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PRESENTACIÓN 
 
 
 

Con base en el Acuerdo de Cooperación Técnica firmado por los Gobiernos de los Estados Unidos Mexicanos y de 

Japón, el 2 de diciembre de 1986, así como en el marco del Programa Conjunto México - Japón (en su versión 

inglesa Japan- Mexico Partnership Programme ïJMPP-), suscrito el 16 de octubre de 2003, la Agencia de 

Cooperación Internacional del Japón (JICA) y la Secretaría de Relaciones Exteriores de México, a través de la 

Dirección General de Cooperación Técnica y Científica (DGCTC), instrumentan un sistemático programa de 

cooperación técnica conjunto hacia naciones de América Latina y del Caribe, con el noble propósito de fomentar el 

desarrollo de capacidades institucionales e individuales con impacto social y sustentabilidad tecnológica. 

 

En este contexto, de 2000 a 2004 el Centro Nacional de Actualización Docente (CNAD) dependiente de la 

Dirección General de Educación Tecnológica Industrial (DGETI), la DGCTC y la JICA, llevaron a cabo anualmente 

el ñCurso Internacional de Capacitación en Ingeniería Mecatrónicaò beneficiando a setenta y tres docentes de 

América Latina.   

 

La experiencia en la conjunción de esfuerzos y los excelentes resultados obtenidos en esos cinco años, así como 

la pertinencia tecnológica que representa la ingeniería mecatrónica, propiciaron que los gobiernos de México y 

Japón acordaran continuar durante cinco años más la capacitación de docentes latinoamericanos, ahora a través 

del òCurso Internacional de Capacitación en Robótica Aplicadaó. 

 

El curso Internacional en Robótica Aplicada proporciona a los participantes un conjunto de conocimientos 

interdisciplinarios de aplicación industrial en materia de robótica. 

 

La quinta versión anual de este curso se realizará del 21 de septiembre al 13 de noviembre de 2009. 

 

La presente convocatoria integra las bases generales de participación, la cual será difundida en países de América 

Latina en el contexto del Programa Conjunto México - Japón. 
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ANTECEDENTES DEL CNAD 
 
La DGETI, dependiente de la Subsecretaría de 

Educación Media Superior (SEMS), perteneciente a 

la Secretaría de Educación Pública de México, tiene 

como misión institucional, formar profesionales y 

técnicos especializados en las áreas industrial, 

comercial y de servicios. 

 

En este marco de referencia y con el apoyo técnico y 

financiero de Japón, se creó en 1994 el Centro 

Nacional de Actualización Docente. El objetivo de 

ese proyecto hoy cristalizado, permite al Centro formar, actualizar y especializar cuadros docentes técnicos, 

principalmente en el área de Mecatrónica. 

 

En 1999, la DGETI estableció el Bachillerato Tecnológico en Mecatrónica en 20 de sus 429 planteles diseminados 

en todo el país. En esta ardua tarea, el CNAD ha participado no sólo en la elaboración de los planes y programas 

de estudios, sino también en la formación tecnológica de los docentes. 

 

En la actualidad, el CNAD ofrece programas de postgrado, diplomados, cursos, estancias prácticas de trabajo y  

asesoría en mecatrónica, áreas afines y en pedagogía, con el propósito de asegurar que los planteles 

pertenecientes a la DGETI, satisfagan la necesidad de recursos humanos capacitados que demanda el sector 

productivo. 

 
El CNAD ha capacitado a docentes de la DGETI a través de su Programa de Especialización en Ingeniería 

Mecatrónica. Por su parte, el ñCurso Internacional de Capacitación en Ingeniería Mecatrónicaò propició el 

adiestramiento de ingenieros docentes activos en universidades de América Latina. Complementario a estos 

programas, en el marco de otros cursos y seminarios, se han capacitado a más de 5,400 docentes.  

 

Para mayor información sobre el CNAD, favor de consultar la siguiente dirección: www.cnad.edu.mx, o email 

cnad@cnad.edu.mx. 

http://www.cnad.edu.mx/
mailto:cnad@cnad.edu.mx
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1. DESCRIPCIÓN DEL CURSO INTERNACIONAL 

1.1. Objetivos 

Objetivo General 

Diseñar, construir y controlar un robot manipulador de arquitectura abierta, a través de la aplicación de los conocimientos y 
técnicas de las ingenierías mecánica, electrónica, computacional y de control, cuyo producto final sea un sistema 
electromecánico inteligente, programable y didáctico. 

Objetivos Específicos: 

Å Emplear la tecnología del diseño asistido por computadora CAD, para modelar partes mecánicas de un robot 
manipulador. 

Å Fabricar elementos mecánicos de precisión mediante la manufactura asistida por computadora CAM y máquinas de 
control numérico computarizado CNC, para la construcción de un robot manipulador. 

Å Aplicar la tecnología de circuitos servo amplificadores empleados en el control de velocidad y posición de motores de 
corriente directa, para generar los movimientos de cada articulación de un robot manipulador. 

Å Implantar estrategias de control automático mediante técnicas de programación en tiempo real para realizar tareas de 
interpolación de los ejes de un robot manipulador. 

1.2. Metodología 

El contenido del curso incluye en primera instancia, el diseño, construcción y ensamble de las partes mecánicas de un robot 
manipulador. La parte complementaria del curso consta del diseño, la construcción y el ensamble de los componentes 
eléctricos y electrónicos que integran el sistema de control del robot. El curso culmina con el desarrollo de programas en 
computadora para controlar en tiempo real los movimientos del robot manipulador. 

Únicamente en la fase inicial, los participantes trabajan en forma individual para realizar el diseño por computadora de las 
partes mecánicas. 

Durante las fases de programación en CNC, manufactura asistida por computadora de piezas mecánicas y ensamble del 
robot, el grupo de participantes se divide en dos, esto con la finalidad de que tengan la oportunidad de realizar prácticas 
individuales con toda la maquinaria de los talleres. 

En la última fase del curso, se integran equipos de trabajo de dos participantes, para desarrollar de manera óptima los 
circuitos electrónicos (hardware) y la implantación de estrategias de control (software) que se requieren para controlar los 
movimientos articulares del robot manipulador. 
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1.3. Contenido Curricular 

MÓDULO UNIDADES H
R

S.
 

C
A

M
P

O 

PRODUCTOS DE 
APRENDIZAJE 

I 
Diseño 

Mecánico 

1. Metodología de diseño. 
2. Arquitectura de robots manipuladores. 
3. Diseño asistido por computadora (CAD) 
4. Análisis cinemático y dinámico de un robot 

manipulador. 

80 

M
E

C
ÁN

IC
A 

V Adquisición de los conocimientos relacionados con las diferentes arquitecturas de 
robots manipuladores. 

V Diseño de las piezas mecánicas de un robot manipulador. 
V Generación de dibujos en 3D y documentación de las piezas de un robot 

manipulador. 
V Obtención de los modelos cinemático y dinámico de un robot manipulador. 

II 
Manufactura 

1. Manufactura asistida por computadora (CAM). 
2. Manufactura de piezas para un robot 

manipulador en máquinas CNC y 
convencionales. 

3. Ensamble del robot manipulador. 

80 

V Adquisición de los conocimientos de CAM para realizar la manufactura de las 
partes mecánicas de un robot manipulador, usando torno, electroerosionadora y 
centro de maquinado CNC. 

V Ensamble de las partes mecánicas del robot. 
V Calibración y ajuste del ensamble de un robot manipulador. 

III 
Control 

Automático 

1. Programación visual para control. 
2. Control del modelo cinemático de un robot 

manipulador. 
3. Programación en tiempo real para el control 

de un robot manipulador. 

96 

C
O

N
T

R
O

L 

V Aplicación de los conocimientos relacionados con un sistema de adquisición de 
datos para controlar en tiempo real la posición de un servomotor de corriente 
directa y monitorear estado de sensores (encoders). 

V Generación de programas en tiempo real para el control de posición articular de un 
robot manipulador. 

IV 
Diseño 

Electrónico 

1. Instrumentos básicos de medición. 
2. Servomotores de corriente directa 
3. Servo amplificadores 
4. Control de velocidad de servomotores. 

64 

V Obtención del modelo matemático de un servomotor de corriente directa. 
V Ensamble de las tarjetas electrónicas de un servo amplificador. 
V Programación en Labview para realizar el control de velocidad en lazo cerrado de 

un servomotor de c.d. en vacío. 
V Integración de los sistemas mecánico y electrónico en un robot manipulador. 

TOTALES 320   

 
Están programadas sesiones diarias de 8 horas. El curso tiene una duración de 8 semanas. 

 

Para mayor detalle del programa, consultar la página del CNAD en www.cnad.edu.mx
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1.4. Visita a la Industria 

Con la finalidad de complementar la formación que se imparte en talleres y laboratorios del CNAD, se tienen programadas 
visitas a empresas importantes de México, que cuentan con modernos procesos de producción robotizada. 

1.5. Instructores 

El CNAD cuenta con cuatro departamentos académicos: Mecánica, Control, Pedagogía e Informática; de éstos emergen los  
instructores especialistas responsables de impartir este curso y los demás programas académicos del CNAD. Este talento 
humano ha sido capacitado en México y Japón por parte de expertos japoneses.  

Para este curso, la JICA ha dispuesto de  recursos específicos para invitar a un experto japonés con la finalidad de colaborar 
en su coordinación, y que además proporcione asesoría técnica en el campo de la robótica. 

1.6. Equipo e Instalaciones 

El CNAD posee instalaciones y equipos modernos para realizar prácticas y ejercicios en sus diferentes laboratorios y talleres, 
lo que permite dar un enfoque sustancialmente práctico a todos los contenidos curriculares.  

Parte del equipo que se utiliza durante el curso: 

Å Computadoras personales con software de CAD y CAM. 

Å Centro de maquinado de CNC. 

Å Torno de CNC. 

Å Electroerosionadora de corte por alambre de CNC. 

Å Máquinas convencionales. 

Å Instrumentos de medición eléctrica y fuentes de poder. 

Å Osciloscopios y generadores de funciones. 

Å Computadoras personales con software de 
programación. 

Å Equipo de adquisición de datos. 

Å Equipo didáctico de programación y control. 

Å Robots industriales. 

1.7. Acreditación del Curso 

Al finalizar cada módulo, los participantes deberán 
presentar los productos de aprendizaje establecidos, 
tales como: esquemas de los diseños mecánicos, piezas 
maquinadas y ensambladas del robot manipulador, 
tarjetas electrónicas y programas de control, para la 
evaluación correspondiente. 

La evaluación final considerará la integración de las 
partes mecánicas y electrónicas del robot manipulador, 
así como su  funcionamiento correcto. 

Al término del curso, se entregará un diploma que avala 
el contenido curricular y las evaluaciones obtenidas en 
cada módulo. 


