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NOMBREDELA
ASIGNATURA

| Microrobotica

OEM-22

Mecatronica

Mecatronica

| Mecatrénica

| INGENIERIA APLICADA

1

Hidraulica, Neumatica y sensores, Microcontroladores v Microprocesadores

SISTEMAS MICROELECTROMECANISMOS (MEM'S)

opor HORAS | SEMESTRE: 72 CREDITOS:

,VIGE’NCI'Af QE,F;P'—’AN

AGOSTO 2007 | ACADEMIA DE MECATRONICA

o ' | FORMAR INGENIEROS PROFESIONISTAS CON BASE CIENTIFICA, TECNOLOGICA Y
APORTACION AL PERFIL DEVV‘ HUMANISTICA QUE SEAN CAPACES DE SELECCIONAR, DESARROLLAR, SUSTENTAR E
EGRESQ | INNOVAR SISTEMAS, PROCESOS Y PRODUCTOS INDUSTRIALES Y DE SERVICIOS, CON
UN SENTIDO DE RESPONSABILIDAD CON SU ENTORNO SOCIOCULTURAL Y AI\/IBIENTAL
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0 e

principal objetivo proporcionar al alumno los conocimientos, asi como dar una vision
positivos de investigacion y vanguardia en

centra en el estudio de los microrobots auténomos BEAM, considerados como dis

Los conocimientos teorico-practicos que se impartiran en esta asignatura corresponden al curso de microrobotica que tiene como
general de esta subdisciplina. La asignatura se

nuestros dias.

EQUERIDAS

mputacion e ingenieria de control, asi

Conocimientos en las areas base de la robdtica: mecanica, electronica, ciencias de la co

como su aplicacion en desarrollo de proyectos.

I Ingenieria o _superior en las areas ingenieriles antes mencionadas

FORMATO: FSGC-209-7-INS-007 REV.D (A partir del 19 de octubre de 2010)



CENTRO DE ENSENANZA TECNICA INDUSTRIAL

Organismo Publico Descentralizado Federal
Reforma Curricular 2007 Nivel Licenciatura
Direccion Académica

PROGRAMA DE ASIGNATURA

OBJETIVO DE LA UNIDAD

Conocer la definicién, los origenes vy la evolucion de la microrobotica, ademds de las distintas aplicaciones que tiene.

UNIDAD TEMA ‘ SUBTEMAS FUENTES DE INFORMACION
1 1.1 Introduccion a la 1.1.1 Definicion Dave Hrynkiw
microrobotica 1.1.2 Historia Mark W. Tilden
., . L, Junkbots, Bugbots & Bots
1.1.3 La revolucion de la microrobética on Wheels
1.1.4 BEAM Mc Graw Hill
1.1.5 Fundamentos de control en la Berkeley, California
microrobotica Primera edicicn 2002

1.1.6 Las tres leyes de la robotica

1.1.7 Las tres leyes de la robética de Tilde
1.1.8 Partes y materiales de construccion de
microrobots

1.1.9 Técnicas de construccion de
microrobots

1.1.10 Electronica particular en microrobética

OBJETIVO DE LA UNIDAD
Conocer las distintas clasificaciones que existen, ademas de conocer la morfologia de un microrobot, pasando por sus
distintas partes que lo componen: Sensores, Actuadores, Estructura e “Inteligencia”, asi como conocer, disefiar, simular y
modelar los tipos de microrobots mas comunes: moéviles e insectoides. :
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___ TEMARIO DEL PROGRAMA

2 2.1 Mesa de proyectos de 2.1.1 Proyecto 1: Symet Dave Hrynkiw
microrobdtica 2.1.1.1 Introduccion a los microrobots Mark W. Tilden
alimentados por energia solar Junkbo’fﬁ\l;ﬁs;t: % Bots
2.1.1.2 Comportamiento de un microrobot Mc Graw Hill
symet Berkeley, California

Primera edicion 2002
2.1.2 Proyecto 2: micromovil solar

2.1.2.1 La historia de la microrobética movil
2.1.2.2 Comportamiento de un micromévil
solar

2.1.3 Proyecto 3: micromovil rastrero
2.1.3.1 El microbot seguidor de luz
2.1.3.2 Comportamiento de un insectoide
ratresro

2.1.4 Proyecto 4: Insectoide n-apodo
2.1.4.1 Comportamientos de robots n-apodos

2.1.5 Proyecto 5: Péndulo BEAM

2.1.6 Proyecto 6: microsumo
2.1.6.1 Partes y requerimientos
2.1.7 Proyecto 7: microbot bipedo
2.1.7.1 Partes y requerimientos N
S T,
S 7
£ 3
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_ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE &

Exposicion de temas

Practicas

Analisis de casos

Proyectos

'PROCESO DE EVALUACION

l Los tres parma!es se evaluarg en base a practicas con un 80% y un examen con el 20%.

MATERIAL DIDACTICO, EQUIPO E INSUMOS

Computadora laptop, proyector de video, pintarron, marcadores, borrador para pintarron,
tarjeta de desarrollo de 8 y 16 bits, sensores diversos, servomotores, sets de robdtica
educativa.

~ HISTORIA DEL PROGRAMA

No.

FECHA

OBSERVACIONES (CAMBIOS Y SU JUSTIFICACION) PARTICIPANTES

~ APROBO

[ 1

|| 30/03/2011

” Original del programa de asignatura

[ Ing Noel Sojo Vazquez

|l

I

|

|
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ELABORO ACADEMIA DE:
MECATRONICA

REVISO: SL{BDIRECC}ON DE
OPERACION ACADEMICA

REGISTRO: DEPARTAMENTO DE
NORMALIZACION Y DESARROLLO
CURRICULAR

AUTORIZO:
DIRECCION ACADEMICA

FECHA:

ING RAMIRO IVAN GARCIA DE
DIOS

FECHA’:'

FECHA: J.nio, 2011

LIC. MARTHA CATALINA OVANDO

DGR T

CASTRO

FECHA: |

MTO. RUBEN GONZALEZ DE LA MORA
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