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DICTAMEN

QUE PRESENTA LA COMISION DE INVESTIGACI()N DELA DIVISION DE CIENCIAS
DE LA COMUNICACION Y DISENO.

ANTECEDENTES

I. El Consejo Divisional de Ciencias de la Comunicacién y Disefio, en la Sesion 08.18,
celebrada el 16 de mayo de 2018, integré esta Comisién en los términos sefialados en
el articulo 55 de Reglamento Interno de los Organos Colegiados Académicos.

Il. ElI Consejo Divisional designé para esta Comision a los siguientes integrantes:

a) Organos personales:
v Dr. Jesus Octavio Elizondo Martinez, Jefe del Departamento de Ciencias de
la Comunicacién;
v’ Mtro. Luis Antonio Rivera Diaz, Jefe del Departamento de Teoria y Procesos
del Disefio;
v' Dr. Carlos Joel Rivero Moreno, Jefe del Departamento de Tecnologias de la
Informacioén.

b) Representantes propietarios:
e Personal académico:
v Dr. André Moise Dorcé Ramos, Departamento de Ciencias de la
Comunicacién;
v" Dr. Tiburcio Moreno Olivos, Departamento de Tecnologias de la Informacion;
v Dra. Deyanira Bedolla Pereda, Departamento de Teoria y Procesos del
Disefio.

CONSIDERACIONES

I.  La Comisién recibié, para analisis y discusioén, el informe de actividades académicas
desarrolladas por el Mtro. Jesus Antonio Hernandez Cadena, durante el disfrute del
periodo sabatico comprendido del 1° de mayo de 2017 al 30 de abril de 2018,
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aprobado en la sesiéon 05.17 celebrada el 7 de abril de 2017, mediante el acuerdo
DCCD.CD.06.05.17. Con una prorroga del 1° de mayo de 2018 al 31 de agosto de
2018, aprobada en la sesion 05.18 celebrada el 3 de abril de 2018, mediante el
acuerdo DCCD.CD.24.05.18.

La Comisiéon de Investigacion sesion6 los dias 21 de mayo y 28 de junio de 2019,
fecha en la que concluy6 su trabajo de analisis y evaluacién del informe, con el
presente Dictamen.

La Comision observé que, inicialmente, el informe carecia de documentacién anexa
probatoria del periodo sabatico. Posteriormente, se recibié la informacion de
probatorios consistentes en: un Diplomado en Electrénica desembocando en el
Disefio de un Robot con Arduino, como probatorios que lo sustentan. Estos muestran
el efectivo aprendizaje y dominio del CNC (Computadora de Control Numérico), MCU
(Unidades Micro-Controladores) y PLC (Controladores Légicos Programables), como
parte de la actualizaciéon académica del Mtro. Hernandez.

V. La Comisién contd, para su analisis, con los siguientes elementos:

» Programa de actividades académicas por desarrollar durante el periodo sabatico.

» Evaluacién general.

> Los productos presentados en anexo: diapositivas en PowerPoint con multiples
fotografias del proceso de aprendizaje y sus aplicaciones, y videos.

» Dos constancias: (1) de CPM (Colegio y Proyectos en Microelectronica SC) con
listado de los cursos tomados y sus respectivas calificaciones aprobatorias; (2) de
UAM Azcapotzalco (UAM-A), por Diplomado de 110 horas.

V. La Comisién evaludé el informe de actividades académicas y las constancias y
documentos que demuestran las actividades realizadas por el Mtro. Jesis Antonio
Hernandez Cadena, durante el disfrute del periodo sabatico comprendido del 1° de
mayo de 2017 al 31 de agosto de 2018. De lo anterior, llegé a la conclusion de que se
cumplié satisfactoriamente con su programa de actividades.
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Se recomienda al Consejo Divisional dar por recibido el informe del periodo sabatico del
Mtro. Jesis Antonio Hernandez Cadena, en términos del articulo 231 del Reglamento
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DICTAMEN

de Ingreso, Promocién y Permanencia del Personal Académico.

VOTOS:

Integrantes Sentido de los votos

Dr. Jesus Octavio Elizondo Martinez | = -

Mtro. Luis Antonio Rivera Diaz A favor
Dr. Carlos Joel Rivero Moreno A favor
Dr. André Moise Dorcée Ramos | = -——-
Dr. Tiburcio Moreno Olivos A favor
Dra. Deyanira Bedolla Pereda A favor
Total de los votos 4 votos a favor
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Informe técnico por tiempo sabatico

Presenta
Jesus Antonio Hernandez Cadena

El presente informe se compone de tres actividades principales realizadas durante el periodo sabatico
gue se realiz6 durante el tiempo comprendido de mayo de 2017 a agosto del 2018, y se presenta
conforme a lo siguiente:

La primera corresponde al ejercicio profesional del disefio en la elaboracién de material didactico para
el Laboratorio de Modelos Estructurales de la UAM Azcapotzalco de la Division de Ciencias y Artes
del Disefio, del area de Arquitectura del Departamento de Procesos y Técnicas de Realizacién y en
colaboracion con los integrantes del grupo de trabajo de Tecnologia y Disefio de las Edificaciones a
cargo del Mtro. en Arquitectura Carlos Moreno Tamayo, quien funge como responsable del mismo.

Dentro de las actividades desplegadas para el LME se disefiaron, planearon, desarrollaron y
construyeron dos proyectos, en donde hasta el momento del presente informe se tiene uno con un
avance del 98% de su terminacion, éste modelo prototipo se encuentra actualmente en etapa de
pruebas finales para su evaluacién en campo con grupo y denominado SD-64 Mesa de Movimiento
Bilateral, el otro proyecto se encuentra en proceso al 55% de su avance total, debido a que se
encuentra en fase de aprobacion financiera para su continuidad, en el cual se han presentado 3
modelos funcionales del componente perno, presentados en forma independiente cada uno de estos
en tiempo y forma para su evaluacion sobre las modificaciones correspondientes solicitadas, faltando
por realizar un cuarto modelo funcional final que a partir de éste, se manufacturara una pre-serie de
10 elementos del componente perno final, y esto a su vez permitira integrarlos a todo el sistema
mesa/soporte general para su posterior evaluacion final, modelo que se le ha denominado como
Sistema de Demostracién para Vigas Hiperestéticas.

La segunda actividad se relaciona con la actualizacion académica dentro del area de electricidad
basica y electrénica basica para introducirnos a un conocimiento mas complejo como lo es la robética
y la mecatroénica, a través de la plataforma de cédigo abierto Arduino, y que se lleva a cabo en dos
instancias educativas con alcances académicos y tiempos diferentes. Dentro de la primera instancia
educativa el curso se encuentra ya concluido y realizado bajo el curso de “Electronica Basica para
Disefiadores y Artistas” ofrecido por la UAM Azcapotzalco el cual se realizé durante el periodo de los
meses de febrero a julio del 2018. La segunda actualizacién versa sobre la misma temética, y que
actualmente nos encontramos en proceso activo del aprendizaje a la fecha, el cual concluira a finales
del mes de mayo del afio en curso (2019), en la escuela Colegio de Proyectos y Microelectrénica
(CPM), ésta segunda actualizacion comprende un contenido mas amplio y por ende un periodo de
tiempo mas extenso para su realizacion, el cual se describird con méas detalle en renglones
posteriores.



El tercer punto de actividad del presente documento versa sobre el trabajo del disefio asociado a las
aplicaciones tecnolégicas con sistemas electrénicos de control y los conocimientos circunscritos a
esta 4rea de estudio, como lo es para nuestro caso, la induccién al conocimiento de la robética
educativa, la robdtica cognitiva o incluso a la inteligencia artificial entre otras.

El conocimiento sobre el desarrollo y aplicaciones roboticas a través de la plataforma Arduino se
considera una prioridad en forma particular para el que suscribe, ya que su conocimiento, desarrollo y
aplicacion le permitirdn establecer un apoyo adicional al estudiantado para poder abordar otro tipo de
proyectos relacionando al disefio y las aplicaciones tecnoldgicas con sistemas electrénicos tipo
Arduino entre otros.

Es asi que se presentan los trabajos correspondientes al desarrollo del programa planteado para el
ejercicio del periodo sabatico otorgado a mi persona, a saber:

1.- Trabajo desarrollado para la generacion de modelos y prototipos para el Laboratorio de Modelos
Estructurales de la UAM Azcapotzalco.

Presentacion de las actividades desplegadas y alcances logrados con el trabajo del disefio desde la
solicitud del trabajo a concretar, su planeacion, desarrollo, manufactura, control y realizacion del
modelo denominado SD-64 Mesa de Movimiento Bidireccional, para el Laboratorio de Modelos
Estructurales de la UAM Azcapotzalco bajo el esquema de diapositivas para su mejor visualizaciéon y
comprension, y anexando la informacidn en disco para su revision y posterior realizacion de los
comentarios pertinentes al caso.

2.- Actualizacion sobre el conocimiento de electricidad basica y electrénica basica como introduccion
a la plataforma de cdodigo abierto Arduino.

Presentacion de las actividades desplegadas y alcances logrados durante la fase de aprendizaje y
fortalecimiento a las bases de la electricidad y electronica, como un paso previo para nuestra
insercién a una nueva area conocimiento como lo es el de la robdtica, el cual se presenta bajo el
esquema de diapositivas para su mejor visualizacion y comprension, se anexa la informacion en disco
para su revision y posterior realizacion de los comentarios pertinentes al caso.

3.- Propuesta sobre el trabajo interdisciplinar inicial a desarrollar entre el Disefio y la Electrénica
bésica a través del Laboratorio Interdivisional de Innovacion Tecnolégica (LIIT) de la UAM-
Cuajimalpa, como un sistema de induccién y formacion para la ensefianza de la Robdtica Educativa a
la poblacién infantil de escuelas publicas de nuestra area de influencia como Institucién de Estudios
Superiores (IES).

Este enunciado se presenta en formato escrito en los subsecuentes péarrafos, y anexado también en
el formato electrénico de las actividades mencionadas previamente.



Propuesta de Programa de trabajo para el

Laboratorio Interdisciplinar de Innovacion Tecnologica (LIIT)

El Laboratorio Interdivisional de Innovacion Tecnolégica (LIIT), tiene como fin el de promover y
desarrollar la participacion de las diferentes areas que conforman la unidad Cuajimalpa, CNI, CCD y
CSH. A través del trabajo interdisciplinario, multidisciplinario e intradisciplinario de las diferentes
divisiones y departamentos que conforman cada una de las areas de conocimiento de la Unidad
Cuajimalpa.

Este Laboratorio nace a iniciativa del Dr. Arturo Rojo con la intencién de dar vida a una area de la
ciencia que puede potenciar la ubicacion social de la UAM Cuajimalpa en proyectos con Tecnologias
de punta como lo es la robética en forma especifica, sin embargo esto da pie y cabida a otros
diferentes proyectos que pueden contener un trabajo multidisciplinario e interdisciplinario mas
complejo, por lo que el Dr. Eduardo Pefialoza amplia el horizonte de este laboratorio al proveerlo de
un nombre que permita ubicar un espacio de trabajo, en el cual se integren aquellos profesores
investigadores que necesiten la colaboracion y el apoyo de la comunidad académica como un
Laboratorio Interdivisional de Innovacion Tecnol6gica, para poder dar sentido a los diferentes
enunciados formulados en el plan de desarrollo Institucional 2012-2024, explicitados en lo siguiente.

Mision

Integrar una comunidad de alto nivel académico que trabaje en la formacion sélida de ciudadanos y
profesionales auténomaos, criticos, propositivos, con valores y sentido ético, responsables ante la
sociedad, respetuosos del medio ambiente y la diversidad cultural. Esta comunidad asume como
tarea el desarrollo, aplicacién, preservacion y difusion de las ciencias, las artes, las humanidades y
las tecnologias que contribuyan oportunamente a la mejora del nivel de desarrollo humano de la
sociedad, en particular en su zona de influencia, y al fortalecimiento del proyecto académico de la
UAM.

Vision

La Unidad Cuajimalpa de la UAM es en 2024 una institucion con un alto grado de
reconocimiento nacional e internacional por la calidad de la formacion de profesionales e
investigadores y por sus contribuciones relevantes al conocimiento, la culturay la tecnologia,
asi como ala mejora del nivel de desarrollo humano de la sociedad, en particular de su zona
de influencia.

Objetivos estratégicos para el logro de la Visién



Investigacion y desarrollo

Ser un polo nacional e internacional de desarrollo cientifico, tecnolégico y humanistico de alto impacto
por sus contribuciones relevantes al conocimiento la tecnologia y la innovacion, y la atencion de
problematicas relevantes del desarrollo social y econémico del pais.

Preservacion y difusion cultural

Contar con un programa cultural, artistico y deportivo de relevancia y trascendencia social en la zona
poniente de la ciudad de México que coadyude a la formacién integral de los alumnos y a el bienestar
de la sociedad, en particular de aquella focalizada en su zona de influencia.

Gestion

Contar con un Sistema de gestién de su capital intelectual que le permite vincularse efectivamente
con sus egresados, los sectores social, publico y privado, y emprender proyectos que atiendan
problematicas metropolitanas y nacionales, que promueven la justicia social y la innovacion
tecnoldgica.

Programas institucionales prioritarios para el logro de los objetivos estratégicos

Para propiciar el logro de los objetivos es necesario la implementacién de programas institucionales
como un eje transversal que favorezca su seguimiento a través de los siguientes:

< Investigacion inter y transdisciplinar
< Difusién y preservacion de la cultura

< Intercambio, vinculacion y cooperacion académica con los sectores académico, publico, social y
Productivo

< Desarrollo de la infraestructura fisica y el equipamiento de apoyo al desarrollo de las actividades
académicas y administrativas

Estos enunciados, entre otros, tratan sobre ser y fortalecer una IES donde la tecnologia sea punta de
lanza para proyectos Tecnoldgicos, que permitan una socializacion de estos conocimientos de
avanzada a las comunidades de influencia mas cercanas a la unidad y permitir y potenciar el trabajo
en equipo de las diferentes areas del conocimiento que se ofrecen en la unidad Cuajimalpa.

Estado actual del LIT

En este momento los alumnos que colaboran desde su inicio se encuentran en etapa de retorno de su
movilidad por lo cual se perdi6 continuidad en el trabajo que se venia desarrollando en dicho
laboratorio, como lo es la participacion de alumnos en diferentes tipos de eventos especializados con
sistemas robdéticos, aunado a los sabaticos presentados por el Dr. Santiago Negrete primeramente y



del MDI. Jesus A. Hernandez Cadena en forma posterior, quienes han participado en diferentes
formas y tiempos para proporcionar funcionalidad y operatividad del LITT.

Esto ha permitido al LIITT desarrollar y poner en marcha algunos talleres de iniciacion a la robotica
para nuestra comunidad estudiantil y profesorado que no es especialista en el campo de la
electronica basicamente, de sobremanera del area de disefio y que esta interesada en el tema. Por
otro lado, los estudiantes que iniciaron el proyecto de pertenecer a un equipo de trabajo sobre
aplicaciones tecnol6gicas como la robotica colaboran en forma fisica y de asesoria a la imparticion de
los talleres de iniciacion para otros alumnos interesados y para el desarrollo de sistemas de control
digital basados en la incorporacion de médulos Arduino entre ellos mismos y para otros alumnos que
en algin momento han solicitado apoyo a dicho laboratorio.

El trabajo del LIIT ha experimentado una serie de contratiempos por carecer de una identidad propia
como un lugar dedicado al disefio, planeacién, desarrollo, experimentacion y evaluacién para la
consolidacién de proyectos que versan sobre aplicaciones tecnoldgicas de vanguardia, asi como
también del llamado computo fisico por algunas IES o como lo es en nuestra unidad en especifico
sobre una UEA perteneciente al area de sistemas de la informacién asi designada, sin embargo esto
no ha sido impedimento para permitir el apoyo a ueas de la DCCD y la MADIC en forma especifica.
De la misma manera dentro del LIIT se ha impartido un taller para profesores de la Division de CCD
interesados en el tema tecnolégico de la robética en forma Interdivisional y contando con el apoyo de
CNI a través de la Dra. Monserrat Alvarado, designado Introduccién a la Robética. El primer paso de
una interdisciplinariedad se ha dado y se espera acrecentarlo con el devenir del tiempo y la
socializacion del trabajo que pueda generarse en LIIT.

Estrategias de trabajo futuro

El trabajo de apoyo por el LIIT se propone a un corto y mediano plazo bajo el siguiente planteamiento,
en primera instancia y dando cumplimiento al plan de trabajo del periodo sabatico del que suscribe
MDI. Jesus A. Hernandez C. quien ya se encuentra reincorporado a la parte académica de su periodo
sabatico y en una fase aun de aprendizaje por concluir sobre la teméatica de electrénica béasica y
conocimientos afines, le permitira ofrecer a la comunidad interesada una adecuada asesoria inicial en
la planeacién, desarrollo y puesta en marcha de proyectos escolares del area de Disefio
primeramente, y como un apoyo a las diferentes ueas que asi le sean solicitadas por parte de la
DCCD, de la misma forma a los alumnos de CNI que necesiten del apoyo y/o asesoria ya sea a
través de las actividades propias del LIIT o del Laboratorio de Apoyo a la Docencia (LAD) del area de
disefio, sobre conceptos del disefio formal, funcional y/o estructural de sus proyectos en desarrollo.

En correspondencia el conocimiento de ingenieria que necesiten los proyectos de disefio, se
canalizarian a través de los alumnos que forman parte del trabajo en el LIIT, y que pueden ofrecer el
apoyo para sus compafieros de carrera y para aquellos que asi lo requieran de otras areas de
conocimiento como lo son los alumnos de CCD y de CSH, dandose una primera fase de trabajo
interdisciplinar y multidisciplinar en forma estudiantil.

Esta argumentacion inicial es con el fin de fomentar y acrecentar el nivel de participacion en
concursos como el Party Camp de robética, el Robotix Faire, el Torneo Mexicano de Robdtica entre
otros, y que podamos formar un equipo de participacion a nivel nacional como sucede con otras IES



como el IPN, la UNAM o el Techoldgico de Monterrey entre otras, en las cuales se trabaja de manera
fuerte y constante y teniendo una gran relevancia de los proyectos mostrados en cada actuacion que
tienen estos equipos en eventos de indole nacional, pero sobre todo en los de actuacion
internacional. La participacién actual de alumnos de la Unidad Cuajimalpa de este tipo de eventos se
ve limitada por los costos de los materiales que les permitan acceder a este tipo de competencias,
aunado a la disponibilidad de tiempo tanto curricular como extracurricular, dando como resultado una
clara debilidad del posicionamiento de esta Unidad ante éste tipo de actividades de suma importancia
para la gran mayoria de las IES.

Por otro lado se solicitara la responsabilidad de una UEA para alumnos cursantes de Proyectos
Terminales de disefio de la DCCD para que puedan acrecentar y diversificar sus opciones en la
creacion de proyectos que incluyan conocimientos de electrénica como un medio para generar otras
opciones de propuestas para la conclusion de sus estudios, con la perspectiva que contemple el
desarrollo y aplicaciones tecnoldgicas sobre la robética educativa.

Sobre esta misma linea de trabajo se solicitara conseguir un convenio con escuelas que soliciten el
apoyo para la realizacion de talleres enfocados sobre robdética a nivel primaria o secundaria, para lo
cual también se estard solicitando la participacion de alumnos de disefio, CNI y CSH que quieran
participar en el disefio y desarrollo de materiales asociados a la robética acordes a la edad en la cual
se proponen estos talleres como una primera fase de acercamiento a las comunidades perimetrales a
la zona de influencia de la Unidad Cuajimalpa, a través de nuestro enlace institucional de Vinculacion.

Por otro lado, se esta trabajando la posibilidad de un taller de electrénica basica para disefiadores
gue necesiten ampliar su conocimiento hacia ésta via tecnol6gica, asi como de un taller de
introduccion al disefio formal y estructural hacia sistemas robéticos (en primera estancia) de la
comunidad de CNI y de CSH inicialmente, con el fin de hacerlos coparticipes en el desarrollo de
proyectos de orden estudiantil en forma interdisciplinar y multidisciplinar para incentivar el trabajo
colaborativo dentro de la UAM Cuajimalpa.

A partir de éste trabajo inicial en el LIIT a través del disefio nos permitird tener una clara idea de una
posible y certera area de oportunidad para la participacion de la UAM Cuajimalpa en eventos de
orden nacional y su posible anexién a lo internacional al tener un lugar donde iniciar este tipo de
actividades con la finalidad de generar nuevas aplicaciones tecnol6gicas de punta, como lo es en este
caso la robotica, y el abanico tecnolégico de posibilidades que esto implica a un futuro de mediano y
largo plazo en una Institucién de Estudios Superiores que pretende ser polo de desarrollo tecnologico
como se plantea en la Mision y Vision de esta Institucion.

Por otro lado, el LIIT fue dispuesto de tal manera fisicamente, por el apoyo que representa para toda
la comunidad académica por su cercania con el Laboratorio de Apoyo a la Docencia (LAD) de la
DCCD, y de los equipos con que éste cuenta, asi como de la asesoria que se puede solicitar hacia el
uso de materiales y procesos de produccion de objetos asociados a estos equipos. Pero de
sobremanera para los académicos el poder contar con equipos tecnoldgicos asistidos por
computadora o Control Numérico Computarizado (CNC), ya que éstos permitirian abrir las puertas
para la colaboracion y el trabajo interdisciplinario, multidisciplinario e intradisciplinario como se
enuncio en péarrafos anteriores establecidos como una estrategia prioritaria de la vision de la UAM
Cuajimalpa al 2024.



Actualmente en el Laboratorio de Apoyo a la Docencia (LAD) de la CCD, se cuenta con un router de
control numérico, 3 equipos de impresién en 3D, y un equipo de corte con rayo laser de cama plana,
lo que permite establecer y ofrecer el apoyo hacia proyectos de gran potencial para la docencia pero
de sobremanera para la investigacion si se da en forma continua y constante la asesoria que permita
y facilite la cooperacion y el trabajo entre todos los participantes de la comunidad UAM Cuajimalpa a
través de un espacio como lo es el Laboratorio Interdisciplinar de Innovacion Tecnolégica, para lo
cual fue constituido. Y que en su momento albergo la iniciativa del trabajo hacia la roboética a iniciativa
de un grupo de alumnos y el apoyo de algunos profesores, pero con una visidbn mas amplia de su
trabajo como un espacio para la innovacion tecnologica de una instituciéon que busca ser polo de
desarrollo tecnologico.

En este mismo sentido, éste espacio fisico del LIIT debe permitir, propiciar y desarrollar el trabajo
participativo y colaborativo en forma interdisciplinar, multidisciplinar e intradisciplinar de toda la
comunidad académica, un espacio en donde se pueda solicitar y recibir el apoyo de todas y cada una
de las diferentes areas de conocimiento que se desarrollan en esta unidad, en bien de constituir y
construir la Fortaleza y la Identidad de la UAM Cuajimalpa como un verdadero polo de desarrollo
tecnoldgico.

Esto me permite hacerles participes del conocimiento y una estrategia como plan de trabajo inicial
gue deberda propiciar y cobijar bajo éste espacio fisico del Laboratorio Interdisciplinar de Innovacion
Tecnoldgica (LIIT), un alberge para propiciar las actividades, el avance y el desarrollo a sistemas mas
complejos de consideracion tecnoldgica de punta, en la cual la UAM Cuajimalpa deberia tener una
participacion mas activa, efectiva y relevante para llegar a cumplir con los programas establecidos
para con los Objetivos estratégicos en el logro de la Visién de la UAM Cuajimalpa enunciados en el
Plan de Desarrollo Institucional 2012-2024, bajo la siguiente propuesta.

¢ Porgque un curso/ taller sobre robotica?

La actual tendencia tecnolégica es el empleo de robots en casi todos los niveles de la educacién
escolar, enfocados casi siempre en la ensefianza de la construccién de estos sistemas cada vez mas
complejos, iniciandose desde los niveles mas basicos como el jardin de nifios o las primarias, hasta
en una gran mayoria de las Instituciones de Educacion Superior (IES), donde se tienen grupos de
trabajo sobre este tema para realizar y trabajar sobre competiciones de robots en distintas areas,
logrando alcanzar en muchas de estas competencias excelentes lugares a nivel internacional,
ademas de lograr un buen prestigio para México como pais competidor, lo cual le ha permitido atraer
eventos de talla internacional sobre estos sistemas de competencia como el de la pasada FIRST
Global Challenge 2018 (Copa Mundial de Robética) organizado por la For Inspiration and Recoginition
of Science and Technology (FIRST), celebrado en la Cd. De México el pasado mes de agosto del
2018, y que reunio a mas de 1000 jovenes de 195 paises, con el objetivo de visualizar y crear robots
para resolver problemas relacionados con la eficiencia energética en el mundo.

El equipo de estudiantes que gané medalla de plata en la categoria Albert Eistein y que representé a
México lo integraron estudiantes del Instituto Tecnolégico y de Estudios Superiores de Monterrey
(ITESM), jévenes que crearon un robot a través del trabajo de un equipo interdisciplinario con un kit
estandar de piezas y herramientas, y se obtuvo ésta presea en funcion del desempefio a todo lo largo



de la competencia. La competencia tiene el objetivo de incentivar las carreras relacionadas con la
ciencia y la tecnologia para aquellos jovenes interesados en las disciplinas relacionadas a la robética
para que puedan desarrollar un futuro profesional de las mismas®.

En nuestra institucion la UAM y en especifico en la unidad Cuajimalpa, existe un espacio creado por
el entonces rector Dr. Arturo Rojo como un medio para integrar un grupo de trabajo interdisciplinario
para el desarrollo de sistemas robéticos tanto a nivel estudiantil como del profesorado, con la
intencién de dar vida a una iniciativa estudiantil y con ello iniciar el cumplimiento con una parte del
plan de trabajo 2012-2024 de la UAM Cuajimalpa, a través de sus enunciados de misién y vision de
una Institucion de Educacion Superior (IES), actividad que da pie a la integracion y desarrollo de otros
proyectos mas complejos que contengan grupos de trabajo de forma interdisciplinar y multidisciplinar
para un desarrollo tecnolégico integral, como uno de los ejes académicos de esta unidad.
Posteriormente y durante la gestion del Dr. Eduardo Pefialoza como rector de la unidad Cuajimalpa
se le confirié el nombre que sustenta actualmente como Laboratorio Interdivisional de Innovacién
Tecnoldgica (LIIT).

Actualmente muchos de los sistemas robadticos recurren a la programacion de caracter libre y muy
concretamente sobre la arquitectura electronica desarrollada con codigo abierto y conocida como
Arduino, que es una plataforma de software libre, en donde la programacién para poder realizar una
serie de actividades es posible a un costo muy accesible para la mayoria de los usuarios
empleadores de este medio y de sobremanera en escuelas publicas, lo que le permite una aplicacion
importante como parte componente de todo sistema robdético, y denominado en los mismos como
control.

Esto nos lleva a un cuestionamiento personal ¢a quién le sirve la robética?, y ¢ Como podemos darle
un valor agregado a este concepto de robética?

La primera pregunta debe ser respondida a través de las disciplinas del conocimiento que tienen que
ver con el desarrollo y aplicacion de sistemas rob6ticos en forma mas lineal o directa. Es decir, existe
una gran variedad de aplicaciones tecnoldgicas para los sistemas rob6ticos que van desde lo
Industrial, de servicio o hasta lo militar como una primera clasificacion, pasando por otra serie de
clasificaciones como aquellas debidas a su entorno de trabajo como lo son los fijos, de suelo, de
micro-gravedad, de ambientes peligrosos, submarinos o aéreos, por mencionar algunos.

Otros campos de aplicacion donde existen sistemas robéticos implantados actualmente, y que cada
vez son mas amplios y numerosos son los siguientes:

* Industria en general

* laboratorios

* asistencia a discapacitados

* seguridad y defensa

* agricultura

* educacion

* de servicios

* cirugia

* conquista del espacio, etc.

Los tres ultimos como los de mayor prospectiva, sin embargo, se toma al campo de la educacién
como figura para establecer la respuesta de ¢a quién le sirve la robética?

! Agencia informativa Conacyt. Por Hugo Valencia Cd. México a 20 de agosto de 2018
http://www.conacytprensa.mx/index.php/tecnologia/robotica/23466-mexico-medalla-plata-mundial-robotica-2018



Para la segunda pregunta tendremos que plantear la respuesta desde nuestra posicién personal
como disefiadores y desde nuestro trabajo docente en una institucion superior de orden publico,
como aquellas oportunidades que se presentan en sectores de la educacion. Como se mencioné en
renglones anteriores del documento, la robética es un medio de conocimiento de interés en una gran
mayoria de jovenes por la tecnologia que ahora se emplea en casi todos los medios de desarrollo de
la humanidad, y de estos de sobremanera la que se lleva a cabo a través de los medios de
comunicacion como los celulares donde la tecnologia adquiere una gran relevancia.

Pero, ¢cdémo iniciar a estos jovenes en el campo de la robdtica?, nuestro planteamiento es el
siguiente, si el conocimiento se inicia en los primeros afios de vida de todo ser humano, ¢ porque no
iniciar su aprendizaje en esos primeros afios con la ayuda de una tecnologia como la robética o a
través de la robdtica para que al cabo de unos afios ya le sea inherente el conocimiento, manejo y su
aplicacion en forma cotidiana a esta poblacién infantil?

Y entonces ¢ cudl es la relacion que existe entre el disefio y la robética para logar establecer este
propésito?

Cologuemos el siguiente concepto, software de control, para las ramas del conocimiento de la
ingenieria este tipo de lenguaje representa un empleo de la tecnologia mas cotidiano por lo que se le
facilita el camino de su conocimiento, aprendizaje y uso de la misma para el desarrollo de la parte de
control en sistemas robdticos.

Desde el punto de vista del disefio, tenemos que la programacion no es una parte fuerte de la
disciplina que se practica cotidianamente, pero que los conocimientos disciplinarios sobre materiales,
procesos y mecanismos son componentes fuertes, pero la parte de creatividad puede ser un factor
diferencial importante de desarrollo, aplicacién e innovaciéon sobre los mencionados sistemas
robéticos al ofrecer una perspectiva diferente al desarrollo de las aplicaciones tecnolégicas con este
tipo de objetos u artefactos y muy especialmente los enfocados a las areas educativas.

A partir del cuestionamiento sobre ¢ cudl es la relacion entre el disefio y la robética?, y la respuesta
ofrecida de forma personal, a partir del hecho de que el disefio se desenvuelve en un porcentaje muy
alto con un trabajo tridimensional, y que a diferencia de algunas ingenierias que se desempefan en
forma mas tedrica, permite buscar establecer un vinculo de interdisciplinariedad entre ambas
disciplinas disefio e ingenieria, sin embargo el trabajo del LIIT se propone mas amplio, mas
multidisciplinario a través de compartir conocimientos y visiones con otras estructuras del
pensamiento como las ciencias sociales. Por el momento se tiene una mayor posibilidad de trabajo
compartido con ingenieria bajo lo siguiente:

e Modelo funcional a Sistema de Locomocion Terrestre para mascota universitaria de pantera Onca
e 2 modelos funcionales de equipamiento para el LIIT.
« Sistema de taladrado CNC para tarjetas de control en aplicaciones robdéticas

* Sistema de cortado de papeles con CNC de cama plana

e Desarrollar al menos 2 sistemas de robot educativos para infantes de escuelas publicas a través de
la uea Taller de Dibujo Técnico de la DCCD



e Desarrollar sombrero de “pensar” denominado como HogUAMC, como material didactico

Robot educativo:

La idea inicial parte del trabajo colectivo con los alumnos de la uea Taller de Dibujo Técnico del
trimestre lectivo 18-0O, al planear, desarrollar, especificar (a través del dibujo) y construir al menos 2
modelos de volumen a juguetes que contengan los argumentos desde el disefio, las posibilidades de
ser empleados como modelos para ser sistematizados, mecanizados, automatizados e integrarles un
sistema electronico tipo Arduino para constituirlos como robots, con el propésito de designarlos como
robots educativos. Para ello se inicié ya una primer fase en la cual se estd tomando como caso de
estudio al grupo del Prof. Jesus Hernandez, para la uea Taller de Dibujo Técnico durante el trimestre
lectivo 18-0, al desarrollar un juguete infantil que contenga un mecanismo de primer nivel de
complejidad basado en maquinas simples como tema final a resolver durante el trimestre en curso, al
final y dependiendo de la complejidad alcanzada, se les hara saber que éste ejercicio es parte de un
proceso mas complejo que incluye el trabajo interdisciplinar de ingenieria para dotarlo de una
independencia de movilidad y/o de accionamiento operacional a través de un sistema electrénico bajo
una plataforma de programacién basada en software libre como lo es Arduino.

El grupo desconoce su participacion como grupo de estudio piloto inicialmente, por lo que al final se
les hara de su conocimiento la continuidad de su proyecto a través del Laboratorio Interdivisional de
Innovacion Tecnologica (LIIT), esto es con el fin de que no presenten un bloqueo mental al momento
de estar en la fase del disefio de conceptos, y esto les cause un conflicto emocional el cual les impida
seguir adelante en la finalizacién del proyecto para la uea. Una vez concluido la entrega por parte de
la uea, se les invitara a que lleven su modelo a un nivel mas complejo, la robotizacién de su juguete,
siempre y cuando este cumpla con ciertos requisitos de creatividad, forma, funcién y complejidad
entre otros para ser usado como un robot educativo.

Este primer acercamiento entre un trabajo interdisciplinar entre el disefio e ingenieria bajo una
condicion académica de uea, nos permitira saber si existe un interés por este tipo de temas
relacionados con la robética, pero mas alla de esto, nos proporcionara informacion sobre la
posibilidad en un primer momento de establecer un taller que vincule formalmente ambas carreras. Lo
gue daria pie al trabajo de establecer cudles serian los conocimientos pertinentes para que el disefio
sea integral, al fusionar ambas areas de conocimiento en un trabajo colectivo e interdisciplinar.

Sombrero de pensar HogUAMC:

Para el caso sobre el desarrollo de un prototipo denominado sombrero de HogUAMC, que tiene como
fin el de determinar si un alumno est& haciendo un esfuerzo neuronal al tratar de especificar un objeto
lo mejor posible, en funcién de enfocar sus sentidos hacia lo que se encuentra en una serie de al
menos tres sistemas de contencion para otros tantos objetos que se encuentran en su interior y que a
partir de la ocultacion fisica del objeto mismo, determinar la mayor cantidad de sus caracteristicas
fisicas que le indiquen de qué tipo de objeto se trata e indicar el nombre del objeto correctamente.

Este proceso de deduccion de las caracteristicas fisicas de un objeto, nace a partir de la lectura de
los seis sombreros para pensar de Edward de Bono?, y que en base a estos sombreros identificados

% De Bono Edward. (1985). Seis sombreros para pensar. Barcelona; Ediciones Granica.



con un color, permiten clarificar el pensamiento y re-direccionarlo al cambiar de un sombrero a otro de
diferente color para precisar y determinar las caracteristicas de argumentacion para una mejor toma
de decision de un proceso o sobre un proyecto, al que en forma personal denominaremos como
analisis de producto existente por estar inmerso y formar parte del proceso de disefio, y en donde se
desarrollara y aplicara como una adaptacion del proceso original a los 6 sombreros para pensar.

Estos seis sombreros en la forma en que fueron disefiados por el Dr. De Bono, se trabajan de la
siguiente manera:

Blanco: hechos, cifras, informacion objetiva.

Rojo: emaciones y sensaciones, sentimientos

Negro: l6gico negativo

Amarillo: positivo constructivo

Verde: creatividad, ideas nuevas

Azul: control de los sombreros y pasos a seguir para pensar

Negro donde se trabaja un andlisis critico del sistema (Bono, 1985)

La funcién de éste sombrero imaginario de colores que se coloca uno para llevar a cabo este proceso
de desmenuzamiento de la informacion y que sirve para aportar datos relevantes sobre el objeto de
forma consiente y explicita, y que de forma implicita e inconscientemente en la mayoria de las veces
no se consideran o se omiten, y de ahi la aplicacién de éste método. Ya en el caso particular del
disefio y de forma especial sobre un producto especifico, este proceso debe conducir en un tiempo
corto algunas caracteristicas relevantes y significativas que deben considerarse como importantes
para el disefio como un producto nuevo, creativo e innovador, y con la causal de haberse realizado a
través de un andlisis con otros objetos.

Al pensar en forma clara y creativa bajo la primicia del empleo de este proceso como un medio de
analisis de productos existentes, y como un ejercicio de desbloqueo mental para generar nuevas
posibilidades para la obtencion de nuevas formas y conceptos de funcién de objetos y/o procesos
sobre diversos materiales en el caso del disefio, al desbloquear nuestra mente.

El ejercicio de analisis de productos existentes para un sistema de objetos nos permite poner primero
en atencion a todos nuestros sentidos y con ello se inicia toda una serie de focalizaciones sobre estos
mismos, lo que nos conducird a determinar lo mas especifico posible a los objetos que se encuentran
ocultos dentro de otros sistemas contenedores mas amplios y que nos impiden de forma directa
conocer de qué objetos se tratan.

Para precisar las caracteristicas a cada uno de estos objetos en forma oculta, se recurre a los
sentidos y al acondicionamiento a estar pendientes para relacionarlos con conocimientos previos
obtenidos durante nuestra vida escolar y fisica, o que nos lleva a teorizar sobre el contenido de los
contenedores, lo que representara un esfuerzo mental que trataremos de cualificar y cuantificar
mediante algun medio de censado, codificado y/o amplificado para poder visualizar con algun medio
tecnolégico dicho cambio, para ello se recurre a una plataforma electrénica desarrollada como
Arduino.

Esto determina el necesario conocimiento a esta plataforma y poder ser empleada de la manera mas
propicia para determinar la variabilidad de algunas caracteristicas fisiol6gicas tanto externas como
internas que se exteriorizan cuando una persona esta en la fase de pensar. Ya que casi siempre hay



una manifestacion fisica real y medible de estos cambios fisiolégicos corporales que pueden ser
detectados por sensores especializados.

Durante la fase de pensar algunos cambios de conducta corporal del ser humano son manifestados
de alguna forma fisica, lo cual implica que pueden ser detectados y expuestos para su medicion,
interpretacion y evaluacion y que nos conduzca a saber o conocer si existe una relacion entre la fase
de pensamiento en forma explicita y ese cambio de conducta medible.

Como etapa final de este proceso se propone la construccion de un modelo de funcional para un
sistema de elementos luminosos activados ante la manifestacién de una conducta psico-fisica
determinada al pensar, al que denominaremos como HogUAMC 6 sombrero para pensar. Y para lo
cual se destin6 tiempo de aprendizaje para ingresar al conocimiento de la electrénica y desarrollar la
posibilidad de aplicarla desde el disefio a un objeto que esta disefiado como un material didactico
para apoyar algunos aspectos de una metodologia que permita desbloquear el pensamiento de los
alumnos al entrar a la fase de la creacién de conceptos de disefio innovadores, esa es la propuesta
iniciada a ser concretizada y expuesta para su evaluacion como un producto innovador.

Gracias por su atencion. Atte.

MDI. JesUs Antonio Herndndez Cadena

Enero del 2019
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Introduccion

El tercer punto a considerar versa sobre el trabajo colaborativo del disefio y otras
conocimiento ofrecidas por la UAM Cuajimalpa en sus diferentes carreras, y de las
propone canalizar a través del Laboratorio Interdivisional de Inovacion Tecnol0g1 !
en el cudl, en una primer fase de su programa basico de desarrollo considera el tral
interdisciplinar a nivel estudiantil, que tiene que ver con la sistematizacion, me‘;
automatizacion de sistemas roboticos basicos como sigue lineas y de combate ti

En este momento a partir de algunos proyectos de disefio emanados de la uea de
técnico de la licenciatura de Disefio, los cuales presentan caracteristicas viable:
incorporadas al trabajo de automatizacion bajo sistemas roboticos basicos.

El plan de trabajo a realizar se llevé a cabo con los siguientes conceptos a

Desarrollo de proyectos paré‘\

Proyecto 2, Sistema de Pernos para Vigas Hiperestaticas, el proyecto desarrolgo 3
funcionales, el primero para pruebas iniciales y de aprobacién técnico constructivo,
segundo modelo permite la solicitud de aprobacion y viabilidad financiera para la

del sistema completo, el tercero es la implementacién de un mecanismo comerci

adaptado para pruebas funcionales, y por Gltimo un modelo 4 por construir actualr
seré para determinar algunas caracteristicas y/o modificaciones finales que se
antes de la produccion final de la pre-serie de dichos pernos.

El estado actual para su finalizacién, se encuentra en espera de su aprobaci
la continuacién del Proyecto.

11/07/2019

Introduccion

El presente informe tiene la finalidad de exponer lo acontecido durante el péri !
comprendido de mayo de 2017 a Agosto de 2018, el cual muestra en tres instal
diferentes las correlaciones del trabajo interdisciplinar del disefio, y a este como
de planteamiento de dicho trabajo.

En un primer punto se muestra el trabajo profesional desarollado para el Laboratt
Modelos Estructurales (LME) del Area de Arquitectura de la UAM Azcapotzalco
perteneciente a la division de Ciencias y Artes del disefio (CyAD), a través del
denominado SD-64 Mesa Oscilatoria de movimiento bidireccional.

El Segundo punto establece la actualizacién académica para el uso y aplica
sistemas de control en la robética industrial que consiste en el conocimient
electricidad basica y electrénica basica para el control electrénico de sister
basados en cédigo abierto como el Sistema Arduino.

Desarrollo de proyectos paré el ME

» Sobre el trabajo corrspondiente a la elaboracion de material didactico para el LME
de Arquitectura y perteneciente a la Division de CyAD, se trabajaron los 5|gwente
proyectos:

Proyecto 1, Sistema de Demostracion SD-64 Mesa Oscilatoria de Movimiento Bilat:
dentro del cual se desarrollaron 2 modelos, el primero funcional para determinar su
técnica constructiva al ponderar los sistemas mecéanicos para la trasmision de los
movimientos pertinentes solicitados (transversales entre sf), asi como el disefio di
electrénico de control para el mismo. El Segundo es el modelo final y/o prototip
entreg6 el dia 7 de enero del 2019 para su puesta en marcha ante grupo y su
correspondiente evaluacion final.

Desarrollo de proyectos para el IME
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Propuesta A.
Mecanismo con Propuesta G
B

cable de acero
trensado y con
funda

Propuestas
iniciales de
trabajo para
mesa oscilatoria

Propuesta B.
Mecanismo con

poste central y
A fundas de tubo
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Figuras 12y 13.

Motores de CC que se emplearon pa
de traccion, dando como resultad
adecuado el de la figura 13, del
de la Fuente requerida para
operacion

Figura 15. Montaje del Sistema poste central
con fundas sobre la base del primer modelo de
pruebas, construido con soportes de madera.

Figura Figura 16. Montaje del
15 electronico sobre la bas
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s

el | ME

Figura
1

Figuras 10 y 11. Tarjeta del control electronico
basado en Sistema Arduino, para e

Figura 14.

Las fuentes de alimentaci

12 volts de cc y 5 amp




Figura 17.
Maquinado de poste central
Para segundo modelo

Figura
18

Maquinado de fundas pafz

Figura 21.

Colocado de tuercas insertos sobre soportes
de mesas oscilatorias, 20 modelo

Figura

Soporte:

mesas
oscilatori
modelo

Figura 26. Barrenado de coliso en 2a mesa

Figura 25. barrenado de guias soportes, 20 mode
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Figura 20. soportes niveladores para me

Figura 19. base de montaje para mesas oscilato

Figura 23.

Instrumentacion de trazado para barrenos
y mesa base oscilatoria, 20 modelo

Figura
23

o

Figura 27.

Tarjeta electronica para el control de
velocidad, con carcaza, 20 modelo

Elementos de mesas oscila




Figura 29.
Montaje de motores y dimensionamiento de
brazos de palanca de motores-poste central,
20 modelo

Figura
30

Montaje de poste centi
alimep

Figura 33.
Montaje de resistencias sobre perfiles
de aluminio de equipo colateral

Figura
33

Doblado de carcaza pat
Mesa Oscilatoria B

Figura 37.

Panel frontal de carcaza para prototipo
Mesa Oscilatoria Bidireccional

Figura
38
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Figura 31.
Construccion de equipo colateral para
Doblado de laminados plasticos

Figura
31

Doblado de laminado plastic
de Segundo modelo funciona

Figura 35.
Equipo de doblado en caliente de
laminados plasticos, equipo colateral

Carcazas para 20 nivel de

Figura 39.
Vista lateral con carcazas de 20 nivel de
movimiento de Mesa Oscilatoria Bidireccional

Figura
40




Figura
41

Figura
42

El Segundo proyecto desarrollado para
el Laboratorio de Modelos
Estructurales de la UAM Azcapotzalco
se trata de un perno de sujeccion para
probetas de seccion transversal
rectangular, al cual solicitan contar
con un subsistema de testigo apoyado
en la tesis de que en el centro del
nodo existe la fuerza normal de
torque, pero ademas debe mostrar al
mismo tiempo la existencia de una
fuerza igual pero en sentido contrario,
asi como su mesa con soportes para el
testado de las probetas rectangulares.

Figura 46. Vigas rectangulares,
Proyecto Perno para Vigas Hiperestaticas
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Figura 47. Perno base para emplearse como
partida para desarrollar la adaptacion del
perno para vigas hiper-estaticas

Figura 48. Sistema de d
probetas cilindricas ya
LME y del cual se parte par:
en este mismo formato y en

Figura
47

Desarrollo de proyectos paré -

Figura 52.  Segundo modelo de pruebas para
perno de vigas hiperestaticas con engranaje
centrado en forma colineal (vista posterior).

Figura 56. Despieze de perno
para modificacion de cabezal
para entrada de probetas
rectangulares

Figura
57
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Desarrollo de proyectos paré\ el | ME

Figuras 49, 50 y 51.  Primer modelo funcional de pruebas para perno de vigas hi
con Sistema de testigos de esfuerzos contrarios en nodo.

Desarrollo de proyectos paré el LME

Figura 55. Juego de di
adaptacion a tercer modelo
pruebas de perno para vigas

54

Figura 54.

Diferencial para montar en perno
de vigas hiperestaticas en tercer
modelo de pruebas

Desarrollo de proyectos paré ol LME

Amanera de conclusion, el proyecto perno para vigas hiperestaticas presen‘;a
dos vertientes pendientes por realizar para el presente proyecto.

La primera tiene que ver con la aprobacion para el costo final de los
maquinados para un tercer y Gltimo perno de prueba en una maquina
herramienta de control numérico(CNC) ¢ i centro de inado, el
cual debera contar con la inclusion de la adaptacion del diferencial del
sistema lego (de venta comercial) y que se solicitaron para su adaptacion y
posterior evaluacion de comportamiento en campo, primeramente.

la segunda parte es el posterior maquinado de una pre-serie de al menos 10
unidades que componen el sistema, y que conlleva un costo asociado, asi co
a la construccion de una mesa-soporte general ain por definir con mayor

especificidad.
Esta circunstancia limita su continuidad hasta el presente afio (2019), que
conlleva a la suspension de la elaboracion de los componentes faltantes, lo
que implica su falta de conclusion hasta el presente momento de la reda
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Por su atencion gracias.

Atte. Jests A. Hernandez Cadena
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El presente informe tiene la finalidad de exponer lo acontecido durante el periodo sabatic
comprendido de mayo de 2017 a Agosto de 2018, el cual muestra en tres instancias
diferentes las correlaciones del trabajo interdisciplinar del disefo, y a este como eje centra
de planteamiento de dicho trabajo.

En un primer punto se muestra el trabajo profesional desarollado para el Laboratorio de
Modelos Estructurales (LME) del Area de Arquitectura de la UAM Azcapotzalco y
perteneciente a la division de Ciencias y Artes del disefio (CyAD), a través del prototipo
denominado SD-64 Mesa Oscilatoria de movimiento bidireccional.

El Segundo punto establece la actualizacion académica para el uso y aplicacion sobre
sistemas de control en la robdtica industrial que consiste en el conocimiento sobr
electricidad basica y electronica basica para el control electronico de sistemas roboticos
basados en codigo abierto como el Sistema Arduino.



Introduccion

El tercer punto a considerar versa sobre el trabajo colaborativo del disefo y otras are
conocimiento ofrecidas por la UAM Cuajimalpa en sus diferentes carreras, y de'las'cu
propone canalizar a través del Laboratorio Interdivisional de Inovacion Tecnologica
en el cual, en una primer fase de su programa basico de desarrollo considera el tra
interdisciplinar a nivel estudiantil, que tiene que ver con la sistematizacion, mecani
automatizacion de sistemas roboticos basicos como sigue lineas y de combate tipo su

En este momento a partir de algunos proyectos de diseno emanados de la uea de Dibuj
tecnico de la licenciatura de Diseno, los cuales presentan caracteristicas viables a ser
incorporadas al trabajo de automatizacion bajo sistemas roboticos basicos.

El plan de trabajo a realizar se llevo a cabo con los siguientes conceptos a mostra
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Basicamente se tomaron dos cursos sobre el tema, el primero se
realiza bajo el curso denominado Diplomado de Electronica Basica
para Disefiadores y Artistas ofertado por la UAM Azcapotzalco
durante el periodo comprendido de febrero a julio de 2018.

El Segundo curso de actualizacion se lleva acabo en la escuela
denominada Colegio y Proyectos en Microelectronica (CPM), el cual
esta planteado para desarrollarse desde un conocimiento basica
de electricidad como de electrénica, conocimiento, uso y maneja
microprocesadores, microcontroladores y microcomputadoras,
de plataforma de cddigo abierto Arduino y manejo de controlador
PLC, ésto se da a partir de septiembre del 2017 hasta la fecha.
se denomina “Técnico en Mecatronica y Robética Industrial”.



Figura E 01. Introduccion al programa 7
thinkercad, una plataforma de simulacion il e . m—
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de codigo abierto para plataforma Arduino e
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E 04. Diagramacion para
Thinkercad de practica d

Figura
E O3

E 03. Practica de Arduino
en simulador Thinkercad

con listado de instrucuiones Figura
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E 05. Diagaramacion de conexiones
para plataforma Arduino para practica
de display

E 06.
para Arduinc
Thinkercad para



valorLedRed,;
valorLedblue;

valorLdrRed;
valorLdrGreen;
valorLdrBlue;
ledRed = 11;
ledBlue = 10;
ledGreen = 9;
ldrred = AQ; x
ldr8lue = A1;
ANt ldrGreen = A2;
Woid setup()

H

pinMode(ledRed, OUTPUT);
pinMode(ledBlue, OUTPUT);
pinMode(ledGreen, OUTPUT);

void loop()

#/leemos los valores de las ldr 0-1023
valorLdrRed = analogRead(ldrRed);

valorLdrBlue = analogRead(ldrBlue);
valorlLdrGreen = analogRead(1drGreen);
//mapeamos los valores a 9-253

valorLedRed = map(valorLdrRed,o,1023,0,253)
‘|valorLedBlue = map(valorLdr8lue,o,1023,@,253)
valorLedGreen = map(valoridrGreen,o,1023,0,253);
//enviamos estos valores o cada led
analoghirite(ledRed, valorLedRed);
analogWrite(ledBlue,valorLedBlue);
anumg\\rtn-(lenhraen.valorledﬁrun);

B —

xpected initializer before ‘valorLdrRed Copiar mensajes de error

E 08. Diagrama

E O7. Instrucciones para conexionés en simula
programacion de Arduino Thinker

en simulador thinkercad
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E 09. Diagramacion de conexiones de
Arduino en simulador Thinkercad para
piezo eléctrico

E 10. Programacion de
Thinkercad para
Arduino para pi



E 11. Trabajo grupal para el desarrollo
de un mecanismo con elementos Lego

E 12. Trabajo colaborativo cc
components Lego para mecani




E 14.
Propuesta de mecanismo B
pinzas con Sistema Lego

Figura
E13

E 13. Propuesta de mecanismo A,
construccion de tren de engranes con
Sistema Lego
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E 15. Diagrama de conexiones para
simulador con Arduino de encendido
Secuencial de LED’S

E 16. Instru
Simulador de Ardui
encendido sec



Video E1.

Animacion
para practi
de curso

electronic
UAM-A, con
plataforma
Thinkercad
para Arduino
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E 18. Anexo de Inst
librerias para simulador @

E 17. Diagramacion de components
en Simulador para Arduino de servomotor
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El proyecto final del curso Electréonica
basica para disenadores y artistas de la
UAM-Azc., es llevar acabo el monitoreo
de comportamiento de alguna de las
actividades bioldgicas del ser humano
como la cardiaca, cambio de respiracion,
temperatura y/o de movimiento pupilar
entre otros, para determinar si la
persona portadora de un sombrero, esta
llevando acabo algun tipo de actividad
cerebral manifestada por alguna de las
senales antes mencionadas para poderla
hacer visible de alguna forma, cuando se
le solicita llevar acabo un analisis de
producto sobre un objeto, de forma
particular y personal.

Este monitoreo se encuentra basado en la'conjun
dos instancias

La primera versa sobre el analisis de produc
disenadores llevamos a cabo antes de entra
creativa de un nuevo concepto formal o

Por otro lado en una analogia a partir de la |
Edward de Bono de Los 6 sombreros para pensa
emplea como un recurso metodologico para de
las caracteristicas de un producto bajo un color as
a cada uno de estos 6 somb

Blanco: hechos, cifras significativas, info
objetiva. Rojo: sentimientos, sensaciones, e
Negro: logico, negativo. Amarillo: positivo,
Verde: creatividad, nuevas ideas. Azul:
demas sombreros y p



figura 81.
Sombrero para pensar de Prof. Emmett
Brown en Volver al Futuro

Figura 82.

Sombrero
clasificador
casas en
escuela
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Figura E 19. Electrodos Figura E 20. Cables para Figura E 21. Monitor
para monitor AD8232 electrodos del AD8232 ritmo cardiac AD8232

Figuras E 19, E20 yE21. Electrodos biomédicos desechables, utilizados para medir niveles EEC
ECG y EMG. Almohadillas para el monitoreo a corto plazo de los propositos de Neuro feedb
biofeedback, hechos para un solo uso debido al gel integrado, libre de latex. Cada almo
adhiere a la piel y el conector a presion puede ser empujado o retirado del cable del €
sin problema.

Elementos del Monitor de ritmo cardiaco AD8232 de la plataforma Arduino, emplec
proyecto final de curso UAM-Azc.



Figura E 22.

Cables de sensor para pulso
para plataforma Arduino,
Proyecto final curso UAM-A

Figura E 23.
Sensor de pulso para plataforma
Arduino para pruebas de

Proyecto final curso UAM-A
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Video E4.

Pulsos registrad
de pruebas d
trabajo fina
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A manera de conclusion sobre el curso
Diplomado de Electronica basica para
Disenaddores y artistas de la UAM
Azcapotzalco. El curso cumplio la parte basica
de la ensenanza de la plataforma Arduino,
créo deberia tener un segundo nivel
intermedio para concluir en buen término el
proyecto planteado que debio ser terminado
al final del curso basico, sin embargo me
permitid conocer los alcances de lo que me
propuse, Y si, se require de un conocimiento
mas amplio sobre el tema, ya que mi solicitud
fué mas compleja de lo previsto para éste, y
no se pudo lograr una concluion satisfactoria
al 100% de forma personal.

Por otro lado en un corto tiempo previ
Diplomado de la UAM-A, se inicio' con
estudios que abarcan mas, tanto en ti
como en contenido, estos abordan conce
electricidad  basica, electrdnica
microprocesadores, microcontro
microcomputadoras, PLC, y plataforma A

En este momento se sigue cursando y se p
finalizar al mes de mayo del presente ano
donde se retomara de nueva cuenta el Proye
del Sombrero para Pensar (HogUAMC), ah
con un poco mas de conocimiento y habili
técnica acumulada para dar buen ter
mencionado proyecto.

A continuacion se describe el d
mencionado curso
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Trabajo de montaje en Si
protoboard para circuitos elec

Explicacion tedrica a conceptos
Basicos de electricidad




Visualizacion de voltaje practica
con osciloscopio

Practica
medici
voltaj

multi
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Visualizacion en oscilg
voltajes teorico y de oper

Explicacion tedrica sobre voltaje
teorico y real o de operacion
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Explicacion tedrica sobre
voltaje inverso

Visualicion en osciloscopio
voltaje vrms

Montaje de componentes en
proto board para practica
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Explicacion tedrica sobre
avance en motores CD

Explicacion de integrado
4017 simulador oscilatorio



Actualizacion academica elecidgelsilet:

Transisto
Semiconductores

Transistores



Montaje de componentes practica
Transistor bipolar

Explicacion tedrica sobre
Transistor bipolar JFET
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Teoria sobre amplificadores
operacionales

iy # e s i —
ik 3;»5«'%0?%‘9‘“5’??

Montaje de compone
ampllificadore
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e —

Introduccion a la Electronica
Digital

Explicacion teorica sobre
compuertas logicas

Sistema P /
en las compue
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Practica de electronica digital compuertas
logicas, circuito integrado 74LS04

Practica de compue
circuito inte




Diagrama
para
practica de
comparador
logico con
integrado
741586

Teoria sobre
comparadores logicos
en sistema binario
con integrado 74LS86

Actualizacion academlca elec romca

Montaj /

compone
para p
co

7



Contadores secuenciales con
integrado 555 y 741547
Explicacion tedrica

Montaje de componentes y puesta
en marcha para practica de
Secuencia de encendido en display
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Teoria de integrado 74LS93 g e I S e

Contador de décadas Bl A
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......
“ltlu::




Video E5.

Contador de
décadas,
Integrado
741593
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M

é SEMR 0540

DEVICE PROGRAMMER TESTER

Introduccion tedrica al concepto de = g
memorias electronicas BiE ;?
= v

Programador de memorias



Practica programacion
de Memoria 28C16, montaje de
componentes en protoboard

Explicacion tedrica de operacion
y funcionamiento de Memorias
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Teoria sobre Sistema operative
de memoria, integrado 28C16

Diagramacion de cg
Integrado de Mer
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Interfaz basica p
microcontrolador AT89C

Teoria sobre microcontroladores
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Diagramacion para interfaz de
microcontrolador AT89C2051

12345878

Montaje de componentes para
Microcontrolador AT89C2051
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Montaje de components para interfaz de
potencia de motor paso a paso unipolar

Diagrama para practica de Interfaz de
potencia de motor paso a paso
unipolar
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Microcontrolador AT89C2051
Programacion para el manejo
de un display de cristal
liquido
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Medidor de temperatura digital con AT&
diagrama de construccion, programac
memoria y puesta en marcha del di
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ARDUINO BAS|co

den sor

1seden Comunicar con softwars an ejecuridn e e

VeI que provee de una libreria de C de al calidad para usa o
has Runciones especificas para los MCU AVR de Atmel

SVT-bioutils, avr-gec y avr-libe son las herramientas necessrias Pars programar los microcantrnladores AVR de Atmel.

Para programar proyectos de complejidad media, la mayorfa de los comandos que necesitemos con Arduino los
la referencia de de Arduin en el “Arduino Reference”, que es donde debermas recurmir
pama cualquier duds de programacisn que suria. Arduing provee de unss librerias que facilimn ls programacion del
olador. bup:/‘aniunn cs enRe <HomePage

| Bl gran éxio de Arduirio en parce se debe 3 que nos permite programar un MCU tin tener que mber todo Joanverior y now
& hermamientas sencillas y especificas para programar unes microcontroladares que suminisira en us placas

je de programacién wsado por Arduino esté basado en

hupheww gny orp beinder biunl, e un fengusie de ¥
o de cdigo abierto basado en fava, de ficil uilizacion, y que kirve como medio para b ensefunss y produccidn de

0s multimedia. interactivos de diseho digital .

Introduccion al lenguaje de codigo abierto Arduino, instruc.ciones de
programacion y puesta en marcha para practica de encendido de led




Susbsistema de sensor
ultrasonico HC-SR04
para Arduino
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Motor a pasos controlado con Arduino




Programacion de Arduino con librerias para
servomotor

‘! -mmm_unu-n-n_unool
#include <Servo.h>

Servo myservo;//cresmos un objeto servo
int pot:

int grado:

-

void setup()

d

|YServo. att ach(9) ://asignamos el pin 9 sl servo.
Serial .begin(9600) :

voad loop()

(
pot=analoghead(A3):
quao--w(por_,o,ut:,o,mm;
wyservo.write (grado);
delay(100)
Serial.printin(grado)

)

SERVOMOTOR CONTROL
o0 >
&

@

Control De Servornotor
« Con Matlab Arduino

CONTROL BASICO DE
UN SERVOMOTOR SIN
LIBRERIAS (CON

ELECTROALL




i Sensor infrarojo controlado pc
Sensor infrarojo para Arduino, Arduino, calibracion de distanc
calibracion de distancia corta de larga de opera
operacion




-----

Control de Sistema neumatico para
piston con sensor de distancia
infrarojo con Arduino



Control de corriente

directa por
microcontrolador.
Diagramacion,
explicacion teorica y
montaje de
componentes en
protoboard




Control de apertura
y cierre de
compuertas de
seguridad con
accionamiento de
pushboton

Introduccio
programacion de co
electronicos
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Diagramacion, explicacion teori
montaje de componentes en
protoboard y puesta en mar
practica

Control de ma
banda tran




A manera de conclusion, este curso aun se
esta llevando acabo y se preveé finalizar al
mes de mayo del presente ano, faltan algunos
temas por tratar para después continuar con
el proyecto final para concluirlo.

Dado el tiempo que falta por concluir se
pondera la entrega parcial hasta lo acontecido
en estos momentos sobre el curso denominado

“Técnico en Mecatronica”, y como se

menciono al principio se desea establecer la
continuidad del proyecto del Sombrero para
pensar “HOGUAMC”, que dio pie a la
actualizacion en el tema de la electronica y
como se podria correlacionar éste
conocimiento al Diseno.

Finalmente la conexion que se busca
establecer con la actualizacion del
conocimiento en electronica es con el fin
de ofrecer una posibilidad mas amplia para
el desarrollo de proyectos de diseno
aunados a la robotica, como una relacion
interdisciplinaria entre ambas areas de
conocimiento.

Interdisciplina que se pretende establecer
través del Laboratorio Interdivisional d
Innovacion Tecnologica (LIIT), para cr

vinculos de alto nivel tecnoldgico y
punto de referencia del polo po
como se establece en el Pro
Desarrollo Institucional d
Cuajimalpa.
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Gracias por el tiempo dedicado al
presente documento, atte.

Jesus Antonio
Hernandez Cadena



C

Cd. De México, Junio 15, de 2019

El Colegio y Proyectos en Microelectronica, informa sobre las calificaciones que el
alumno Hernandez Cadena Jesus Antonio con matricula 217106826 en la carrera
Técnico en Mecatronica y Robotica, a cursado hasta el momento los siguientes
modulos:

Fundamentos de electricidad 9.0

[I. Fundamentos de electronica 8.0

[II. Electrénica Digital 8.0
IV. Microcontroladores y Microsist. Dig 8.5
V. Lenguaje de Maquina y ensamblador 9.0
VI. Interfaces y Controladores 9.0
VII. Disefio de microsistemas digitales —

VIII. Sensores y actuadores 9.0
[X. Interfaces de potencia adc/dac 8.0
X. Mecatronica, sistemas de control 9.0

Se extiende la presente a peticion del interesado
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__ 1% Frmesto Pacheco Cermefio

Director

Cnlamin sr Pravrartne an MirraalartrAnica 6 EE CAT2A472Q Multilnaa rm adn mv



Enmmm abierta al tiempo

Universidad Auténoma Metropolitana
Azcapotzalco

Otorga el presente

RECONOCIMIENTO

a: Jesus A. Hernandez C.

Por haber concluido satisfactoriamente el diplomado
en “Electrénica para Disefiadores y Artistas” con una
duracion de 110 horas.

Aprobado en la sesion 538 Ordinaria del Cuadragésimo Tercero Consejo Divisional.

Ciudad de México a 18 de septiembre de 2018.

Mtra. Verénica Arroyo Pedroza Dr. Marco Vinicio Yerruzca Navarro Abel Arellano D.C.G Andrés Sudrez Yaiez
Rectora en funciones de Diredorde la Divisiéon de Instructor del Diplomado en Electrénica Coordinador de Tecnologias del Aprendizaje,
el Conocimiento y la Comunicacién.

la Unidad Azcapotzalco Clencias y Artek para el Disefio para Disefladores y Artistas




