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1. Introduccién

Datos generales de la empresa:

Nombre:

Direccion:

Teléfono:

Funcion:

Laboratorio de automatizacion industrial.

Universidad Autbnoma de Bucaramanga.

Avenida 42 No. 48 — 11. Campus central.

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

PBX (57) (7) 643 6111 /643 6261. Campus Central.
(57 7) 6436111 — 481. Laboratorio de Automatizacion.

La Universidad Autbnoma de Bucaramanga es una
instituciébn de caracter privado, dedicada al servicio de la
Educacién Superior, debidamente reconocida. No pretende
animo de lucro y su propésito de engrandecimiento del ser
humano se traduce en los principios democraticos y liberales
gue guian su accion, propendiendo al mejoramiento regional
y nacional.

Area de trabajo:  Monitorear el laboratorio de automatizacién industrial y

Gerente:

dar soporte a estudiantes del curso.

Dr. Alberto Montoya Puyana.

Rector.



Jefes inmediatos: Hernan Gonzales Acuia.
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

2. Justificacion

El laboratorio de automatizacion industrial ubicado en el 6to piso del edificio de
ingenieria de la universidad autbnoma de Bucaramanga es el lugar en el cual se
imparten las clases practicas de las asignaturas de automatizacion industrial,
automatizacion avanzada y robotica. Dicho laboratorio cuenta con gran variedad de
material de trabajo como son: sensores, PLC’s, elementos electro-neumaticos, motores,
variadores de frecuencia entre otros.

Debido a la importancia de las materias que se dictan en el laboratorio de
automatizacion es necesario que los estudiantes de estos cursos realicen durante el
semestre diversas practicas al igual que proyectos.

Debido a lo anterior se ve la necesidad de tener una persona presente en el laboratorio
de automatizacion para monitorearlo y dar soporte a los estudiantes de los diferentes
Cursos.



3. Objetivos

3.1 Objetivo general:

Monitorear el laboratorio de automatizacion industrial y dar soporte a estudiantes del
curso.

3.2 Objetivos especificos:

- Monitoreo del laboratorio de automatizacion industrial.

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

automatizacion avanzada y robdtica.



4. Marco teorico.

4.1 Presentacion:

La Universidad Autbnoma de Bucaramanga es una institucion de caracter privado,
dedicada al servicio de la Educacion Superior, debidamente reconocida. No pretende
animo de lucro y su proposito de engrandecimiento del ser humano se traduce en los
principios democraticos Y liberales que guian su accién, propendiendo al mejoramiento
regional y nacional.

Durante mas de 30 afos de labores, la UNAB ha entregado a la regién y al pais lo
mejor de su gestidon educativa. La dinamica de su crecimiento esta representada hoy
por una amplia y pertinente oferta académica, un volumen de produccion 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 caracter privado del oriente
colombiano en lograr la Acreditacion Institucional de Alta Calidad, lo que sin duda la
consolida, aln mas, como una institucion universitaria de excelente calidad académica,
lider en la formacion de la dirigencia nacional.

Estatutos Corporativos:

- Promocién del Conocimiento cientifico

- Reafirmacion de Valores

- Expansion areas de creacion y goce

- Proteccion y el aprovechamiento de los recursos naturales.

- Adaptacion de estudios a las necesidades del pais

- Desarrollar las facultades del trabajo disciplinado y productivo
- Cultivo de sentimientos elevados que forman el caracter

- Principios Democraticos y catedra libre

- Hombres tolerantes y respetuosos
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4.2 Mision:
Formamos integralmente personas respetuosas de si mismas y de los demas, con
mentalidad global y emprendedora, capaces de ejercer su autonomia en el andlisis y

solucién de las necesidades de la sociedad, apoyados en investigacion y procesos
innovadores y comprometidos éticamente con el desarrollo sostenible.

Participamos activamente como agente transformador en los procesos de desarrollo del
pais y especialmente de las regiones donde desarrollamos nuestra actividad, con un
enfoque de responsabilidad social.

4.3 Vision:

En el 2018 seguiremos siendo la primera Universidad privada del nororiente
Colombiano. La UNAB acreditada institucionalmente, sera reconocida por mantener
estandares de calidad y pertinencia nacional e internacional en todos los niveles y
modalidades de su oferta educativa, innovacion en sus procesos académicos, calidad

de los productos de investigacion, aseguramiento del conocimiento e impacto en las
dinamicas del entorno regional y nacional.

Seran sus caracteristicas distintivas, la formacion 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
relacion con la Institucién, la articulaciébn de la investigaciéon con la docencia y la
extension, la incorporacion de las TIC, la sostenibilidad financiera y el sentido de
responsabilidad social.
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5. Cuadro No 1. (Resultados de la préactica)

objetivos Resultados Resultados | Indicador verificable | observacion
esperado obtenidos del resultado y/o es
No. De anexo
soporte
Monitoreo del | Mantener abierto | Se monitoreo | Capitulo 1. Monitoreo
laboratorio de | el laboratorio de | el laboratorio | del laboratorio de
automatizacion automatizacion y | de automatizacion
industrial. realizar el | automatizacié | industrial.
préstamo de | n industrial.
equipos
Dar soporte a|Ayudar a los|Se dio
estudiantes  de | estudiantes  de | soporte a | Capitulo 2. Soporte a
los cursos de |los cursos | estudiantes estudiantes de los
automatizacion dictados en el | de los cursos | cursos del
industrial, laboratorio de | de laboratorio.
automatizacion automatizacion, automatizacio
avanzada y | tanto en la parte | n  industrial,
robdtica. tedrica como | automatizacio
practica de las |n avanzaday
respectivas robdtica.
materias.
Monitoreo y | Ayudar a los | Se monitoreo
soporte a los | estudiantes de|y se dio | Capitulo 3. Monitoreo
estudiantes  de | los cursos | soporte a los|y soporte a los
laboratorio de | dictados en el | estudiantes estudiantes de
electronica laboratorio de | de laboratorio | laboratorio de
anéloga y | automatizacion, de electronica analoga y
electronica digital | tanto en la parte | electrénica electronica digital.
tedrica como | analoga y
practica de las | electronica
respectivas digital
materias.
Elaboracion de | Elaborar de un|Se elaboro
un manual para | manual para el|un manual | Anexo N.2:
el uso de unaluso de una|para el uso | Reyes Martinez,
estacion estacion de una | Freddy, “Manual
electromecanica | electromecéanica | estacion modulo
Festo Festo electromecan | electromecanico
ica Festo Festo”, Universidad
Auténoma de
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Bucaramanga.2014.

29 paginas.
Elaboraciéon de | Elaborar de un|Se elabor6 | Anexo N.1:
un manual de | manual de | un manual de | Reyes Martinez,
Arduino basico e | Arduino bésico e | Arduino Freddy, “Manual de
intermedio. intermedio. basico e | Arduino”, Universidad

intermedio. Auténoma de

Bucaramanga.2014.

60 paginas.
Elaboracion de | Elaborar de un|Se elabor6 | Anexos N.3, N.4, N.5,
un manual para | manual para el |un manual | N.6, N.7, N.8, N.9,
el uso de | uso de mobdulos | para el uso | N.10, N.11, N.12.
maodulos Fischertechnik de modulos

Fischertechnik.

Fischertechni
k
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6. Cuadro No 2. (De las actividades realizadas)

Actividades Compromiso | logros soporte
adquirido
100 %
Monitoreo del laboratorio Se realiz6 un Capitulo 1. Monitoreo
de automatizacion informe que del laboratorio de
industrial. recopila la automatizacion
informacion de lo industrial.
realizado
100 %
Soporte a estudiantes de Se realizé un Capitulo 2. Soporte a
los cursos del informe que estudiantes de los
laboratorio. recopila la cursos del laboratorio.
informacion de lo
realizado
100 %
Monitoreo y soporte a los Se realiz6 un Capitulo 3. Monitoreo
estudiantes de informe que y soporte a los
laboratorio de electrénica recopila la estudiantes de
analoga y electronica informacion de lo laboratorio de
digital. realizado electrénica analoga y
electronica digital.
100 %
Asistencia al Workshop - Se realizé un
Automatizacion y informe que Capitulo 4. Asistencia
Variacion de Velocidad. recopila la al Workshop -
informacion de lo | Automatizacion y
realizado Variacion de
Velocidad.
100 %
Asistencia evento de Se realizé un Capitulo 5. Asistencia
robdtica. informe que evento de robdtica.
recopila la
informacion de lo
realizado
100 %

Seminario 15 afios de

Se realizdé un

Capitulo 6. Seminario
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Ingenieria Mecatronica informe que 15 afos de Ingenieria
UNAB. recopila la Mecatronica UNAB.
informacion de lo
realizado
100 %
Stand de Mecatronica Se realizé un Capitulo 7. Stand de
para promocion de la informe que Mecatronica para
carrera a los colegios. recopila la promocioén de la
informacion de lo carrera a los colegios.
realizado
Se realizaron talleres 100 % Capitulo 7. Talleres
practicos a los aspirantes Se realiz6 un para aspirante al
de ingenieria informe que programa de
mecatronica con el fin de recopila la ingenieria
motivarlos a ingresar al informacion de lo mecatronica.
programa. realizado
Se elaboré6 un manual 100 % Se realiz6 un
para el uso de una manual. Anexo N.2:
estacion electromecénica Reyes Martinez,
Festo Freddy, “Manual
modulo
electromecéanico
Festo”, Universidad
Auténoma de
Bucaramanga.2014.
29 paginas.
Se elabor6 un manual de 100 % Se realiz6 un Anexo N.1:
Arduino basico e manual. Reyes Martinez,
intermedio. Freddy, “Manual de
Arduino”, Universidad
Autonoma de
Bucaramanga.2014.
60 paginas.
Se elaboré un manual 100 % Se realizé un Anexos N.3, N.4, N.5,

para el uso de modulos
Fischertechnik

manual.

N.6, N.7, N.8, N.9,
N.10, N.11, N.12.
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7. Capitulo 1. Monitoreo del laboratorio de automatizacion industrial.

Una parte de la practica fue el monitoreo del laboratorio de automatizacion industrial, el
cual esta ubicado en el 6to piso del edificio de ingenierias (bloque L) (Figura 1) En este
lugar se dictan las asignaturas de automatizacion industrial, automatizacion avanzada,
robdtica y redes de comunicacion industrial, asi mismo como cada uno de sus
respectivos laboratorios.

Figura 1. Laboratorio Automatizacion Industrial

El monitoreo del laboratorio de automatizacién consistio en mantener el laboratorio
abierto y vigilado de lunes a viernes en el horario de 8am a 12pm y 2pm a 6pm. Asi
mismo como mantener el laboratorio en orden, hacer el préstamo y devolucién de los
materiales del que se disponen: multimetros, sensores, servomotores, motores DC
motores paso a paso, motores trifdsicos y variadores de frecuencia, pantallas tactiles,
dispositivos neumaticos y electro-neumaticos, diferentes tipos de cables: usb/serial,
serial/MPI, Profibus, Ethernet, DeviceNet, entre otros), tarjetas de adquisicion de datos,
dispositivos Légicos Programables PLC,

16



8. Capitulo 2. Soporte a estudiantes de los cursos del laboratorio.

Otro aspecto de la préactica fue dar soporte a los estudiantes de los cursos dictados en
el laboratorio de automatizacién, como lo son automatizacion industrial, automatizacion
avanzada, robotica y redes de comunicacion industrial.

Este soporte consistié en tutorias y repasos de los temas tedricos impartidos en las
diferentes materias, asi mismo como asistencia en el disefio, preparacién 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 Automatizacioén industrial:
- Laboratorio de Sensores digitales: este laboratorio consistio 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 analogos: este laboratorio consisti6 en realizar
diferentes pruebas de funcionamiento, calibracion e identificacion a algunos de

los sensores analogos que se encuentran en el laboratorio.

[y
5=
-~

Figura 3. Sensores Analogos.[15]

Laboratorio de Acondicionamiento de sefales: consistié en realizar los circuitos
necesarios para tomar la sefial entregada por algunos sensores y acondicionarla

para su facil lectura e interpretacion.

Figura 4. Acondicionamiento de sefiales. Fuente: Autor.
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Laboratorio de Labview: este laboratorio tenia como fin que el estudiante se
familiar con el programa Labview.

File Edit View Project Operate Tools Window Help

File Edit View Project Operate Tools Window Help
[ [&] @[ 1] [ 150t Application Font |~ |3~ [[a~ ][5 ][~ | Search oy W\E (> E[n][@] -+ [15pt Application Font |~ |[$+ |[7a~ | [+] search 1]?]

=]
TGO GOGEOEE GO BANDA TRANSPORTADC
CILINDRO NEUMATICO =
SOLENOIDE A POSICION BANDA MOTOR ON
[f000
SENSOR2  SENSOR3 sTop -
fanana e smomad e
l :l [l Falze ¥
0-f 0-C
SOLENOIDE B SENSOR D
° 1] ; :
BANDA TRANSPORTADORA - 1
; e
{) 0
SENSOR2 ON

MOTOR ON SENSOR 2 ON SENSOR 3 ON

W True 'b
SENSOR 3 ON
SENSOR 3
i

3 : PAMOTOR ON

Figura 5. Programacion en LabView. Fuente: Autor.

Laboratorio de Automation studio 5.7: En este trabajo se realizé la simulacién de

secuencias de pistones mediante la electro neumatica.

) File Edit View Inset Llayout Simulation Tools Window 7

a3 BERERRE @S Eam @nv BB B K/ oo~pTRO® L@ =
BB N8 =8 A% W=E= & = - @amRBEH Ol o]x)m ey
Library Explorer | Main Library B x - -
= = 0 b1 = o
ol2|@lul| % 8 ¢ @
Main |
B Hydwuic
12-[] Proportional Hycrauic
1] Preumatic e
[ Proportional Preumatic
B Bectrical Control (JIC Standard)
] Bectical Cortrol (EC Standard)
15-] Digial Bectronics
] Ladderfor B PLC
{H] Ladder (EC Standard)
[B] Ladderfor Siemens PLC
B irterface
[ Bectrotechnical IEC
[ Bectrotechnical NEMA + +
] Bectotechnical One-Line IEC 4
[2-[fi] Bectrotechnical One-Line NEMA B
[ HM1and Control Panels
-

T

Y Messages

Ready. X=26.04 cm, V=28.43 em

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

- Laboratorio de Configuracion PLC siemens simatic s7-300 y pantalla tactil:
Este laboratorio consistido en realizar la configuracién basica de PLC s7-300 y
programarlo en el programa Step7 mediante lenguaje Lader para que realizara la
lectura de valores anélogos y los mostrara en pantalla mediante el programa

Wincc.

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

L] foed Gt Mew [t Emst fapeldes Opis Window bl
DFi-= S R =l e o O R. vSdea%. . k. ASH wes v, 15 @ @ o
[Erghh Unied Soes] % . .

[ o [ v | afals

Tox FF F F  [Fa
Magen B0V [ 010V [Gi0v  [0cme
[Focimrcas pumabams— [60H: [ [er:  [eor

CECCTN T | —

vvvy

Gorer:

Progerties

jEs——
Vs

e [sereent
e [
L et [7]
eachgzound cove [ =]

Figura 8. Programacion en WinnCC. Fuente: Autor.
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- Laboratorio de

Médulo Festo: en este trabajo el estudiante realizo la

programacioén en el programa “CoDeSys V2.3” del modulo Festo del laboratorio,

esto se realiz6 tanto en lenguaje lader como en grafet.

¥

Figura 9. Programacién en médulo Festo. Fuente: Autor.

Laboratorio de Arrancadores de motores: Este trabajo consistidé en el disefio y

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

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

1435 39 RPM

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

sV G2

R —
La—
i S—

Kl - KM2 1 A

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 program0 una
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secuencia neumatica en Labview y se uso el PLC como tarjeta de adquisicion de

datos y generacién de las sefiales de salida hacia el circuito.

uuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuu

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

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

: L SIEMENS SIMATIC PANEL

maestro
CFU _'DF |CF
3431

Estacion HMI de SIMA~(1)
VinCC | IF1B HMI IE

it MPLOP
e RT

i

]
4

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

- Laboratorio de Profibus: en este laboratorio el estudiante realizo la comunicacion
de un PLC con un variador de frecuencia mediante comunicacion Profibus y

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

- Laboratorio de cinematica directa/inversa/Dhenavi: Estos laboratorios realizados
en matlab consistian en realizarle la cinematica inversa y directa a

manipuladores roboticos usando diferentes metodologias.

Eje Z

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

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

para simular el movimiento de manipuladores de la marca ABB.

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

electronica analoga y electrénica digital.

En la practica también se brindd monitoreo y soporte del laboratorio de electronica
digital los dias martes de 4:00 a 6:00 pm y de electronica analoga los dias jueves de
8:00 a 10:00 am. Dicho soporte consistia en ayudar a los estudiantes a interpretar los
circuitos y procedimientos del laboratorio asi mismo como resolver las dudas que
pudieran surgir. Ademas de revisar los montajes realizados por los estudiantes y los
respectivos informes.

Algunos de los laboratorios realizados por los estudiantes fueron:

- Laboratorio de compuertas légicas cmos/TTL: en el cual el estudiante debia
realizar diferentes pruebas para comprobar las propiedades y caracteristicas de

cada una de las dos tecnologias.

5 —
Vin Vin
Vor
35V
2V
Vi { 0.8V Voo Vi
owv
Entrada Salida Entrada
Familia Serie Potencia | Tiempo de propagacit
Standard 10 mw 10ns
54/74L 1mw 33ns
54/74S 20mw 3ns
54/741S 2mw 10ns
54/74 ALS 1mw 4ns
54/74 AS 7mw 1,5ns
4000
60 ns
cmos 54/74C
(Complementar| 54/74 HC Del orden de S
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Semiconductor) 54/74 AC
2ns
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Figura 16. Tecnologias TTL y CMOS.[11]
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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 reduccion de circuitos para hacerlos mas

eficientes con la ayuda del software electronic workbench.
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Figura 17. Electronic Workbench.[11]

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

I6gica correspondiente para realizar un circuito electrénico digital para activar una

alarma sonora al momento en el que se cumpliera la condicién de activacion.
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Figura 18. Circuito alarma digital.
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Laboratorio de caracteristicas de transistores: en este laboratorio los alumnos

realizaron diferentes circuitos en los que debian medir la corriente que pasada a
través de los transistores y halla los parametros de estos (Beta).

Figura 19. Transistores. Fuente: Autor.

Laboratorio de rectificadores: esta practica consistio en el montaje por parte del

estudiante de diferentes tipos de rectificadores (media onda, onda completa, con
filtro, sin filtro).
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Figura 20. Rectificadores de energia. Fuente: Autor.
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Laboratorio de fuente dual: se realiz6 el montaje de una fuente dual (0 a 12v y

de-12al12va?2A).
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Figura 21. Fuente Dual. Fuente: Autor.

Laboratorio de compuertas sumadoras: en este laboratorio los alumnos

realizaron circuitos sumadores con diferentes compuertas légicas.
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Figura 22. circuito compuertas sumadoras. Fuente: Autor.
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10.Capitulo 4. Asistencia al Workshop - Automatizacion y Variacion de
Velocidad.

El miércoles 27 de agosto de 2014 se asistié al “Workshop - Automatizacion y Variacion
de Velocidad” realizado en las instalaciones de la empresa Sensomatic Del Oriente
S.A.S ubicada en la direccion: Carrera 25 N° 402-08 Barrio Bolivar. El evento se realizo
en el horario de 8:00 a.m a 12:00 my 2:00 pm a 6:00 pm.

A

EERWORKSHO!
SENSOMATIC DEL ORIENTE SAS

TIENE EL GUSTO DE INVITARLO A UNA JORNADA DE
CAPACITACION SOBRE:

k3
o

Fecha:27 de Agosto 2014

Lugar: Cra.25No. 40°- 08 ESPERAMOS CONTAR CON SU
Horario: 8:00 a12: 00a.m. — 2:00a 6:00 p.m. PARTICIPACION

Confirmarasistenciaantes del 25/08/2014
marketing@sensomaticdeloriente.com
Tel: +57 7 6434400 - 3158754539
SENSOMATIC DEL ORIENTE S.A.S
www.sensomaticdeloriente.com

En dicho evento se trataron temas relacionados con el funcionamiento de los diferentes
tipos de variadores de frecuencias marca siemens, sus caracteristicas técnicas,
opciones y métodos de configuracion, reduccion de armédnicos, y los diferentes sistemas
de protecciones que se deben tener para un 6ptimo rendimiento.
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11.Capitulo 5. Asistencia evento de robatica.

El dia Jueves 28 de agosto de 2014 se asistio al evento de robdtica realizado en la
biblioteca de la UIS Barrancabermeja “Alejandro Galvis Galvis”. Durante las horas de la
mafana se realizaron diferentes charlas sobre la robdtica de parte de expositores
invitados de algunas universidades, y en horas de la tarde se realizaron concursos de
robdtica y una muestra de proyecto de las universidades.

Por parte de la universidad autbnoma de Bucaramanga se mostro el robot escalador de
paredes asi mismo como el robot copiador de movimiento.

Figura 23. Robot escalador y brazo copiador. Fuente: Autor.
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12. Capitulo 6. Seminario 15 afios de Ingenieria Mecatronica UNAB.

Este evento se realizo el dia Jueves 18 de septiembre durante el horario 7:45 a. m. a 6
p. m. en Auditorio 'Jesus Alberto Rey Marifio' (Edificio de Ingenierias).

Este seminario fue organizado por la Facultad de Ingenierias Fisicomecanicas, el
programa de Ingenieria Mecatrénica para invitar toda la comunidad a que participe en el
“Seminario de Ingenieria Mecatronica - quince afos del programa”. el cual conto con la
participacion del Doctor Sandor Markon, egresado de la Universidad Técnica de
Budapest en 1973 y quien actualmente es profesor del instituto de Kobe en Japon e
investigador visitante en el Instituto Nacional Japonés de Informacion Tecnologia y
Comunicaciones. Markon fue el conferencista principal con una charla en el area de
analisis y control de los motores lineales.

También se contd con la participacién del Doctor Fredy Segura Quijano, profesor de la
Universidad de los Andes, quien realizo una conferencia de “Sensores Quimicos
Inalambricos: Sistemas de telemetria inductiva” vy el Ingeniero Carlos Agudelo,
ingeniero del Instituto Colombiano del Petrdleo (ICP) con la conferencia titulada
"Deteccién y diagnéstico temprano de fallos para mejorar la seguridad de proceso y la
confiabilidad: aplicacién en un proceso de refineria".
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AGENDA

HORARIO JUEVES 18 DE SEPTIEMBRE DE 2014

07:45 A 08:10 REGISTRO ] ]

08:10 - 08:30 BIENVENIDA E INTRODUCCION DE LA PROGRAMACION

08:30 - 09:45 Conferencia: Sensores quimicos inaldmbricos: Sistemas de telemetria
inductiva
(Dr. Fredy Segura Quijano)

09:45 - 10:00 REFRIGERIO

10:00 - 12:00 Flujo completo de proyectos electronicos, de la concepcién al
prototipo. Empresa Edasim
- COMSOL Multiphysics: Una Vision General del Software. Empresa
Comsol (Previa inscripcion)

12:00 - 02:00 ALMUERZO

02:00 - 04:00 Conferencia: Analisis y control de los motores lineales
(Dr. Sandor Markon)

04:00 - 4:30 REFRIGERIO

04:30 - 06:00 Conferencia :Deteccién y diagnodstico temprano de fallos para mejorar

la seguridad de proceso y la confiabilidad: aplicaciéon en un proceso
de refineria
(Dr. Carlos Fernando Agudelo Gomez)
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13.Capitulo 7. Stand de Mecatronica para promocion de la carrera a los

colegios.

El dia martes 30 de septiembre se realiz6 una actividad practica “aplicacion en
solidworks” con los alumnos del colegio San Pedro interesados en el programa de
ingenieria Mecatronica, dicha actividad se realiz6 desde las 7:45am hasta las 9:00am
en la cual se realiz6 una simulacién de robética a los alumnos mediante solidworks.
Dicha taller fue impartido por el profesor Carlos Forero.

El dia jueves 02 de octubre se realiz6 una actividad titulada Orientacion 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 ingenieria
Mecatrénica a los interesados, asi mismo se les informo méas acerca de la carrera y se
les tomo los datos de nombre y correo electronico a los estudiantes que les llamo la
atencion la carrera.

El dia viernes 03 de octubre se realiz6 una actividad titulada Orientacion profesional
personalizada desde las 8:30am hasta las 9:30am en los pasillos del bloque
administrativo frente al auditorio mayor Carlos Gémez Albarracin, 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 ingenieria Mecatronica a los interesados, asi
mismo se les informo mas acerca de la carrera y se les tomo los datos de nombre y
correo electrénico a los estudiantes que les llamo la atencién la carrera.

Modelamien«

imulacionfaci.

roductosjyjproces.
'mecationicos]

Figura 24. Folleto Ingenieria Mecatrénica. Fuente: Autor.
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14.Capitulo 7. Talleres para aspirante al programa de ingenieria mecatronica.

Con el objetivo de motivar a los aspirantes al programa de ingenieria mecatronica se
programaron una serie de talleres practicos, con los cuales se buscé 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 fisico-mecéanica
con la colaboracién del departamento de mercadeo institucional de la universidad.

En dichos talleres se dio una introduccién de lo que es la ingenieria mecatronica y se
trabajéo con el modulo electroneumético de Festo (Figura 9), se mostro la forma de
realizar la identificacion de las entradas y salidas asi mismo como la manera de realizar
la programacion del modulo mediante lenguaje ladder para que realizara una
secuencia, a medida que se iba realizando la programacion cada aspirante podia
conectarse al madulo con el fin de probar su respectivo programa.

Al finalizar cada uno de los talleres se respondia las dudas que pudieran tener los
aspirantes sobre la carrera de ingenieria mecatrénica.
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Conclusiones

Durante el tiempo de préactica se realiz6 monitoreo al laboratorio de
automatizacion industrial ubicado en el 6to piso del edificio de ingenieria de la

Universidad Autbnoma de Bucaramanga.

Se realizé soporte y monitoreo a los estudiantes de los diferentes cursos que se
dictan en el laboratorio de automatizacibn (automatizacion industrial,

automatizacion avanzada, robaotica).

Se realiz6 soporte y monitoreo a los estudiantes de electronica anéloga y
electronica digital durante sus horas de laboratorio de cada una de las

asignaturas.

Se asistié al workshop/capacitacion de automatizacion y variaciéon de velocidad
de dispositivos Siemens en las instalaciones de la empresa Sensomatic del
Oriente.

Se asistio al evento de robdtica, charla y muestra de proyectos roboéticos

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

Se asistié y se realizé soporte al seminario “15 afnos de ingenieria Mecatrénica
UNAB” en el auditorio menor 'Jesis Alberto Rey Marifio' del edificio de

ingenierias.
Se realizd Orientacion profesional personalizada a los alumnos grado 1lde

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

mecatronica.
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Se realizaron talleres practicos a los aspirantes de ingenieria mecatronica con el

fin de motivarlos a ingresar al programa.

Se realiz6 un manual para el uso del modulo electromecanico Festo.

Se elabord un manual para el uso basico e intermedio de Arduino.

Se elaboraron manuales de uso para los médulos educativos Fichersctechnik.
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2)
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8)

Anexos.

Reyes Martinez, Freddy, “Manual de Arduino”, Universidad Auténoma de

Bucaramanga.2014. 60 paginas.

Reyes Martinez, Freddy, “Manual modulo electromecanico Festo”,

Auténoma de Bucaramanga.2014. 29 paginas.

Reyes Martinez, Freddy, “Manual modulo

Auténoma de Bucaramanga.2014. 43 paginas.

Reyes Martinez, Freddy, “Manual mddulo

Auténoma de Bucaramanga.2014. 36 paginas.

Reyes Martinez, Freddy, “Manual moddulo

Auténoma de Bucaramanga.2014. 35 paginas.

Reyes Martinez, Freddy, “Manual modulo

Auténoma de Bucaramanga.2014. 42 paginas.

Reyes Martinez, Freddy, “Manual modulo

Auténoma de Bucaramanga.2014. 38 paginas.

Reyes Martinez, Freddy, “Manual modulo

Autoénoma de Bucaramanga.2014. 47 paginas.

Fischertechnik

Fischertechnik

Fischertechnik

Fischertechnik

Fischertechnik

Fischertechnik
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Universidad
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9) Reyes Martinez, Freddy, “Manual mddulo Fischertechnik 77,
Auténoma de Bucaramanga.2014. 42 paginas.

10)Reyes Martinez, Freddy, “Manual modulo Fischertechnik 87,

Auténoma de Bucaramanga.2014. 49 paginas.

11)Reyes Martinez, Freddy, “Manual moddulo Fischertechnik 97,

Auténoma de Bucaramanga.2014. 50 paginas.

12)Reyes Martinez, Freddy, “Manual moédulo Fischertechnik 107,

Autonoma de Bucaramanga.2014. 38 paginas.
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Universidad

Universidad

Universidad
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