





Roboética Movil. Programa de Estudios. Tecndlogo en
Automatizacion y Robética. Séptimo Semestre, fue editado por el
Centro de Ensefianza Técnica Industrial de Jalisco.

MARIO DELGADO CARRILLO
Secretario de Educacién Publica

TANIA RODRIGUEZ MORA
Subsecretaria de Educacion Media Superior

JUDITH CUELLAR ESPARZA
Directora General del Centro de Ensefanza Técnica Industrial

ANGEL EDUARDO ZAMORA ACEVEDO
Director Académico del Centro de Ensefianza Técnica Industrial

Segunda edicion, 2025.

D. R. © CENTRO DE ENSENANZA TECNICA INDUSTRIAL. ORGANISMO
PUBLICO

DESCENTRALIZADO FEDERAL.

Nueva Escocia No. 1885, Col. Providencia 52 seccion, C. P. 44638,
Guadalajara, Jalisco.

Distribucién gratuita.
Prohibida su venta.



I NDICE

I I. IDENTIFICACION DEL CURSO
I II. UBICACION DE LA ASIGNATURA
I III. DESCRIPTORES DE LA ASIGNATURA
I IV. DESARROLLO DE LA ASIGNATURA

B V. RECURSOS BIBLIOGRAFICOS Y
OTRAS FUENTES DE CONSULTA



RESENTACION [N

El rediseno curricular del modelo educativo del tecndlogo, articula los tres
componentes del Marco Curricular Comun de la Educacion Media Superior: I)
El fundamental; II) El ampliado; y III) El profesional, ahora laboral, conservando
este ultimo, el enfoque basado en competencias, bajo una nueva propuesta que
impulsa al CETI a mantener una estrecha vinculacion 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 transformacion 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.

En la UAC de Robdtica Movil, las y los estudiantes se introduciran en los fundamentos
de la robdtica mévil, comprendiendo los principios tedricos y practicos que permiten
el disefio, construccion y control de robots con capacidad de desplazamiento
autonomo. Se estudiaran los distintos enfoques de movilidad, los tipos de robots y
sus aplicaciones en entornos reales.

Posteriormente, se abordara la ldgica y el control de movimiento, analizando como los
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 mecanicas y 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 innovacion y el trabajo en equipo, preparando a los alumnos para
enfrentar los retos de la automatizacién, la robédtica aplicada y la mecatrénica.



1. IDENTIFICACION DEL CURSO

TECNOLOGO EN AUTOMATIZACION Y ROBOTICA.

Modalidad Asignatura Clave
Presencial Robotica Movil
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 ASIGNATURA

AMBITOS DE TRANSVERSALIDAD

Relacién 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 comunicacién en inglés técnico, esenciales para la
comprension de libros especializados en robdética.
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FUNDAMENTAL

Asignatura previa / Sexto semestre

Aplicé principios de movilidad auténoma, integracion de

sensores y programacion embebida como base para el
Sistemas desarrollo de sistemas mecatrénicos inteligentes.
Desarroll6 la capacidad de modelar, integrar y validar
sistemas que combinen componentes mecanicos,
electrénicos 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 robédticos y su aplicacién para

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

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

1. META DE APRENDIZAJE DE LA UAC

Disefia robots méviles auténomos enfocados en la resoluciéon 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 robdtica moévil para comprender
el funcionamiento basico de los robots y su integracién en sistemas fisicos
inteligentes, aplicando enfoques tedricos y practicos.

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

-Integra sensoérica avanzada, sistemas de alimentacion eléctrica y hardware
especializado para consolidar el ensamblaje funcional de plataformas
moviles en aplicaciones de automatizacién, utilizando criterios técnicos
con creatividad.

3. PRODUCTO INTEGRADOR
[ e

Prototipo(s) de robot(s) mavil(es).
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31

3.2

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

Formato de entrega

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

FUNDAMENTOS DE LA ROBOTICA MOVIL.

Procesos

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

Contenidos

-Introduccion

ala robdtica
(historia, avances,
desarrollos).
-Cinematica basica
de robots moviles.

Recursos

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

Productos

Tarea(s) sobre
conceptualizacién
de la robética

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.

de robots.

-Pintarron/

Proyector.

-Bibliografia.
Compara los -Teoria de sensores -Material Tarea(s) sobre Lista de Cotejo:
enfoques en robdtica. audiovisual y las diferentes Verifica si entregd
teoricos de la -Teoria de multimedia. teorias aplicadas la actividad para
robdtica movil percepcion -Internet a la robotica después comprobar
mediante el sensorial. (multimedia, movil, utilizando si comprendid la
contraste de blogs, herramientas informacién.
paradigmas plataformas, etc.) como mapa
clasicos y -Presentaciones conceptual,
contemporaneos digitales. infografia,
para identificar -Software presentaciones,

patrones en el
desarrollo tedrico

del campo.

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

Simula
prototipos

de PCB y de
energia a través
de distintos
enfoques
teodricos y
practicos que
faciliten la
comprension
y aplicacién
en sistemas
electrdnicos.

Procesos

Analiza la
l6gica de
programacion
aplicada, la
autonomia

y la toma de
decisiones
mediante
diferentes
enfoques
tedricos y
practicos que
permitan
comprender
su aplicacion
en entornos
cambiantes.
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Contenidos

-Fuentes de
energia.

-Disefio y uso de
PCB.

Recursos

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

Productos

-Reporte(s)
sobre las fuentes
de energia y

la simulacion

de prototipos

de PCB para
robotica movil.
-Examen tedrico
y/0 practico sobre
temas del primer
parcial.

-Examen teorico
y/o practico.

Evaluacion e
instrumentos
de evaluacion

-Firma de Validacion:
Trabajo durante clase
fisica. Entrega a tiempo.
Orden y limpieza.
-Lista de Cotejo:
Funcionamiento de
la(s) simulaciones

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

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

LOGICA Y CONTROL DE MOVIMIENTO.

Contenidos

-Ldgica de
programacion
aplicada a robdtica.
-Autonomia del
robot.

-Toma de decisiones

en entornos
dindamicos.

Recursos

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

Productos

Tarea(s) sobre
conceptualizacion
de la logica de
programacion,
autonomia

y/o toma de
decisiones

en entornos
dinamicos,
utilizando
herramientas
como mapa
conceptual,
infografia,
presentaciones,
entre otras.

Evaluacion e
instrumentos
de evaluacion

Lista de Cotejo:
Verifica si entrego
actividad para
después comprobar
si comprendio la
informacién.

11



Procesos

Implementa
actuadores y
lazos cerrados
mediante
distintos
enfoques
teodricos y
practicos que
permitan
comprender su
aplicacién en
la correccion
de posicion en
robdtica movil.

Contenidos

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

Recursos

-Material
audiovisual y
multimedia.
-Internet
(multimedia,
blogs,

plataformas, etc.)

-Presentaciones
digitales.
-Software
especializado en
disefo de PCB.
-Software
especializado en
programacion

Productos

-Reporte(s) de
actuadores
especializados
para robotica
movil.
-Practica(s) de
sistemas de lazo
cerrado para
correccién de
posicion para
robotica movil.

Evaluacion e
instrumentos
de evaluacion

-Firma de Validacion:
Trabajo durante

clase fisica. Entrega a
tiempo. Orden y
limpieza.

-Lista de Cotejo:
Funcionamiento

de la(s) practica(s)

de acuerdo a los
lineamientos.

de robots.

-Pintarron/

Proyector.

-Bibliografia.
Gestiona -Principios de -Material -Reporte(s) de -Firma de Validacion:
los sistemas compensacion audiovisual y sistemas para la Trabajo durante
de control (estabilidad, multimedia. compensacion de clase fisica. Entrega a
operando seguimiento, entre  -Internet robots moviles. tiempo. Orden y

compensaciones
automaticas

e integrando
sensores logicos
mediante
métodos
estandarizados
para optimizar el
rendimiento del
sistema.
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otras).
-Integracion de
sensores en la
I6gica de control.

(multimedia,
blogs,

plataformas, etc.)

-Presentaciones
digitales.
-Software
especializado en
disefio de PCB.
-Software
especializado en
programacién
de robots.
-Pintarrén/
Proyector.
-Bibliografia.

-Practica(s) de
integracion de
sensores légicos
de control para
robots moviles.
-Examen teorico
y/o practico.

limpieza.

-Lista de Cotejo:
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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Procesos

Optimiza el
sistema de
percepcion y
potencia en
robots moviles
mediante la
integracion

de sensores
avanzados y
una distribucién

COMPONENTES Y SISTEMAS.

Contenidos

-Sensores
avanzados.
-Alimentacion
y distribucion
eléctrica.

Recursos

-Material
audiovisual y
multimedia.
-Internet
(multimedia,
blogs,
plataformas, etc.)
-Presentaciones
digitales.
-Software

Productos

-Reporte(s)

de sensores
avanzados y
alimentacion

y distribucion
eléctrica de robots
moviles.

Evaluacion e
instrumentos
de evaluacion

-Firma de Validacion:
Trabajo durante

clase fisica. Entrega a
tiempo. Orden y
limpieza.

-Lista de Cotejo:
Funcionamiento

de la(s) practica(s)

de acuerdo a los
lineamientos.

eléctrica especializado en
eficiente para disefio de PCB.
mejorar su -Software
autonomia y especializado en
rendimiento. programacion

de robots.

-Pintarron/

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 Orden y 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
modular y -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.
-Pintarron/
Proyector.
-Bibliografia.

parcial.

PP 3. Portafolio de practicas y actividades del tercer parcial.
PF. Prototipo(s) de robot(s) movil(es).
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RECURSOS BIBLIOGRAFICOS Y OTRAS
FUENTES DE CONSULTA DE LA
ASIGNATURA

Recursos Basicos

Bolton, W. (2017). Mecatrdnica: Sistemas de Control Electrénico en
la Ingenieria Mecanica y Eléctrica. (52 ed.). Alfaomega.
Giamarchi, F. (2001). Robots Mdviles. Paraninfo.

Ollero Baturone, A. (2008). Robdtica: Manipuladores y Robots
Mdviles. Marcombo.

Reyes Cortés, F. (2011). Robdtica: Control de Robots Manipuladores.
(12 ed.). Alfaomega.

Reyes Cortés, F. (2015). Arduino: Aplicaciones en Robdtica,
Mecatrénica e Ingenierias. (12 ed.). Alfaomega.

Recursos Complementarios

Cristobal Irigoyen, F. A. (2024). Dibujo Técnico en Ingenieria
Mecatrénica: Teoria, Test y Problemas. Alfaomega-Marcombo.
Reyes Cortés, F. (2013). Mecatrdnica: Control y Automatizacion. (12
ed.). Alfaomega.

Guia para la Construccion de Programas de Estudio, Versién 3.0,
CETI Colomos.

Progresiones de Aprendizaje del Recurso Sociocognitivo.
Pensamiento Matematico.

Progresiones de Aprendizaje del Recurso Sociocognitivo Ciencias
Naturales Experimentales y Tecnologia

Fuentes de Consulta Utilizadas

Camara de Diputados del H. Congreso de la Unién. (30 de septiembre
de 2019). Ley General de Educacion. https://www.diputados.gob.mx/
LeyesBiblio/pdf/LGE.pdf

Diario Oficial de la Federacion. (20 de septiembre de 2023). Acuerdo
secretarial 17/08/22 y 09/08/23. https://www.dof.gob.mx/nota_detalle.
php? codigo=5699835&fecha=25/08/2023

Gobierno de México. (7 de septiembre de 2023). Propuesta del

Marco Curricular Comun de la Educacién Media Superior. https://
educacionmediasuperior.sep.gob.mx/propuestaMCCEMS
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GRADECIMIENTOS R

El Centro de Ensefianza Técnica Industrial, agradece al cuerpo
docente por su participacién en el disefio curricular:

Miguel Flores Zepeda.
Alfonso Pérez Gonzalez.
Pedro Arana Valdez.

Luis Antonio Yafez Martinez.
Equipo Técnico Pedagdgico:

Miguel Angel Romo Martinez.
Cynthia Isabel Zatarain Bastidas.
Ciara Hurtado Arellano.
Rodolfo Alberto Sanchez Ramos.
Janeth Poleth Alvarez Duarte.

Raquel Abigail Diaz Diaz.
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