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RESENTACION I

El rediseno curricular del modelo educativo del tecndlogo, articula los tres
componentes del Marco Curricular Comun de la Educacién Media Superior: |)
El fundamental; Il) El ampliado; y lll) El profesional, ahora laboral, conservando
este Ultimo, el enfoque basado en competencias, bajo una nueva propuesta que
impulsa al CETlI a mantener una estrecha vinculacién con el sector productivo. El
planteamiento del proceso educativo surge a partir del campo profesional, lo que
permite disefar la situacion didactica desde una problematica que pone en juego
e integra las competencias del estudiantado para la transformacién laboral y el
aprendizaje significativo dejando a un lado, la idea del empleo.

En este sentido, la presente asignatura plantea desde su propia construccion, un
proyecto integrador que va orientando el perfil de egreso y que hace explicito los
conocimientos, destrezas, habilidades, actitudes y valores que las y los estudiantes
aplican en los procedimientos técnicos especificos.

Enla UAC de Robdtica Maovil, lasy los estudiantes se introduciran en los fundamentos
de larobdtica movil,comprendiendo los principios tedricos y practicos que permiten
el diseno, construccion y control de robots con capacidad de desplazamiento
autdénomo. Se estudiaran los distintos enfoques de movilidad, los tipos de robots y
sus aplicaciones en entornos reales.

Posteriormente,seabordaralalégicayel controlde movimiento,analizandocdémolos
algoritmos, sensores y actuadores se integran para generar trayectorias, mantener
la estabilidad y responder a condiciones cambiantes del entorno. Aprenderan a
implementar estrategias de control que permitan a los robots ejecutar tareas de
forma precisa y eficiente.

Ademas, se profundizara en los componentes y sistemas que conforman un robot
movil, desde las estructuras mecanicasy los sistemas de propulsion hasta el uso de
microcontroladores, sensores y modulos de comunicacion.

A través de practicas y proyectos, aplicaran los conocimientos adquiridos para
disefar, programar y probar prototipos de robots moviles, como seguidores de
linea, robots de sumo o exploradores de laberintos. El curso fomentara la resolucion
de problemas, la innovacién y el trabajo en equipo, preparando a los alumnos para
enfrentar los retos de la automatizacion, la robética aplicada y la mecatrénica.



I. IDENTIFICACION DEL CURSO

TECNOLOGO EN AUTOMATIZACION Y ROBOTICA.

Modalidad UAC Clave
Presencial Robdtica Maovil 233bMCLARO70T
Semestre Academia Linea de Formacion
Séptimo Control y Control y
Robodtica Robodtica
Créditos Horas Semestre Horas Semanales
7.2 72 4
Horas Teoria Horas Practica
2 2
Fecha de elaboracion Fecha de Ultima actualizacion
Junio 2025 Septiembre 2025
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UBICACION DE LA UAC

AMBITOS DE TRANSVERSALIDAD

Relacion con asignaturas respecto a Marco Curricular Comun de
Educacion Media Superior (MCCEMS).

Asignaturas vinculadas / Séptimo semestre

Permite a las y los estudiantes desarrollar habilidades
Inglés VII. de comunicacion en inglés técnico, esenciales para la
comprension de libros especializados en robotica.
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FUNDAMENTAL

Asignatura previa / Sexto semestre

Aplico principios de movilidad autdnoma, integracion de

sensores y programacion embebida como base para el
Sisteras desarrollo de sistemas mecatronicos inteligentes.
Desarrollé la capacidad de modelar, integrar y validar
sistemmas que combinen componentes mecanicos,
electronicos y de control en un enfoque interdisciplinario
orientado a la automatizacion.

Mecatronicos.

CURRICULUM
LABORAL

Asignatura posterior / Octavo semestre

Aprende las maneras adecuadas para el manejo y

operacion de sistemas robdticos y su aplicacion para

la mejora de los procesos industriales. Siendo, por Robdtica
ejemplo, en el caso particular de la Robdtica Industrial, Industrial.
la interaccién con el usuario al solicitarle la informacion

necesaria para operar o controlar el robot industrial.
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DESCRIPTORES DE LA UAC

1. META DE APRENDIZAJE DE LA UAC

Disefna robots moviles autdnomos enfocados en la resolucién de desafios
en entornos estructurados y no estructurados, integrando sensores,
actuadores y légica de control con el fin de mejorar la capacidad de
navegacion, toma de decisiones y adaptacion a condiciones dinamicas.

2. COMPETENCIAS LABORALES DE LA UAC

-Analiza los principios fundamentales de la roboética maovil para comprender
el funcionamiento basico de los robots y su integracion en sistemas fisicos
inteligentes, aplicando enfoques tedricos y practicos.

-Evalia el comportamiento dindmico de robots modviles mediante
programacion, integracion de sensores y actuadores para desarrollar
sistemas de navegacion auténoma y toma de decisiones en entornos
cambiantes, aplicando técnicas de control con precision y pensamiento
critico.

-Integra sensdrica avanzada, sistemas de alimentacién eléctricay hardware
especializado para consolidar el ensamblaje funcional de plataformas
moviles en aplicaciones de automatizacion, utilizando criterios técnicos
con creatividad.

3. PRODUCTO INTEGRADOR

Prototipo(s) de robot(s) movil(es).
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3.1 Descripcion del Producto Integrador

Construir robot(s) movil(es) con capacidad(es) suficientes
para satisfacer el movimiento, velocidad y tareas que sean
encomendadas en alguno de los siguientes tipos:

a) Tipo terrestre: Seguidor de linea, evitador de obstaculos,
sumo, fotoseguidor, explorador de laberintos, seguidor de
pared, equilibrista, recolector con pinza, control por voz,
con GPS, de navegacion, sigue colores, con control por
WiFi, que sigue sonidos, que dibuja, robot limpiador, entre
otros.

b) Tipo acuaticos.

c) Tipo aéreos.

Es requisito acompanar al producto integrador de un
reporte escrito donde se detalle el desarrollo de este, asi
como los resultados obtenidos.

3.2 Formato de entrega

-Prototipo(s) funcional(es) fisico(s).
-Reporte en formato digital.
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DESARROLLO DE LA UAC

FUNDAMENTOS DE LA ROBOTICA MOVIL.

Procesos

Analiza los
fundamentos
basicos de la
robdtica movil
empleando
diferentes
enfoques
tedricos que
permitan
comprender el
funcionamiento
y aplicaciéon de
los sistemas
moviles.

Contenidos

-Introduccion

a la robdtica
(historia, avances,
desarrollos).
-Cinematica basica
de robots maviles.

Recursos

-Material
audiovisual y
multimedia.
-Internet
(multimedia,
blogs,
plataformas, etc.)
-Presentaciones
digitales.
-Software
especializado en
disefio de PCB.
-Software
especializado en
programacion
de robots.
-Pintarrén/
Proyector.
-Bibliografia.

Productos

Tarea(s) sobre
conceptualizacion
de la robdtica

y la cinematica
basica, utilizando
herramientas
como mapa
conceptual,
infografia,
presentaciones,
entre otras.

Evaluacion e
instrumentos
de evaluacion

Lista de Cotejo:
Verifica si entregd
actividad para
después comprobar
si comprendio la
informacion.

Compara los
enfoques
tedricos de la
robotica maovil
mediante el
contraste de
paradigmas
clasicosy
contemporaneos
para identificar
patrones en el
desarrollo tedrico
del campo.

-Teoria de sensores
en robodtica.
-Teoria de
percepcion
sensorial.

-Material
audiovisual y
multimedia.
-Internet
(multimedia,
blogs,
plataformas, etc.)
-Presentaciones
digitales.
-Software
especializado en
disefio de PCB.
-Software
especializado en
programacion de
robots.
-Pintarrén/
Proyector.
-Bibliografia.
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Tarea(s) sobre
las diferentes
teorias aplicadas
a la robdtica
movil, utilizando
herramientas
como mapa
conceptual,
infografia,
presentaciones,
entre otras.

Lista de Cotejo:
Verifica si entrego
la actividad para
después comprobar
si comprendié la
informacion.




Evaluacion e

Procesos Contenidos Recursos Productos instrumentos
de evaluacion

Simula -Fuentes de -Material -Reporte(s) -Firma de Validacion:
prototipos energia. audiovisual y sobre las fuentes Trabajo durante clase
de PCBy de -Disefio y uso de multimedia. de energiay fisica. Entrega a tiempo.
energia a través PCB. -Internet la simulacion Ordeny limpieza.
de distintos (multimedia, de prototipos -Lista de Cotejo:
enfoques blogs, de PCB para Funcionamiento de
tedricos y plataformas, etc.) robdtica movil. la(s) simulaciones
practicos que -Presentaciones  -Examen tedrico de acuerdo a los
faciliten la digitales. y/o practico sobre  lineamientos de la
comprension -Software temas del primer practica(s).
y aplicaciéon especializadoen  parcial. -Cuestionario de

disefio de PCB.
-Software
especializado en
programacion de
robots.
-Pintarrén/
Proyector.

-Examen tedrico
y/o préctico.

en sistemas preguntas abiertas.

electrénicos.

PP 1. Portafolio de practicas y actividades del primer parcial.

LOGICA Y CONTROL DE MOVIMIENTO.

Evaluacion e

Procesos Contenidos Recursos Productos instrumentos
de evaluacion

Analiza la -Logica de -Material Tarea(s) sobre Lista de Cotejo:
I6gica de programacion audiovisual y conceptualizacion  Verifica si entrego
programacion aplicada a robética. multimedia. de la l6gica de actividad para
aplicada, la -Autonomia del -Internet programacion, después comprobar
autonomia robot. (multimedia, autonomia si comprendio la
y la toma de -Toma de decisiones blogs, y/o toma de informacion.
decisiones en entornos plataformas, etc.) decisiones
mediante dinamicos. -Presentaciones en entornos
diferentes digitales. dindmicos,
enfoques -Software utilizando
tedricos y especializadoen herramientas
practicos que diseio de PCB. como mapa
permitan -Software conceptual,
comprender especializado en infografia,

su aplicaciéon programacion presentaciones,

en entornos de robots. entre otras.
cambiantes. -Pintarrén/

Proyector.

-Bibliografia.
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Procesos

Implementa
actuadoresy
lazos cerrados
mediante
distintos
enfoques
tedricos y
practicos que
permitan
comprender su
aplicacion en
la correccion
de posicion en
roboética movil.

Contenidos

-Actuadores.
-Lazos cerrados
para la correcciéon
de posicion.

Recursos

-Material
audiovisual y
multimedia.
-Internet
(multimedia,
blogs,
plataformas, etc.)
-Presentaciones
digitales.
-Software
especializado en
disefio de PCB.
-Software
especializado en
programacion

Productos

-Reporte(s) de
actuadores
especializados
para robdtica
movil.
-Practica(s) de
sistemas de lazo
cerrado para
correccion de
posiciéon para
robodtica movil.

Evaluacion e
instrumentos
de evaluacion

-Firmma de Validacion:
Trabajo durante
clase fisica. Entrega a
tiempo. Ordeny
limpieza.

-Lista de Cotejo:
Funcionamiento

de la(s) practica(s)

de acuerdo a los
lineamientos.

de robots.

-Pintarrén/

Proyector.

-Bibliografia.
Gestiona -Principios de -Material -Reporte(s) de -Firma de Validacion:
|os sistemas compensacion audiovisual y sistemas para la Trabajo durante
de control (estabilidad, multimedia. compensaciéon de  clase fisica. Entrega a
operando seguimiento, entre  -Internet robots moviles. tiempo. Ordeny
compensaciones  otras). (multimedia, -Practica(s) de limpieza.
automaticas -Integracién de blogs, integracion de -Lista de Cotejo:

e integrando
sensores légicos
mediante
métodos
estandarizados
para optimizar el
rendimiento del
sistema.
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sensores en la
l6gica de control.

plataformas, etc.)
-Presentaciones
digitales.
-Software
especializado en
disefo de PCB.
-Software
especializado en
programacion
de robots.
-Pintarrén/
Proyector.
-Bibliografia.

sensores logicos
de control para
robots moviles.
-Examen tedrico
y/o practico.

Funcionamiento
de la(s) practica(s)
de acuerdo a los
lineamientos.
-Cuestionario de
preguntas abiertas.

PP 2. Portafolio de practicas y actividades del segundo parcial.
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COMPONENTES Y SISTEMAS.

Procesos

Optimiza el
sistema de
percepcion y

Contenidos

-Sensores
avanzados.
-Alimentacion

Recursos

-Material
audiovisual y
multimedia.

Productos

-Reporte(s)
de sensores
avanzadosy

Evaluacion e
instrumentos
de evaluacion

-Firma de Validacion:
Trabajo durante
clase fisica. Entrega a

potencia en y distribucion -Internet alimentacion tiempo. Ordeny
robots moviles eléctrica. (multimedia, y distribucion limpieza.
mediante la blogs, eléctrica de robots  -Lista de Cotejo:
integracion plataformas, etc.) moviles. Funcionamiento
de sensores -Presentaciones de la(s) practica(s)
avanzadosy digitales. de acuerdo a los
una distribucion -Software lineamientos.
eléctrica especializado en
eficiente para disefio de PCB.
mejorar su -Software
autonomiay especializado en
rendimiento. programacion

de robots.

-Pintarréon/

Proyector.

-Bibliografia.
Integra los Integracion -Material -Reporte(s) -Firma de Validacion:
componentes de hardware audiovisual y integracion Trabajo durante clase
de hardware (estructura multimedia. de todos los fisica. Entrega a tiempo.
esenciales para mecanica, -Internet componentes Ordeny limpieza.
robots moviles actuadores, (multimedia, para el -Lista de Cotejo:
mediante sensores, entre blogs, funcionamiento Funcionamiento
técnicas de otros). plataformas, optimo de robots  de la(s) practica(s)
ensamblaje etc.) moviles. de acuerdo a los
modulary -Presentaciones  -Examen tedrico lineamientos.
conexion digitales. y/o practico sobre  -Cuestionario de
estandarizada -Software temas del tercer preguntas abiertas.

para garantizar
su funcionalidad
y robustez.
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especializado
en disefio de
PCB.
-Software
especializado
en
programacion
de robots.
-Pintarrén/
Proyector.
-Bibliografia.

parcial.

PP 3. Portafolio de practicas y actividades del tercer parcial.
PF. Prototipo(s) de robot(s) mévil(es).
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RECURSOS BIBLIOGRAFICOS Y OTRAS

FUENTES DE CONSULTA DE LA UAC

Recursos Basicos

Recursos Complementarios

Fuentes de Consulta Utilizadas
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