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1. Introducción 

Datos generales de la empresa: 

  

Nombre: Laboratorio de automatización industrial.  

Universidad Autónoma de Bucaramanga. 

 

  Dirección: Avenida 42 No. 48 – 11. Campus central.  

Sexto (6) piso del edificio de Ingenieras bloque L. 

 

  Teléfono: PBX (57) (7) 643 6111 /643 6261. Campus Central. 

     (57 7) 6436111 – 481. Laboratorio de Automatización. 

 

Función: La Universidad Autónoma de Bucaramanga  es una 

institución de carácter privado, dedicada al servicio de la 

Educación Superior, debidamente reconocida. No pretende 

ánimo de lucro y su propósito de engrandecimiento del ser 

humano se traduce en los principios democráticos y liberales 

que guían su acción, propendiendo al mejoramiento regional 

y nacional. 

 

Área de trabajo: Monitorear el laboratorio de automatización industrial y 

dar soporte a estudiantes del curso. 

 

Gerente:  Dr. Alberto Montoya Puyana. 

     Rector. 
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Jefes inmediatos: Hernán Gonzales Acuña. 

     Docente Asociado.  

     hgonzalez3@unab.edu.co 

 

Horario de   lunes a viernes 8:00am a 12:00pm y 2:00pm a 6pm. 

Trabajo:  

  

mailto:hgonzalez3@unab.edu.co
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2. Justificación 

El laboratorio de automatización industrial ubicado en el 6to piso del edificio de 

ingeniería de la universidad autónoma de Bucaramanga es el lugar en el cual se 

imparten las clases prácticas de las asignaturas de automatización industrial, 

automatización avanzada y robótica. Dicho laboratorio cuenta con gran variedad de 

material de trabajo como son: sensores, PLC’s, elementos electro-neumáticos, motores, 

variadores de frecuencia entre otros. 

 

Debido a la importancia de las materias que se dictan en el laboratorio de 

automatización es necesario que los estudiantes de estos cursos realicen durante el 

semestre diversas prácticas al igual que proyectos. 

 

Debido a lo anterior se ve la necesidad de tener una persona presente en el laboratorio 

de automatización para monitorearlo y dar soporte a los estudiantes de los diferentes 

cursos. 
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3. Objetivos 

3.1 Objetivo general: 

 

 

Monitorear el laboratorio de automatización industrial y dar soporte a estudiantes del 

curso. 

 

  

3.2 Objetivos específicos: 

 

- Monitoreo del laboratorio de automatización industrial. 

 

- Dar soporte a estudiantes de los cursos de automatización industrial, 

automatización avanzada y robótica. 
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4. Marco teórico. 

4.1 Presentación:  

La Universidad Autónoma de Bucaramanga es una institución de carácter privado, 

dedicada al servicio de la Educación Superior, debidamente reconocida. No pretende 

ánimo de lucro y su propósito de engrandecimiento del ser humano se traduce en los 

principios democráticos y liberales que guían su acción, propendiendo al mejoramiento 

regional y nacional. 

 

Durante más de 30 años de labores, la UNAB ha entregado a la región y al país lo 

mejor de su gestión educativa. La dinámica de su crecimiento está representada hoy 

por una amplia y pertinente oferta académica, un volumen de producción investigativa 

destacado e importantes actividades que la convierten en una universidad responsable 

socialmente. Adicionalmente, gracias al compromiso de cada uno de los integrantes de 

nuestra comunidad universitaria, la UNAB es la primera de carácter privado del oriente 

colombiano en lograr la Acreditación Institucional de Alta Calidad, lo que sin duda la 

consolida, aún más, como una institución universitaria de excelente calidad académica, 

líder en la formación de la dirigencia nacional. 

 

Estatutos Corporativos: 

 

- Promoción del Conocimiento científico 

- Reafirmación de Valores 

- Expansión áreas de creación y goce 

- Protección y el aprovechamiento de los recursos naturales. 

- Adaptación de estudios a las necesidades  del país 

- Desarrollar las facultades del trabajo disciplinado y productivo 

- Cultivo de sentimientos elevados que forman el carácter 

- Principios Democráticos y cátedra libre 

- Hombres tolerantes y respetuosos 
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4.2 Misión: 

Formamos integralmente personas respetuosas de sí mismas y de los demás, con 

mentalidad global y emprendedora, capaces de ejercer su autonomía en el análisis y 

solución de las necesidades de la sociedad, apoyados en investigación y procesos 

innovadores y comprometidos éticamente con el desarrollo sostenible. 

 

Participamos activamente como agente transformador en los procesos de desarrollo del 

país y especialmente de las regiones donde desarrollamos nuestra actividad, con un 

enfoque de responsabilidad social. 

 

4.3 Visión: 

En el 2018 seguiremos siendo la primera Universidad privada del nororiente 

Colombiano. La UNAB acreditada institucionalmente, será reconocida por mantener 

estándares de calidad y pertinencia nacional e internacional en todos los niveles y 

modalidades de su oferta educativa, innovación en sus procesos académicos, calidad 

de los productos de investigación, aseguramiento del conocimiento e impacto en las 

dinámicas del entorno regional y nacional. 

 

Serán sus características distintivas, la formación integral con mentalidad global y 

emprendedora de estudiantes, la calidad de sus profesores, las competencias de sus 

colaboradores, los egresados vinculados a actividades productivas y en estrecha 

relación con la Institución, la articulación de la investigación con la docencia y la 

extensión, la incorporación de las TIC, la sostenibilidad financiera y el sentido de 

responsabilidad social. 
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5. Cuadro No 1. (Resultados de la práctica) 

 

objetivos Resultados 
esperado 

Resultados 
obtenidos 

Indicador verificable 
del resultado y/o 
No. De anexo 
soporte  

observacion
es 

Monitoreo del 
laboratorio de 
automatización 
industrial. 
 

Mantener abierto 
el laboratorio de 
automatización y 
realizar el 
préstamo de 
equipos 

Se monitoreo 
el laboratorio 
de 
automatizació
n industrial. 
 

Capítulo 1. Monitoreo 
del laboratorio de 
automatización 
industrial. 

 

Dar soporte a 
estudiantes de 
los cursos de 
automatización 
industrial, 
automatización 
avanzada y 
robótica. 
 

Ayudar a los 
estudiantes de 
los cursos 
dictados en el 
laboratorio de 
automatización, 
tanto en la parte 
teórica como 
práctica de las 
respectivas 
materias. 

Se dio 
soporte a 
estudiantes 
de los cursos 
de 
automatizació
n industrial, 
automatizació
n avanzada y 
robótica. 
 

 
Capítulo 2. Soporte a 
estudiantes de los 
cursos del 
laboratorio. 

 

Monitoreo y 
soporte a los 
estudiantes de 
laboratorio de 
electrónica 
análoga y 
electrónica digital 

Ayudar a los 
estudiantes de 
los cursos 
dictados en el 
laboratorio de 
automatización, 
tanto en la parte 
teórica como 
práctica de las 
respectivas 
materias. 

Se monitoreo 
y se dio 
soporte a los 
estudiantes 
de laboratorio 
de 
electrónica 
análoga y 
electrónica 
digital 

 
Capítulo 3. Monitoreo 
y soporte a los 
estudiantes de 
laboratorio de 
electrónica análoga y 
electrónica digital. 
 
 

 

Elaboración de 
un manual para 
el uso de una 
estación 
electromecánica 
Festo 

Elaborar de un 
manual para el 
uso de una 
estación 
electromecánica 
Festo 

Se elaboró 
un manual 
para el uso 
de una 
estación 
electromecán
ica Festo 

 
Anexo N.2: 
Reyes Martinez, 
Freddy, “Manual 
modulo 
electromecánico 
Festo”, Universidad 
Autónoma de 
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Bucaramanga.2014. 
29 paginas. 
 

Elaboración de 
un manual de 
Arduino básico e 
intermedio. 

Elaborar de un 
manual de 
Arduino básico e 
intermedio. 

Se elaboró 
un manual de 
Arduino 
básico e 
intermedio. 

Anexo N.1:  
Reyes Martinez, 
Freddy, “Manual de 
Arduino”, Universidad 
Autónoma de 
Bucaramanga.2014. 
60 paginas. 
 
 

 

Elaboración de 
un manual para 
el uso de 
módulos 
Fischertechnik. 

Elaborar de un 
manual para el 
uso de módulos 
Fischertechnik 

Se elaboró 
un manual 
para el uso 
de módulos 
Fischertechni
k 

Anexos N.3, N.4, N.5, 
N.6, N.7, N.8, N.9, 
N.10, N.11, N.12. 
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6. Cuadro No 2. (De las actividades realizadas) 

Actividades Compromiso 
adquirido 

logros soporte 

 
Monitoreo del laboratorio 
de automatización 
industrial. 
 

100 %  
Se realizó un 
informe que 
recopila la 
información de lo 
realizado 
 

 
Capítulo 1. Monitoreo 
del laboratorio de 
automatización 
industrial. 

 
Soporte a estudiantes de 
los cursos del 
laboratorio. 
 

100 %  
Se realizó un 
informe que 
recopila la 
información de lo 
realizado 
 

 
Capítulo 2. Soporte a 
estudiantes de los 
cursos del laboratorio. 

 
Monitoreo y soporte a los 
estudiantes de 
laboratorio de electrónica 
análoga y electrónica 
digital. 
 

100 %  
Se realizó un 
informe que 
recopila la 
información de lo 
realizado 

 
Capítulo 3. Monitoreo 
y soporte a los 
estudiantes de 
laboratorio de 
electrónica análoga y 
electrónica digital. 
 

 
Asistencia al Workshop - 
Automatización y 
Variación de Velocidad. 
 

100 %  
Se realizó un 
informe que 
recopila la 
información de lo 
realizado 

 
 
Capítulo 4. Asistencia 
al Workshop - 
Automatización y 
Variación de 
Velocidad. 
 

 
Asistencia evento de 
robótica. 
 

100 %  
Se realizó un 
informe que 
recopila la 
información de lo 
realizado 
 

 
Capítulo 5. Asistencia 
evento de robótica. 

 
Seminario 15 años de 

100 %  
Se realizó un 

 
Capítulo 6. Seminario 
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Ingeniería Mecatrónica 
UNAB. 
 

informe que 
recopila la 
información de lo 
realizado 
 

15 años de Ingeniería 
Mecatrónica UNAB. 

 
Stand de Mecatrónica 
para promoción de la 
carrera a los colegios. 
 

100 %  
Se realizó un 
informe que 
recopila la 
información de lo 
realizado 
 

 
Capítulo 7. Stand de 
Mecatrónica para 
promoción de la 
carrera a los colegios. 

Se realizaron talleres 
prácticos a los aspirantes 
de ingeniería 
mecatronica con el fin de 
motivarlos a ingresar al 
programa. 
 

100 %  
Se realizó un 
informe que 
recopila la 
información de lo 
realizado 
 

Capítulo 7. Talleres 
para aspirante al 
programa de 
ingeniería 
mecatronica. 

Se elaboró un manual 
para el uso de una 
estación electromecánica 
Festo 

100 % Se realizó un 
manual. 

 
Anexo N.2: 
Reyes Martinez, 
Freddy, “Manual 
modulo 
electromecánico 
Festo”, Universidad 
Autónoma de 
Bucaramanga.2014. 
29 paginas. 

Se elaboró un manual de 
Arduino básico e 
intermedio. 

100 % Se realizó un 
manual. 

Anexo N.1:  
Reyes Martinez, 
Freddy, “Manual de 
Arduino”, Universidad 
Autónoma de 
Bucaramanga.2014. 
60 paginas. 

Se elaboró un manual 
para el uso de módulos 
Fischertechnik 

100 % Se realizó un 
manual. 

Anexos N.3, N.4, N.5, 
N.6, N.7, N.8, N.9, 
N.10, N.11, N.12. 
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7. Capítulo 1. Monitoreo del laboratorio de automatización industrial. 

Una parte de la práctica fue el monitoreo del laboratorio de automatización industrial, el 

cual está ubicado en el 6to piso del edificio de ingenierías (bloque L) (Figura 1) En este 

lugar se dictan las asignaturas de automatización industrial, automatización avanzada, 

robótica y redes de comunicación industrial, así mismo como cada uno de sus 

respectivos laboratorios.  

 

Figura 1. Laboratorio Automatización Industrial 

El monitoreo del laboratorio de automatización consistió en mantener el laboratorio 

abierto y vigilado de lunes a viernes en el horario de 8am a 12pm y 2pm a 6pm. Así 

mismo como mantener el laboratorio en orden, hacer el préstamo y devolución de los 

materiales del que se disponen: multímetros, sensores, servomotores, motores DC 

motores paso a paso, motores trifásicos y variadores de frecuencia, pantallas táctiles, 

dispositivos neumáticos y electro-neumáticos, diferentes tipos de cables: usb/serial, 

serial/MPI, Profibus, Ethernet, DeviceNet, entre otros), tarjetas de adquisición de datos, 

dispositivos Lógicos Programables PLC, 
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8. Capítulo 2. Soporte a estudiantes de los cursos del laboratorio. 

Otro aspecto de la práctica fue dar soporte a los estudiantes de los cursos dictados en 

el laboratorio de automatización, como lo son automatización industrial, automatización 

avanzada, robótica y redes de comunicación industrial. 

 

Este soporte consistió en tutorías y repasos de los temas teóricos impartidos en las 

diferentes materias, así mismo como asistencia en el diseño, preparación y montaje de 

los diversos laboratorios que se dejaban en cada una de las materias a lo largo del 

semestre. 

Algunos de los laboratorios fueron: 

 

8.1 Automatización industrial: 

- Laboratorio de Sensores digitales: este laboratorio consistió en realizar diferentes 

pruebas de funcionamiento a  algunos de los sensores digitales que se 

encuentran en el laboratorio. 

 

Figura 2. Sensores Digitales.[15] 
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- Laboratorio de Sensores análogos: este laboratorio consistió en realizar 

diferentes pruebas de funcionamiento, calibración e identificación a  algunos de 

los sensores analogos que se encuentran en el laboratorio. 

 

Figura 3. Sensores Análogos.[15] 

 

- Laboratorio de Acondicionamiento de señales: consistió en realizar los circuitos 

necesarios para tomar la señal entregada por algunos sensores y acondicionarla 

para su fácil lectura e interpretación. 

 

 

Figura 4. Acondicionamiento  de señales. Fuente: Autor. 
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- Laboratorio de Labview: este laboratorio tenía como fin que el estudiante se 

familiar con el programa Labview. 

 

 

Figura 5. Programación en LabView. Fuente: Autor. 

 

- Laboratorio de Automation studio 5.7: En este trabajo se realizó la simulación de 

secuencias de pistones mediante la  electro neumática. 

 

Figura 6. Neumatica en Automation studio 5.7. Fuente: Autor. 
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8.2 Automatización avanzada: 

- Laboratorio de  Configuración PLC siemens simatic s7-300 y pantalla táctil: 

Este laboratorio consistió en realizar la configuración básica de  PLC s7-300 y 

programarlo en el programa Step7 mediante lenguaje Lader para que realizara la 

lectura de valores análogos y los mostrara en pantalla mediante el programa 

Wincc. 

 

Figura 7. PLC s7-300. Fuente: Autor. 

 

 

Figura 8. Programación en WinnCC. Fuente: Autor. 
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- Laboratorio de  Módulo Festo: en este trabajo el estudiante realizo la 

programación en el programa  “CoDeSys V2.3” del módulo Festo del laboratorio, 

esto se realizó tanto en lenguaje lader como en grafet. 

 

Figura 9. Programación en módulo Festo. Fuente: Autor. 

 

- Laboratorio de  Arrancadores de motores: Este trabajo consistió en el diseño y 

montaje en físico de diferentes circuitos para realizar arrancadores y cambios de 

giro para motores trifásicos (arranque estrella-triangulo, cambio de giro) 

 

 

Figura 10. Arrancador estrella-triangulo. Fuente: Autor. 

 

- Laboratorio de  OPC labview/siemens: en este informe el estudiante realizo un 

enlace entre el programa Labview y el PLC s7-300, es decir, se programó una 
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secuencia neumática en Labview y se usó el PLC como tarjeta de adquisición de 

datos y generación de las señales de salida hacia el circuito. 

 

Figura 11. OPC LabView/Siemens. Fuente: Autor. 

 

- Laboratorio de  Maestro/esclavo: en este laboratorio el estudiante realizo la 

comunicación de 2 PLC usando uno como maestro y el otro esclavo, al igual que 

conectando una secuencia de pistones en uno y un variador de frecuencia en el 

otro, siendo todo monitoreado desde una pantalla. 

 

  

Figura 12. Maestro/Esclavo con pantalla táctil. Fuente: Autor. 

 

- Laboratorio de  Profibus: en este laboratorio el estudiante realizo la comunicación 

de un PLC con un variador de frecuencia mediante comunicación Profibus y 

usando también una pantalla táctil. 
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Figura 13. Red Profibus con Variador de frecuencia. Fuente: Autor. 
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8.3 robotica: 

 

- Laboratorio de   cinemática directa/inversa/Dhenavi: Estos laboratorios realizados 

en matlab consistían en realizarle la cinemática inversa y directa a 

manipuladores robóticos usando diferentes metodologías.  

 

 

Figura 14. Cinemática directa/inversa en MatLab. Fuente: Autor 

 

- Laboratorio de   RobotStudio. En este trabajo se utilizó el software “RobotStudio” 

para simular el movimiento de manipuladores de la marca ABB. 

 

 

Figura 15. Brazo robótico ABB en robotStudio. Fuente: Autor. 
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9. Capítulo 3. Monitoreo y soporte a los estudiantes de laboratorio de 

electrónica análoga y electrónica digital. 

En la práctica también se brindó monitoreo y soporte del laboratorio de electrónica 

digital los días martes de 4:00 a 6:00 pm y de electrónica análoga los días jueves de 

8:00 a 10:00 am. Dicho soporte consistía en ayudar a los estudiantes a interpretar los 

circuitos y procedimientos del laboratorio así mismo como resolver las dudas que 

pudieran surgir. Además de revisar los montajes realizados por los estudiantes y los 

respectivos informes. 

Algunos de los laboratorios realizados por los estudiantes fueron: 

 

- Laboratorio de compuertas lógicas cmos/TTL: en el cual el estudiante debía 

realizar diferentes pruebas para comprobar las propiedades y características de 

cada una de las dos tecnologías. 

 

 

Figura 16. Tecnologías TTL y CMOS.[11] 



26 
 

- Laboratorio de universalidad de compuertas, y electronic workbench: el objetivo 

de este laboratorio fue que el estudiante aprendiera la universalidad de 

compuertas (NAND y NOR) y la reducción de circuitos para hacerlos más 

eficientes con la ayuda del software electronic workbench. 

 

 

Figura 17. Electronic Workbench.[11] 

 

- Laboratorio de alarma digital: en este laboratorio el estudiante debía realizar la 

lógica correspondiente para realizar un circuito electrónico digital para activar una 

alarma sonora al momento en el que se cumpliera la condición de activación. 

 

Figura 18. Circuito alarma digital. 
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- Laboratorio de características de transistores: en este laboratorio los alumnos 

realizaron diferentes circuitos  en los que debían medir la corriente que pasada a 

través de  los transistores y halla los parámetros de estos (Beta). 

 

Figura 19. Transistores. Fuente: Autor. 

 

- Laboratorio de rectificadores: esta práctica consistió en el montaje por parte del 

estudiante de diferentes tipos de rectificadores (media onda, onda completa, con 

filtro, sin filtro). 

 

 

Figura 20. Rectificadores de energía. Fuente: Autor. 

 

 

 

 

 

-0.02 -0.015 -0.01 -0.005 0 0.005 0.01 0.015 0.02
-40

-30

-20

-10

0

10

20

30

40
v

b

r

 

 

vin

vout

-0.02 -0.015 -0.01 -0.005 0 0.005 0.01 0.015 0.02 0.025
-40

-30

-20

-10

0

10

20

30

40
v

b

r

 

 

vin

vout



28 
 

- Laboratorio de fuente dual: se realizó el montaje de una fuente dual (0 a 12v y  

de -12 a 12 v a 2A). 

 

Figura 21. Fuente Dual. Fuente: Autor. 

- Laboratorio de compuertas sumadoras: en este laboratorio los alumnos 

realizaron circuitos sumadores con diferentes compuertas lógicas. 

 

Figura 22. circuito compuertas sumadoras. Fuente: Autor. 
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10. Capítulo 4. Asistencia al Workshop - Automatización y Variación de 

Velocidad. 

El miércoles 27 de agosto de 2014 se asistió al “Workshop - Automatización y Variación 

de Velocidad” realizado en las instalaciones de la empresa Sensomatic Del Oriente 

S.A.S ubicada en la dirección: Carrera 25 Nº 40ª-08 Barrio Bolívar. El evento se realizó 

en el horario de 8:00 a.m a 12:00 m y  2:00 pm a 6:00 pm. 

 

 

En dicho evento se trataron temas relacionados con el funcionamiento de los diferentes 

tipos de variadores de frecuencias marca siemens, sus características técnicas, 

opciones y métodos de configuración, reducción de armónicos, y los diferentes sistemas 

de protecciones que se deben tener para un óptimo rendimiento. 
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11. Capítulo 5. Asistencia evento de robótica. 

El día Jueves 28 de agosto de 2014 se asistió al evento de robótica realizado en la 

biblioteca de la UIS Barrancabermeja “Alejandro Galvis Galvis”. Durante las horas de la 

mañana se realizaron diferentes charlas sobre la robótica de parte de expositores 

invitados de algunas universidades, y en horas de la tarde se realizaron concursos de 

robótica y una muestra de proyecto de las universidades.  

 

Por parte de la universidad autónoma de Bucaramanga se mostró el robot escalador de 

paredes así mismo como el robot copiador de movimiento. 

 

 

Figura 23. Robot escalador y brazo copiador. Fuente: Autor. 
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12.  Capítulo 6. Seminario 15 años de Ingeniería Mecatrónica UNAB. 

Este evento se realizó el día Jueves 18 de septiembre durante el horario 7:45 a. m. a 6 

p. m. en Auditorio 'Jesús Alberto Rey Mariño' (Edificio de Ingenierías).  

 

Este seminario fue organizado por la Facultad de Ingenierías Fisicomecánicas, el 

programa de Ingeniería Mecatrónica para invitar toda la comunidad a que participe en el 

“Seminario de Ingeniería Mecatrónica - quince años del programa". el cual conto con la 

participación del Doctor Sandor Markon, egresado de la Universidad Técnica de 

Budapest en 1973 y quien actualmente es profesor del instituto de Kobe en Japón e 

investigador visitante en el Instituto Nacional Japonés de Información Tecnología y 

Comunicaciones. Markon fue el conferencista principal con una charla en el área de 

análisis y control de los motores lineales.  

 

También se contó con la participación del Doctor Fredy Segura Quijano, profesor de la 

Universidad de los Andes, quien realizo una conferencia de “Sensores Químicos 

Inalámbricos: Sistemas de telemetría inductiva”  y el Ingeniero  Carlos Agudelo, 

ingeniero del Instituto Colombiano del Petróleo (ICP) con la conferencia titulada 

"Detección y diagnóstico temprano de fallos para mejorar la seguridad de proceso y la 

confiabilidad: aplicación en un proceso de refinería". 
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AGENDA 

HORARIO JUEVES 18 DE SEPTIEMBRE DE 2014 

  
07:45  A 08:10 REGISTRO 
08:10 - 08:30 BIENVENIDA E INTRODUCCIÓN DE LA PROGRAMACIÓN 
08:30 - 09:45 Conferencia: Sensores químicos inalámbricos: Sistemas de telemetría 

inductiva 

(Dr. Fredy Segura Quijano) 

09:45 - 10:00 REFRIGERIO 
10:00 - 12:00  Flujo completo de proyectos electrónicos, de la concepción al 

prototipo. Empresa Edasim 

- COMSOL Multiphysics: Una Visión General del Software. Empresa 

Comsol (Previa inscripción) 

12:00 - 02:00 ALMUERZO 
02:00 - 04:00 Conferencia: Análisis y control  de los motores lineales 

(Dr. Sandor Markon) 

04:00 - 4:30 REFRIGERIO 
04:30 - 06:00 Conferencia :Detección y diagnóstico temprano de fallos para mejorar 

la seguridad de proceso y la confiabilidad: aplicación en un proceso 

de refinería 

(Dr. Carlos Fernando Agudelo Gómez) 
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13. Capítulo 7. Stand de Mecatrónica para promoción de la carrera a los 

colegios. 

El día martes 30 de septiembre se realizó una actividad práctica “aplicación en 

solidworks” con los alumnos del colegio San Pedro interesados en el programa de 

ingeniería Mecatrónica, dicha actividad se realizó desde las 7:45am hasta las 9:00am 

en la cual se realizó una simulación de robótica a los alumnos mediante solidworks. 

Dicha taller fue impartido por el profesor Carlos Forero.   

 

El día jueves 02 de octubre se realizó una actividad titulada Orientación profesional 

personalizada desde las 8:30am hasta las 9:30am en los pasillos del bloque D, esta 

actividad fue orientada a 83 alumnos de grado once del colegio Bicentenario la 

Independencia, en la cual se le hizo entrega de un folleto de la carrera de ingeniería 

Mecatrónica a los interesados, así mismo se les informo más acerca de la carrera y se 

les tomo los datos de nombre y correo electrónico a los estudiantes que les llamo la 

atención la carrera. 

 

El día viernes 03 de octubre se realizó una actividad titulada Orientación profesional 

personalizada desde las 8:30am hasta las 9:30am en los pasillos del bloque 

administrativo frente al auditorio mayor Carlos Gómez Albarracín, esta actividad fue 

orientada a los alumnos de grado once de un colegio de Bucaramanga, en la cual se le 

hizo entrega de un folleto de la carrera de ingeniería Mecatrónica a los interesados, así 

mismo se les informo más acerca de la carrera y se les tomo los datos de nombre y 

correo electrónico a los estudiantes que les llamo la atención la carrera. 

 

Figura 24. Folleto Ingeniería Mecatrónica. Fuente: Autor. 
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14. Capítulo 7. Talleres para aspirante al programa de ingeniería mecatronica. 

Con el objetivo de motivar a los aspirantes al programa de ingeniería mecatronica se 

programaron una serie de talleres prácticos, con los cuales se buscó que los aspirantes 

tuvieran un primer acercamiento a la carrera y despejar las posibles dudas que tuvieras 

con respecto a esta. Estos talleres fueron organizados por la facultad físico-mecánica 

con la colaboración del departamento de mercadeo institucional de la universidad. 

 

En dichos talleres se dio una introducción de lo que es la ingeniería mecatronica y se 

trabajó con el módulo electroneumático de Festo (Figura 9), se mostró la forma de 

realizar la identificación de las entradas y salidas así mismo como la manera de realizar 

la programación del módulo mediante lenguaje ladder para que realizara una 

secuencia, a medida que se iba realizando la programación cada aspirante podía 

conectarse al módulo con el fin de probar su respectivo programa. 

 

Al finalizar cada uno de los talleres se respondía las dudas que pudieran tener los 

aspirantes sobre la carrera de ingeniería mecatrónica. 
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Conclusiones 

- Durante el tiempo de práctica se realizó monitoreo al laboratorio de 

automatización industrial ubicado en el 6to piso del edificio de ingeniería de la 

Universidad Autónoma de Bucaramanga.  

 

- Se realizó soporte y monitoreo a los estudiantes de los diferentes cursos que se 

dictan en el laboratorio de automatización (automatización industrial, 

automatización avanzada, robótica). 

 

- Se realizó soporte y monitoreo a los estudiantes de electrónica análoga y 

electrónica digital durante sus horas de laboratorio de cada una de las 

asignaturas. 

 

- Se asistió al workshop/capacitación de automatización y variación de velocidad 

de dispositivos Siemens en las instalaciones de la empresa Sensomatic del 

Oriente. 

 

- Se asistió al evento de robótica, charla y muestra de proyectos robóticos 

realizado en la biblioteca de la UIS Barrancabermeja “Alejandro Galvis Galvis”. 

 

- Se asistió y se realizó soporte al seminario “15 años de ingeniería Mecatrónica 

UNAB” en el auditorio menor 'Jesús Alberto Rey Mariño' del edificio de 

ingenierías. 

 

- Se realizó Orientación profesional personalizada a los alumnos grado 11de 

diferentes colegios de Bucaramanga, dando a conocer la carrera de ingeniería 

mecatronica. 
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- Se realizaron talleres prácticos a los aspirantes de ingeniería mecatronica con el 

fin de motivarlos a ingresar al programa. 

 

- Se realizó un manual para el uso del módulo electromecánico Festo. 

 

- Se elaboró un manual para el uso básico e intermedio de Arduino. 

 

- Se elaboraron manuales de uso para los módulos educativos Fichersctechnik. 
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Anexos. 

1) Reyes Martinez, Freddy, “Manual de Arduino”, Universidad Autónoma de 

Bucaramanga.2014. 60 paginas. 

 

2) Reyes Martinez, Freddy, “Manual modulo electromecánico Festo”, Universidad 

Autónoma de Bucaramanga.2014. 29 paginas. 

 

 

3) Reyes Martinez, Freddy, “Manual módulo Fischertechnik 1”, Universidad 

Autónoma de Bucaramanga.2014. 43 paginas. 

 

4) Reyes Martinez, Freddy, “Manual módulo Fischertechnik 2”, Universidad 

Autónoma de Bucaramanga.2014. 36 paginas. 

 

 

5) Reyes Martinez, Freddy, “Manual módulo Fischertechnik 3”, Universidad 

Autónoma de Bucaramanga.2014. 35 paginas. 

 

6) Reyes Martinez, Freddy, “Manual módulo Fischertechnik 4”, Universidad 

Autónoma de Bucaramanga.2014. 42 paginas. 

 

 

7) Reyes Martinez, Freddy, “Manual módulo Fischertechnik 5”, Universidad 

Autónoma de Bucaramanga.2014. 38 paginas. 

 

8) Reyes Martinez, Freddy, “Manual módulo Fischertechnik 6”, Universidad 

Autónoma de Bucaramanga.2014. 47 paginas. 
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9) Reyes Martinez, Freddy, “Manual módulo Fischertechnik 7”, Universidad 

Autónoma de Bucaramanga.2014. 42 paginas. 

 

10) Reyes Martinez, Freddy, “Manual módulo Fischertechnik 8”, Universidad 

Autónoma de Bucaramanga.2014. 49 paginas. 

 

 

11) Reyes Martinez, Freddy, “Manual módulo Fischertechnik 9”, Universidad 

Autónoma de Bucaramanga.2014. 50 paginas. 

 

12) Reyes Martinez, Freddy, “Manual módulo Fischertechnik 10”, Universidad 

Autónoma de Bucaramanga.2014. 38 paginas. 
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