dinámica general de sistemas multicuerpo
8.6.1.	 Ecuaciones de Newton-Euler
8.6.2.	 Ecuaciones de Lagrange
8.6.3.	 Ecuaciones de restricción

8.7.	 Herramientas de simulación de sistemas multicuerpo
8.7.1.	 Simulación mediante métodos explícitos e implícitos
8.7.2.	 Métodos de Euler
8.7.3.	 Familia de métodos Runge-Kutta
8.7.4.	 Estabilidad y precisión

8.8.	 Contacto y detección de colisiones
8.8.1.	 Modelos de contacto
8.8.2.	 Modelos de penalización
8.8.3.	 Implementación del problema del contacto en simulación

8.9.	 Simulación de elementos flexibles
8.9.1.	 Cinemática de sólidos deformables
8.9.2.	 Ecuaciones de equilibrio
8.9.3.	 Principio de trabajos virtuales

8.10.	 Herramientas de optimización aplicadas a sistemas multicuerpo
8.10.1.	 Formulación de problemas de optimización
8.10.2.	 Métodos de optimización aplicados a sistemas multicuerpo
8.10.3.	 Síntesis de mecanismos a través de optimización

Módulo 9. Sistemas embebidos
9.1.	 Los sistemas embebidos en ingeniería

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

9.2.	 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 programación para microcontroladores

9.3.	 Sensores y actuadores
9.3.1.	 Sensores industriales
9.3.2.	 Actuadores industriales
9.3.3.	 Comunicación entre sensores y la unidad central
9.3.4.	 Control de Actuadores en Sistemas Embebidos

9.4.	 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.	 Programación de sistemas en tiempo real

9.5.	 Sistemas embebidos para procesado digital de señales
9.5.1.	 Procesamiento Digital de Señales (DSP)
9.5.2.	 Diseño de algoritmos de DSP en sistemas embebidos
9.5.3.	 Aplicaciones de DSP en ingeniería mediante sistemas embebidos

9.6.	 Hardware programable en sistemas embebidos
9.6.1.	 La lógica programable y FPGAs
9.6.2.	 Diseño de circuitos lógicos en hardware programable
9.6.3.	 Tecnologías de hardware programable

9.7.	 Computadores de placa única (SBC)
9.7.1.	 Partes de computadoras de placa única
9.7.2.	 Principales arquitecturas
9.7.3.	 Computadoras de placa única vs computadoras de escritorio

9.8.	 Sistemas embebidos en el internet de las cosas (IoT)
9.8.1.	 Internet of things (IoT)
9.8.2.	 Integración de Sistemas Embebidos en IoT
9.8.3.	 Sensores y dispositivos IoT
9.8.4.	 Casos de uso y aplicaciones prácticas

9.9.	 Seguridad y fiabilidad en sistemas embebidos
9.9.1.	 Amenazas y vulnerabilidades en sistemas embebidos
9.9.2.	 Diseño seguro y prácticas de codificación
9.9.3.	 Mantenimiento y actualizaciones de seguridad

9.10.	 Comunicación y conectividad de sistemas embebidos
9.10.1.	 Protocolos de comunicación para sistemas embebidos
9.10.2.	 Redes de sensores y comunicación inalámbrica
9.10.3.	 Integración con internet y la nube
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Módulo 10. Integración de sistemas mecatrónicos
10.1.	 Sistemas de fabricación integrados

10.1.1.	 Los sistemas de fabricación integrados
10.1.2.	 Las comunicaciones industriales en la integración de sistemas
10.1.3.	 Integración de equipos de control en los procesos productivos
10.1.4.	 Nuevo paradigma de producción: industria 4.0.

10.2.	 Redes de comunicación industrial
10.2.1.	 Las Comunicaciones industriales. Evolución
10.2.2.	 Estructura de las redes industriales
10.2.3.	 Situación actual de las comunicaciones industriales

10.3.	 Redes de comunicación a nivel interface con el proceso
10.3.1.	 AS-i: elementos
10.3.2.	 IO-Link: elementos
10.3.3.	 Integración de los equipos
10.3.4.	 Criterios de selección
10.3.5.	 Ejemplos de aplicación

10.4.	 Redes de comunicación a nivel de mando y regulación
10.4.1.	 Las redes de comunicación a nivel de mando y regulación
10.4.2.	 Profibus: elementos
10.4.3.	 Canbus: elementos
10.4.4.	 Integración de equipos
10.4.5.	 Criterios de selección
10.4.6.	 Ejemplos de aplicación

10.5.	 Redes de comunicación a nivel de supervisión y mando centralizados
10.5.1.	 Redes a nivel de supervisión y mando centralizado
10.5.2.	 Profinet: elementos
10.5.3.	 Ethercat: elementos
10.5.4.	 Integración de equipos
10.5.5.	 Ejemplos de aplicación

10.6.	 Sistemas de supervisión y control de procesos
10.6.1.	 Los sistemas de supervisión y control de procesos
10.6.2.	 Interfaces hombre-máquina (HMI)
10.6.3.	 Ejemplos de utilización

10.7.	 Paneles de operador
10.7.1.	 El panel de operador como interface hombre-máquina
10.7.2.	 Paneles de membrana
10.7.3.	 Paneles táctiles
10.7.4.	 Posibilidades de comunicación de los paneles de operador
10.7.5.	 Criterios de selección
10.7.6.	 Ejemplos de aplicación

10.8.	 Paquetes SCADA
10.8.1.	 Los paquetes SCADA como interface hombre- máquina
10.8.2.	 Criterios de selección
10.8.3.	 Ejemplos de aplicación

10.9.	 Industria 4.0. La fabricación inteligente
10.9.1.	 Industria 4.0.
10.9.2.	 Arquitectura de las nuevas fábricas
10.9.3.	 Tecnologías de la industria 4.0.
10.9.4.	 Ejemplos de fabricación basados en industria 4.0.

10.10.	Ejemplo de aplicación integración de equipos en un proceso automatizado
10.10.1.	Descripción del proceso a automatizar
10.10.2.	Selección de equipos de control
10.10.3.	Integración de los equipos
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Metodología
06

Este programa de capacitación ofrece una forma diferente de aprender. Nuestra 
metodología se desarrolla a través de un modo de aprendizaje de forma 
cíclica: el Relearning.  
Este sistema de enseñanza es utilizado, por ejemplo, en las facultades de medicina 
más prestigiosas del mundo y se ha considerado uno de los más eficaces por 
publicaciones de gran relevancia como el New England Journal of Medicine.   



Descubre el Relearning, un sistema que abandona el 
aprendizaje lineal convencional para llevarte a través de 
sistemas cíclicos de enseñanza: una forma de aprender 
que ha demostrado su enorme eficacia, especialmente 
en las materias que requieren memorización”  
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Estudio de Caso para contextualizar todo el contenido

	 Accederás a un sistema de 
aprendizaje basado en la reiteración, con 

una enseñanza natural y progresiva a lo 
largo de todo el temario.

Nuestro programa ofrece un método revolucionario de desarrollo de habilidades 
y conocimientos. Nuestro objetivo es afianzar competencias en un contexto 
cambiante, competitivo y de alta exigencia.

Con TECH podrás experimentar 
una forma de aprender que está 
moviendo los cimientos de las 
universidades tradicionales de 
todo el mundo”
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El alumno aprenderá, mediante 
actividades colaborativas y casos reales, 
la resolución de situaciones complejas 
en entornos empresariales reales.

El presente programa de TECH es una enseñanza intensiva, creada desde 0, que 
propone los retos y decisiones más exigentes en este campo, ya sea en el ámbito 

nacional o internacional. Gracias a esta metodología 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 económica, social y profesional más vigente. 

El método del caso ha sido el sistema de aprendizaje más 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 teóricos, el método del caso consistió en 
presentarles situaciones complejas reales para que tomasen decisiones y emitiesen juicios 

de valor fundamentados sobre cómo resolverlas. En 1924 se estableció como método 
estándar de enseñanza en Harvard. 

Ante una determinada situación, ¿qué debería hacer un profesional? Esta es la pregunta a la 
que te enfrentamos en el método del caso, un método de aprendizaje orientado a la acción. 

A lo largo del programa, los estudiantes se enfrentarán a múltiples casos reales. Deberán 
integrar todos sus conocimientos, investigar, argumentar y defender sus ideas y decisiones.

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

Un método de aprendizaje innovador y diferente
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TECH aúna de forma eficaz la metodología del Estudio de Caso con 
un sistema de aprendizaje 100% online basado en la reiteración, que 
combina 8 elementos didácticos diferentes en cada lección.

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

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

Nuestra universidad es la única en habla hispana licenciada para 
emplear este exitoso método. En 2019, conseguimos mejorar los 
niveles de satisfacción 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 español.

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

Relearning Methodology
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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 metodología se han capacitado 

más de 650.000 graduados universitarios con un éxito sin precedentes en ámbitos 
tan distintos como la bioquímica, la genética, la cirugía, el derecho internacional, 

las habilidades directivas, las ciencias del deporte, la filosofía, el derecho, la 
ingeniería, 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 
socioeconómico alto y una media de edad de 43,5 años.

A partir de la última evidencia científica en el ámbito de la neurociencia, no solo 
sabemos organizar la información, las ideas, las imágenes y los recuerdos, sino que 

sabemos que el lugar y 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 están conectados con el 

contexto donde el participante desarrolla su práctica profesional.

El Relearning te permitirá aprender con menos esfuerzo 
y más rendimiento, implicándote más en tu capacitación, 

desarrollando el espíritu crítico, la defensa de argumentos 
y el contraste de opiniones: una ecuación directa al éxito.
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30%

10%

8%

Material de estudio 

Todos los contenidos didácticos son creados por los especialistas que van a impartir 
el curso, específicamente para él, de manera que el desarrollo didáctico sea realmente 
específico y concreto.

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

Lecturas complementarias

Artículos recientes, documentos de consenso y guías internacionales, entre otros. En 
la biblioteca virtual de TECH el estudiante tendrá acceso a todo lo que necesita para 
completar su capacitación.

Prácticas de habilidades y competencias 

Realizarán actividades de desarrollo de competencias y habilidades específicas en 
cada área temática. Prácticas y dinámicas para adquirir y desarrollar las destrezas y 
habilidades que un especialista precisa desarrollar en el marco de la globalización que 
vivimos.

Clases magistrales

Existe evidencia científica sobre la utilidad de la observación de terceros expertos.

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

Este programa ofrece los mejores materiales educativos, preparados a conciencia para los profesionales:

3%
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4%

25%

3%

20%

Testing & Retesting 

Se evalúan y reevalúan periódicamente los conocimientos del alumno a lo largo del 
programa, mediante actividades y ejercicios evaluativos y autoevaluativos para que, 

de esta manera, el estudiante compruebe cómo va consiguiendo sus metas.

Resúmenes interactivos

El equipo de TECH presenta los contenidos de manera atractiva y dinámica en 
píldoras multimedia que incluyen audios, vídeos, imágenes, esquemas y mapas 

conceptuales con el fin de afianzar el conocimiento.

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

Case studies 

Completarán una selección de los mejores casos de estudio elegidos expresamente 
para esta titulación. Casos presentados, analizados y tutorizados por los mejores 

especialistas del panorama internacional.
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Titulación
07

El Máster Título Propio en Ingeniería Mecatrónica garantiza, además 
de la capacitación más rigurosa y actualizada, el acceso a un título 
de Máster Propio expedido por TECH Universidad Tecnológica.



Supera con éxito este programa y recibe tu 
titulación universitaria sin desplazamientos 
ni farragosos trámites”
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Este Máster Título Propio en Ingeniería Mecatrónica contiene el programa más 
completo y actualizado del mercado.

Tras la superación de la evaluación, el alumno recibirá por correo postal* con acuse 
de recibo su correspondiente título de Máster Propio emitido por TECH Universidad 
Tecnológica.

El título expedido por TECH Universidad Tecnológica expresará la calificación que haya 
obtenido en el Máster Título Propio, y reunirá los requisitos comúnmente exigidos por 
las bolsas de trabajo, oposiciones y comités evaluadores de carreras profesionales.

Título: Máster Título Propio en Ingeniería Mecatrónica

N.º Horas Oficiales: 1500 h.

*Apostilla de La Haya. En caso de que el alumno solicite que su título en papel recabe la Apostilla de La Haya, TECH EDUCATION realizará las gestiones oportunas para su obtención, con un coste adicional.
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Máster Título Propio
Ingeniería Mecatrónica
» Modalidad: online
» Duración: 12 meses
» Titulación: TECH Universidad Tecnológica
» Horario: a tu ritmo
» Exámenes: online



Máster Título Propio
Ingeniería Mecatrónica


