TEMARIO PARA EXAMEN DE INGRESO AL

POSGRADO EN INGENIERIA MECANICA

CAMPO DISCIPLINARIO: MECATRONICA

DINAMICA

1. CINETICA PLANA DE UN CUERPO RIGIDO: Fuerza y Aceleracién
a. Momentos de Inercia de Masa y Teoremas de Ejes Paralelos
b. Ecuaciones de Movimiento: Traslaciéon
c. Ecuaciones de Movimiento: Rotacién alrededor de un eje fijo
d. Ecuaciones de Movimiento: Movimiento Plano General
2. CINETICA PLANA DE UN CUERPO RIGIDO: Trabajo y Energia
a. Energia Cinética
b. Principio del Trabajo y la Energia
¢. Principio de la Conservacion de la Energia
3. CINETICA PLANA DE UN CUERPO RIGIDO: Impulso y Momentum
a. Momentum Lineal y Angular
b. Principio de Impulso y Momentum
c. Conservacion del Momentum
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> Hibbeler, R.C. (1997). Engineering Mechanics Dynamics. Prentice-Hall, 8th edition.



ANALISIS DE CIRCUITOS Y ELECTRONICA

Analisis de Circuitos

Métodos de Andlisis de circuitos

a. Mallas

b. Nodos

c. Transformacidn de fuentes

d. Circuito Equivalente de Thevenin
e. Circuito Equivalente de Norton
f. Teorema de superposicion

Electrénica

1. Circuitos con diodos
a. Rectificadores
2. Transistor como interruptor y como amplificador
3. Ldgica combinacional
a. Algebra de Boole, funciones booleanas, tablas de verdad
b. Circuitos combinacionales
4. Ldgica secuencial
a. Flip-flops
b. Disefio de circuitos secuenciales

Sistemas Electrénicos Lineales

1. Caracteristicas del amplificador operacional

a. Ancho de banda

b. Razoén de rechazo al modo comun

c. Tasade respuesta

d. Ganancia
2. Configuraciones comunes del amplificador operacional
3. Amplificador Operacional de Instrumentacion

Bibliografia

» Coughlin, R., Driscoll, F. and Alatorre Miguel, E. (1993). Amplificadores operacionales y
circuitos integrados lineales. 1st ed. México: Prentice-Hall Hispanoamericana



Instrumentacion electrénica

1.
2.
3.
4.

Bibliografia

Sistema internacional de unidades
Errores

Sensores

Ruido

» William David Cooper (1982), Instrumentacion electrénica y mediciones, 22. Edicidn,
Meéxico; Prentice Hall

Modelado y Control

1. Modelado de sistemas fisicos.
a. Obtencién de una ecuacion diferencial y funcion de transferencia de un sistema
fisico
b. Definicién de polos y ceros
2. Sistemas de control de lazo cerrado
a. Componentesy diagrama de bloques
b. Caracteristicas de funcionamiento
3. Estabilidad: criterio de ubicacion de polos.
4. Control PID
a. Aportacién de cada término de un controlador PID
b. Fundamentos de disefio
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