Vida académica

Ingenieria en Mecatronica

La Ingenieria Mecanica, Electrénica y la Programacion en
el desarrollo de sistemas inteligentes

Introduccion

En el ano 2005 se inicié en las instalaciones de la
Universidad Tecnolégica de la Mixteca el Programa
Educativo de Ingenieria en Mecatrénica. La carre-
ra de Ingenieria en Mecatrénica tiene como Mision
formar profesionistas integrales que tengan conoci-
mientos y habilidades para desarrollar componentes
mecanicos, eléctricos, electrénicos y de sistemas
computacionales; con capacidad para hacer inves-
tigacion, innovar, mejorar las tecnologias existentes,
resolver problemas y contribuir con el bienestar de la
sociedad. La amplia formacién multidisciplinaria del
egresado, le permite trabajar en equipo y desarrollar
aptitudes de liderazgo para llevar a cabo proyectos
que involucren procesos inteligentes a fin de contri-
buir al desarrollo econémico y social de la regién de
Oaxacay del pais.

Actualizacion del plan de estudios
En el afio 2013 los profesores de la carrera de Inge-
nieria en Mecatrénica de la Universidad Tecnoldgica
de la Mixteca (UTM), junto con los profesores de la
Universidad del Papaloapan (UNPA), revisaron y ac-
tualizaron el programa educativo buscando mante-
nerlo vigente y acorde con el desarrollo cientifico y
tecnoldgico. Este nuevo plan académico contempla
3 especialidades terminales.

* Andlisis y control de vibraciones mecénicas
* Control de sistemas electromecanicos

* Supervicién de procesos complejos

Cada una de estas lineas de especialidad (elegidas
por el estudiante) tiene asociadas 4 materias optati-
vas, que se cursan en los ultimos dos semestres. Estas
materias optativas, junto con los cursos de seminario
de investigacion, disefio mecatrénico y proyecto in-
tegrador de ingenieria en mecatrénica, contribuyen
para la realizaciéon de un proyecto de tesis, en caso
de que el estudiante se decida por esta modalidad
de titulacion.

Apoyos e instalaciones para los
estudiantes

Actualmente se cuenta con un total de 385 alumnos
matriculados en los diferentes semestres. Todos los
anos se tienen aproximadamente 150 estudiantes en
el curso propedéutico, aspirantes a la carrera. Los
alumnos aceptados cuentan con un porcentaje de
beca para el pago de la colegiatura y otros conceptos,
dependiendo de un estudio socioeconémico aplicado
a cada uno. Existe una amplia matricula que se ve
beneficiada con el 100% de beca. También existe una
beca alimenticia asignada a estudiantes con bajos
recursos.

Los alumnos aceptados cuentan con los servicios
de salas de Cémputo con internet, el préstamo de
libros de la Biblioteca, laboratorios de Electrénica y
Mecatrénica y taller de Manufactura Avanzada (taller
de maquinado de piezas en maquinas CNC). Los
servicios de salas de Cémputo y Biblioteca estan dis-
ponibles desde las 8 de la manana hasta las 12 de la
noche todos los dias de la semana. Los laboratorios
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de electrénica tienen un horario de 8 de la mafana
a 9 de la noche, pero a solicitud del alumno estan
disponibles las 24 horas todos los dias de la semana.
Ademas de cursar estudios de ciencias béasicas, de
ciencias tecnolégicas y de especialidad, los alumnos
llevan cursos de inglés impartidos por profesores
nativos. Estos cursos permiten que en los semestres
intermedios los alumnos puedan leer textos cientifi-
cos. Al finalizar sus cursos de inglés deben dominar
las cuatro habilidades del idioma, ésto les permitira
tener mayores oportunidades en el campo laboral o
cientifico.

Desarrollo de equipo

Durante su estancia en la UTM los alumnos tienen la
oportunidad de realizar su servicio social, practicas
profesionales o tesis con los profesores que integran el
nucleo de Ingenieria en Mecatrénica. A continuacion,
se mencionan algunos trabajos desarrollados.

Equipo para visualizar el comportamiento lami-
nary turbulento de los fluidos

En el ano 2017, el alumno Adan Antonio Ramirez
asesorado por el Dr. Alberto Antonio Garcia, disend
y construyé un equipo experimental para visualizar
el comportamiento de fluidos en regimenes laminar,
transiciéon y turbulento (ver la Figura 1). La parte
experimental de este equipo contiene un tubo de
visualizacién, un medidor de caudal y un sensor de
temperatura. El alumno utiliza los datos proporcio-
nados por los sensores de temperatura y de caudal
para hacer la programacion en un microprocesador
y visualizar el nimero de Reynolds. Este nimero es
importante en el estudio de la mecanica de los fluidos.
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Figura 1. Equipo experimental para visualizar el comportamiento
de los fluidos a diferentes nimeros de Reynolds.
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Algoritmo para la navegacion auténoma del vehiculo
a escala AutoNOMOS V2

En el afo 2017, el alumno Eduardo Akio Sanchez
Watanabe asesorado por el Dr. Rosebet Miranda
Luna, disend y probé un algoritmo de procesamiento
de imagenes que permite estimar en tiempo real la
ubicacion de un vehiculo a lo largo de un recorrido,
basado en una secuencia de imagenes de referencia,
permitiéndole su navegacion auténoma. El algoritmo
determina de forma automaética desplazamientos y
rotacion entre dos iméagenes, una adquirida en tiempo
real durante un recorrido, y la otra es una imagen de la
secuencia de referencia. De esta manera el vehiculo
puede seguir de forma autébnoma una trayectoria pre-
definida (ver la Figura 2).

Robot paralelo de 6 grados de libertad UPUR
Hugo Javier Cortes Ruiz, egresado de la carrera de
Ingenieria en Mecatrénica, en 2019 disend, construy6
e instrumenté un prototipo de robot paralelo con
configuracion UPUR (ver la figura 3). Dichas activi-
dades constituyeron su trabajo de tesis, desarrollando
ademas, el andlisis cinematico del robot con teoria
de tornillos y la validacién experimental del mismo
mediante datos experimentales. El trabajo estuvo bajo
la supervisién de los doctores Manuel Arias Montiel y
Ricardo Tapia Herrera. Un articulo derivado de este
trabajo se expuso por parte del egresado en el 3er
Congreso Nacional de Robética y Mecatrénica realizado
en la Universidad Aerondutica de Querétaro en mayo
de 2019.

Figura 2. Navegacion auténoma del vehiculo AutoNO-
MOS V2 a escala
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Figura 3. Prototipo de robot paralelo de 6 grados de libertad UPUR.

Plataforma experimental de una suspensién semi-
activa con amortiguador magneto-reolégico

En 2018, el egresado de la carrera de Ingenieria
en Mecatronica Kevin Herubiel Florean Aquino
desarroll6, como parte de su trabajo de tesis, una
plataforma experimental de una suspensién semi-
activa con amortiguador magneto-reolégico (ver la
Figura 4). El trabajo se realizé baj6 la direccion del
Dr. Manuel Arias Montiel y la co-direccién de la Dra.
Esther Lugo Gonzélez y abarcé las areas de diseno
mecénico, manufactura, caracterizacién experimental
del amortiguador y simulaciones numéricas de la etapa
de control. La tesis obtuvo el primer lugar en el Tercer
Concurso Nacional “Dr. José Emilio Vargas Soto” para
tesis de Ingenieria en Mecatrénica organizado por la
Asociacién Mexicana de Mecatrénica A.C.

Figura 4. Plataforma experimental de una suspension
semi-activa con amortiguador magneto-reolégico.
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Prototipo de exoesqueleto para rehabilitaciéon
de mano

En 2018, Berith Atemoztli de la Cruz Sanchez desarrol-
16 su trabajo de tesis bajo la direccién del Dr. Manuel
Arias Montiel y la co-direccién de la Dra. Esther Lugo
Gonzdlez con el tema “Prototipo de Exoesqueleto
para Rehabilitaciéon de Mano”. El proyecto abarcé el
diseno, la manufactura y la instrumentaciéon de un
exoesqueleto robético para asistir en las tareas de
rehabilitacién en personas con falta de movilidad en
la mano (ver la figura 5). Trabajos derivados de esta
tesis fueron expuestos en el XLI Congreso Nacional
de Ingenieria Biomédica en Leén, Guanajuato y en
el 4th IFToMM Symposium on Mechanism Design for
Robotics en Udine, Italia.

Figura 5. Prototipo de exoesqueleto para rehabilitaciéon de
mano.
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Rehabilitador de rodilla

El rehabilitador de rodilla fue iniciado por el Ing. David
Enrique Sosa como parte de su tesis de maestria. Ac-
tualmente se encuentra trabajando en este prototipo
la alumna Clemencia Nathaly Cuevas Vasquez en el
desarrollo de su tesis de licenciatura y la alumna Maria
de los Angeles Cuevas Martinez con sus estancias
profesionales, ambas alumnas bajo la direccién de
la Dra. Esther Lugo Gonzélez. El proyecto se forma
basicamente por un mecanismo paralelo de 2 grados
de libertad y 5 uniones de revolucién y esta disenado
para realizar los movimientos de flexiéon y extension
de una terapia (ver la Figura 6). Este puede adaptarse
a la estructura antropométrica de cada paciente al
tener dos secuencias de eslabones que se sujetan a la

Figura 6. Prototipo de exoesqueleto: Movimiento para flexién
y extension.

Figura 7. Prototipo fisico del rehabilitador de rodilla.

Temas de Ciencia y Tecnologia | Septiembre - Diciembre 2019 ISSN 2007-0977

pierna y tobillo, el desplazamiento se realiza por me-
dio de un arrastre de contacto libre, con un balero en
una superficie lisa y adaptable. Actualmente se tiene
el funcionamiento mecanico del prototipo (Figura 7)
y se esta trabajando en la parte del sistema de control
para concluir un proyecto totalmente mecatrénico.

Profesores participantes en la elaboracién de la vida
académica de Ingenieria en Mecatronica

Dr. Rosebet Miranda Luna’
Dr. Alberto Antonio Garcia?
Dr. Manuel Arias Montiel®
Dr. Esther Lugo Gonzalez*

!Jefe de Carrera de Ingenieria en Mecatrénica
“Profesores de la carrera de Ingenieria en Mecatrénica
*Doctor reconocido por el CONACyT como SNI 1
‘Doctora reconocida por el CONACyT como SNI 1
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