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l. INTRODUCCION 

Aquellos que aplican una nueva tecnología o un método en el tiempo correcto 
obtienen ventajas sobre sus competidores en funcionamiento, calidad y costo. 

Mecatrónica ha llegado a ser en los últimos años la clave a esa nueva tecnología. En 
la mecatrónica, los puntos fuertes de la mecánica, la electrónica y la computación 
están fundidos en una nueva filosofía para el desarrollo de sistemas tecnológicos. Esta 
se refiere a diseño integrado de productos y sistemas que poseen elementos mecánicos 
y control electrónico; lo que significa el romper con las fronteras de las disciplinas 
más importantes de la ingeniería tradicional. 

En Japón y Europa, esta actitud del sector industrial ha propiciado, en los últimos 
cinco años, la creación de nuevas áreas de investigación y métodos de enseñanza que 
se han extendido rápidamente dentro del diseño y ciclos de producción. Los usuarios 
demandan "flexibilidad" e "inteligencia" dentro de un producto específico y también 
en el sistema de producción. 
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Las tecnologías de punta como el diseño mecatrónico, mecanismos de 
posicionamiento, servo sistemas y sus componentes, opto mecatrónica, interfases, 
rodamientos activos y manufactura de semiconductores son un ejemplo del desarrollo 
de la mecatrónica. 

En este trabajo de tesis se presentan los resultados de una investigación cuyo 
propósito fue el dar a conocer los avances de la mecatrónica que se están 
desarrollando dentro de la academia, investigación e industria. Dicha investigación se 
llevo a cabo en Inglaterra, donde se tuvo la oportunidad de conocer personalmente los 
avances y el impacto que la mecatrónica está teniendo actualmente. Así mismo se 
contacto a profesionales en el área y recabo información de Japón, E. U. A. y varios 
países de Europa. 

1.1. MOTIVOS DEL TRABAJO 

El interés de investigar en que consiste la mecatrónica surgió al encontrar que varias 
instituciones de educación del Reino Unido iniciaron cambios en sus planes de 
estudio y crearon nuevos cursos sobre dicho tema, y de la misma forma la Facultad de 
Ingeniería de la UNAM se estaba formando una nueva carrera en el área. 

Por lo anterior se considero útil el mostrar el estado actual del conocimiento 
desarrollado en mecatrónica durante los últimos ailos dentro de la academia, 
investigación e industria a nivel mundial. 

1.2. OBJETIVOS DEL TRABAJO 

a) Recopilar, describir y analizar información referente al conocimiento 
existente en mecatrónica que refleje los avances que se están desarrollando 
en esta tecnología. 

b) Proponer una clasificación al conocimiento existente en mecatrónica. 

c) Conocer las instituciones, académicos e investigadores que participan en el 
desarrollo de la mecatrónica. 

d) Desarrollar un trabajo descriptivo en donde se presenten ejemplos con los 
aspectos fundamentales del conocimiento en mecatrónica dentro de tres 
áreas: Academia, Investigación e Industria. 

e) Generar y recabar material útil que ayude a entender el concepto y 
desarrollo de la mecatrónica para futuros trabajos sobre el tema. 
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1.3.ESTRUCTURA DEL TRABAJO 

En el capitulo 2, se presentan los anrecedentes de la mecatrónica y se ejemplifica su 
esquema histórico con un producto. finalmente se listan diferentes definiciones que 
existen para la mecatrónica. 

En el capitulo 3, se presentan el desarrollo de las etapas principales del trabajo que 
son: Búsqueda, recopilación, clasificación y descripción de información obtenida. De 
acuerdo a Ja clasificación se realizó una breve descripción de cada uno de los temas 
resaltando sus aspectos más importantes. 

En el capitulo 4, se describen temas específicos de las actividades que se están 
realizando actualmente dentro de la mecatrónica en la academia, investigación e 
industria. 

En el capitulo 5, Se presentan los resultados del trabajo de tesis; así como los datos 
estadísticos de Jos temas obtenidos en la clasificación propuesta y las asignaturas que 
se imparten en los cursos de mecatrónica que se imparten en diferentes universidades. 

En el capitulo 6, Se describen las experiencias más importantes que se adquirieron 
durante el desarrollo del trabajo y las conclusiones a las que se llego con Ja 
investigación. 

En los anexos, se lista la bibliografía empleada y el material entregado a la Facultad 
de Ingeniería de la UNAM. 
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2 ANTECEDENTES 

"Mecatrónica" es un término creado en 
Japón, a mediados de los años setenta, el cual 
representa 111 combinación de las palabras 
mecánica y electrónica. 

Actualmente la palabra Mecatrónica describe 
las prácticas japonesas de emplear grupos de 
ingenieros en diseño, integrados con el 
personal de manufactura, compras y 
mercadotecnia; quienes trabajan conjuntamente 
para crear productos y sistemas de manufactura 
con cualidades de "inteligencia" y 
"flexibilidad" [6]. 

ANTECEDENTES 

Los japoneses consideran que el futuro de la innovación en 111 producción depende de 
la optitnización de sistemas mecánicos y electrónicos. Así mismo han observado que 
la necesidad de realizar esta optimización será más intensa en la aplicación de 
sistemas avanzados de producción y manufactura, donde la inteligencia artificial, los 
sistemas expertos y los robots, constiruyen una parte de la siguiente generación de 
herratnientas que serán empleadas en la "empresa del futuro". 

Desde el comienw de nuestra era, los sistemas mecánicos se han establecido en todos 
los aspectos de nuestra sociedad. Los mecanismos (engranes, poleas, resortes, ruedas, 
etc.) han sido la base de todas las herratnientas actuales. Por otro lado la tecnología 
electrónica pertenece al siglo veinte, todos los elementos que la constituyen han sido 
creados en los últimos 7 5 años. 

En el pasado no existía ningún plan para la integración de la mecánica y la 
electrónica; sin embargo, recientemente los avances que ha tenido la electrónica y su 
capacidad de simplificar físicamente las configuraciones mecánicas, han traído como 
resultado 111 creación de instituciones de investigación con objeto de desarrollar 
métodos que lleven a la integración mecánica y electrónica. 
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ANTECEDENTES 

2.1.ESQUEMA HISTORICO DE LA MECATRONICA 

Con el ténnino "Mecatrónica" se reconoce una tendencia multidisciplinaria dentro 
del diseño que se inicio hace varios años y su uso se ha acelerado durante la década de 
los ochenta. Sin embargo, el incremento de actividades dentro de la ingeniería a 
principios de este siglo involucro solamente elementos mecánicos, ya que !ns 
tecnologías de ingeniería eléctrica y electrónica se encontraban en sus etapas iniciales. 

Es desde los años cuarenta que el escenario de In ingeniería mecánica ha sido 
compartido con la ingeniería eléctrica y la ingeniería electrónica, representando "la 
primera generación de la mecatrónicn". A principios de los años setenta el papel que 
se había adoptado previamente como "hardware electromecánico" se comienza a 
reemplazar por programas de computadora o "software", los cuales representan "la 
segunda generación de In mecatrónica". Esta tendencia continua con el constante 
desarrollo de computadoras y "software" cada vez más accesibles en manejo y costo. 
Este desarrollo dentro de las áreas de control electromecánico hu dado lugar a un 
"software de control " más efectivo y a un bajo costo. La introducción de "Ln 
Aplicación de Circuitos Integrados Específicos" (ASIC siglas en inglés), provee un 
regreso a la fabricación de circuitos integrados para aplicaciones determinadas por el 
usuario aunque con atributos de "software", lo anterior ha sido denominado como " la 
tercera generación de la mecatrónica" o "la super mecatrónica" [194]. 
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ANTECEDENTES 

2.2.LA EVOLUCION DE UN PRODUCTO 

Tomando un sencillo ejemplo tal como la acción de escribir; se observa que en los 
últimos 125 años ha existido una gran variedad de modelos de máquinas de escribir 
cuyo objetivo es el de facilitar esta actividad. Históricamente estas máquinas han 
tenido el siguiente desarrollo: 

A finales del siglo XIX la correspondencia y documentos legales eran principalmente 
escritos a mano; sin embargo el arte de dibujar letras sobre papel no permitfa Ja 
velocidad en la escritura. Por esta razón se penso que la escritura a mano debería 
sustituirse por un método mecánico, el cual pennitiera reproducir letras ya existentes. 
Es así que en 1865 se inventó la máquina de escribir manual, quien no ofrecía 
ventajas considerables sobre la escritura a mano por carecer de velocidad. 
Posterionnente en 1880 se introdujo la máquina de escribir mecánica quien superaba 
dos veces Ja velocidad de la escritura manual. 

Posterionnente se realizaron innovaciones a la máquina de escribir mecánica y en el 
año de 1934 entro en el mercado una máquina eléctrica, Ja cual presenta una esfera 
con todos los caracteres disponibles, siendo mayor la velocidad de escritura y 
permitiendo realizar mayor número de funciones. En 1970 se tiene la máquina de 
escribir electrónica, la cual ofrece capacidad de memoria y mayor automatización 
entre otras ventajas 
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ANTECEDENTES 

Actualmente se cuenta con el procesador de palabra quien ofrece mayores ventajas 
que la máquina de escribir electrónica ya que es posible corregir ortografía y 
gramática, acceso de inmediato a diccionarios en varios idiomas, generar dibujos, 
gráficas y símbolos diversos, imprimir textos y dibujos, archivar información en 
sistemas compactos y en algunos casos se cuenta con la función de corregir errores 
mediante la simulación de la voz humana. 

Mccntrónica 7 



ANTECEDENTES 

Por más de cien nflos se han utilizado elementos totalmente mecánicos en el principio 
de operación de las máquinas; donde la energía necesaria para su operación era 
principalmente suministrada por el propio usuario. Posteriormente se han utilizado 
motores eléctricos para realizar la impresión; sin embargo el usuario continua 
suministrando la energía necesaria para activar el teclado y trasmitir la señal al 
dispositivo de impresión. 

La combinación de elementos mecánicos, eléctricos, electrónicos y de computación 
han pennitido disminuir el consumo de energía la cual se emplea principalmente para 
transformar información y mover pequeños elementos con reducidas masas. La 
complejidad del producto ha aumentado generando nuevos retos y problemas al 
industrial, pero dándole beneficios al cliente quien impone y demanda condiciones de 
seguridad, calidad, precio e individualidad en el producto. Así mismo, la combinación 
de distintas tecnologías ha permitido el crear flexibilidad y multifunciones (paso de 
letra, corrección de errores, reproducir copias, capacidad de producir distintos tipos de 
caracteres y gráficos, almacenar información, transmitir información n otros sistemas, 
etc). Los elementos mecánicos han tenido el propósito de soportar, proteger y guiar 
los demás elementos; los elementos eléctricos el de transformar energía eléctrica a 
mecánica generando el desplazamiento de elementos; los electrónicos el de sensar, 
transmitir y transformar información, por último el de los elementos de computación 
los cuales aportan Ja lógica de operación y control de la máquina. 

La manufactura tradicional de estos productos se ha basado en procesos donde se 
desperdician grandes cantidades de energía y material. En procesos cuyo principio es 
el corte, la tendencia moderna de los procesos de manufactura se basan 
principalmente la "adición de materiales" y la utilización de "máquinas fle1dbles" que 
permiten fabricar nuevos productos evitando desperdicios y adaptarse rápidamente a 
futuras demandas. Los procedimientos automáticos de ensamble han sustituido a la 
producción tradicional por lotes, permitiendo la producción de altos volúmenes de 
distintos productos en la misma línea de producción con un mínimo costo y evitando 
operaciones de inspección. 

Principalmente estos cambios en el método tradicional de diseño y manufactura han 
llevado a la necesidad de integrar las distintas áreas de la ingeniería tradicional y áreas 
afines a la industria. 

2.3. DEFINICIONES DE MECATRONICA 

Una definición general y única de mecatrónica no existe; pero debido a que un gran 
numero de investigadores e instituciones de ingeniería han puesto su atención en el 
área, se han encontrado las siguientes propuestas. 
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ANTECEDENTES 

2.3.1. Ishii 1983: 

''En Mecatrónica, es necesaria la integración de los diferentes sistemas de 
diseilo como son el diseño de mecanismos, circuitos y software. Esta 
necesidad de integración se aprecia claramente en los robots." 

2.3.2. Yamazaki 1985: 

"Mecatrónica es la combinación de mecanismos y electrónica; pero en este 
caso el control de mecanismos se realiza por medio de microprocesadores, 
donde anteriormente se empleaba mecánica." 

2.3.3. Kajitani 1986: 

"Un sistema mecattónico, es aquel en el que su movimiento y control están 
combinados sistemáticamente para formar un sistema que permita ejecutar 
funciones específicas." 

2.3.4. IRDAC 1986 (Comisión de la Comunidad Europea): 

"Mecatrónica es una combinación sinergíca de ingeniería mecánica de 
precisión, control electrónico y sistemas inteligentes dentro del diseilo de 
productos y procesos de manufactura." 

2.3.S. Takeuchi 1986: 

"Mecattónica se caracteriza por el uso de la electrónica para el control de 
sistemas mecánicos y de esa forma mejora su funcionamiento." 

2.3.6. ltao 1986: 

"Mecatrónica es un sistema para transmitir, procesar, transformar y preservar 
energía e información." 

2.3.7. Salmien y Vcrho 1989: 

"Mecatrónica es la combinación de tecnología electrónica y mecánica, donde 
intenta alcanzar el nivel de inteligencia en máquinas y dispositivos y al mismo 
tiempo incrementar su flexibilidad, versatilidad, eficiencia y confiabilidad." 
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ANTECEDENTES 

2.3.8. Hurst y James 1990: 

"Mecatrónica es una actitud o filosofía que establece un enfoque 
multidisciplinario a la solución de problemas. Es por su naturaleza una 
actividad de grupo que involucra ingenieros mecánicos, electrónicos y de 
computación con el personal de otros departamentos dentro de la empresa. 
Esto pretende producir soluciones óptimas para diferentes clases de 
problemas. Mecatrónica no se considera una ciencia, pero sí una tecnología." 

2.3.9. Preston, Vitols y Murphy 1990: 

"Mecatrónica es una estrategia que combina ingeniería mecánica, electrónica 
y de software que se aplica al desarrollo y manufactura de productos para 
generar una solución óptima de diseño." 

2.3.10. Burr 1990: 

"Mecatrónica es una tecnología que combina mecánica con electrónica y 
tecnología de información para formar una interacción funcional e integración 
de espacio en componentes, módulos, productos y sistemas." 
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DESARROU..O DEL TRABAJO 

3. DESARROLLO DEL TRABAJO 

Este ttabajo se desarrollo en su totalidad en el Reino U nido y está basado en la 
búsqueda, recopilación, clasificación y descripción de información a nivel mundial en 
el área de mecatrónica. Siendo esta área una nueva tecnología que se esta dando a 
conocer en Europa y América, se decidió mostrar un panorama general en el que se 
describen los aspectos más importantes del desarrollo actual de la mecatrónica 
clasificándose en áreas y temas en las que está involucrnda; así mismo se aprovecho la 
oportUnidad de establecer comunicación con instituciones educativas e investigadores 
que ttabajan dentro del área en Europa. 
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DESARROLLO DEL TRABAJO 

3.1.ETAPAS PRINCIPALES DEL DESARROLLO DEL 
TRABAJO 

Las etapas principales que se desarrollaron durante el trabajo de tesis fueron las 
siguientes: 

Etapa Ob.ictivo 

l. Búsqueda de información. Obtener la referencia de cualquier 
documento escrito, autor, universidad o 
industria que generen, apliquen o 
transmitan conocimiento y experiencias 
relacionadas con mecatrónica 

2. Recopilación de infonnación Obtener una copia de las referencias 
identificadas en la etana anterior 

3. Clasificación de In infonnación Ordenar de una manera clara y sencilla la 
infonnación recopilada reflejando el 
estado actual del conocimiento en 
mecatrónica. 

4. Descripción de la infonnación. Entender y explicar los aspectos más 
importantes de cada tema general de la 
clasificación. 

5. Presentación de casos específicos. Describir casos específicos de actividades 
actuales en mecatrónica dentro de la 
industria la investi!lación y la academia. 

6. Resultados Presentar los resultados más importantes 
del trabaio 

7. Conclusiones. Presentar las conclusiones del trabaio 

3.2. BUSQUEDA DE INFORMACION 

El método empleado para obtener las diferentes referencias en el área de mecatrónica 
se desmrollo en las siguientes dos actividades principales: 

a) Identificar el criterio o las palabras claves para la búsqueda. 
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DESARROLLO DEL TRABAJO 

Durante el desarrollo de esta actividad específica el criterio se fue definiendo 
y aplicando conforme se iba obteniendo más experiencia en el tema, ya que al 
principio la búsqueda se realizo limitándose a la palabra "mccatrónica" 
encontrándose un número muy pequeño de referencias; posteriormente se 
amplio el criterio de búsqueda a distintos temas afines a la mccatrónica, esto 
se puede observar en el material recopilado que se entrego al Depanamento de 
Mecatrónica de Ja Facultad de Ingeniería de la UNAM. 

b) Interactuar con los distintos medios para lograr obtener las referencias. 

Después de conocer y entender los procedimientos para tener acceso a las 
fuentes de información, se logro interactuar con los diferentes medios 
disponibles. 

Las fuentes de información a las que se tuvo acceso se presentan en la 
siguiente tabla. 

FUENTES DE INFORMACION 
r.======v=is=iins====== 1 Gobierno 

l. Exhibicionos S. Dcpartment of Tmde and 

1.1 The Which Computer ? 
Show, Binningham ,Reino 
Unido 1991. 

1.2 The New Automan 
Exhibition, Binningham; 
Reino Unido 1991. 

1.3 Multimedia Exhibition, 
Londres Reino Unido 1991. 

1.4 Eurochem, ,Binningham, 
Reino Unido 1992. 

2. Conferencias 

"Métodos japoneses para el 
desarrollo de productos•. 
Daniel Whitney, 

3. Seminario 

"Modclling Product"; 
Engineerlng Design Centre, 
Universidad de Laneaster. 

lndus Reino Unido. 

Servicios de Computo 

l. Bases de Datos 

1.1 Eric Data Base 

1.2. Whilake's Bookbank 

2, Calálogos dentro de una red 
co~putarizada 

2.1 Bath !SI Data Servicc 
Science index 
Social Scicnce index 
Ans and Humani1ies Index 

2.2 1oln Aeadcmic Nelwork 
11ANF.TI. 

Calálogos ] 

1, Calálogos d~ productos 
comerciales. 
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Instituciones Blblloteens 

l. Académicas l. Universidad de Lancastcr, Reino 
Unido 

2. 

Universidades dentro del Reino 
Unido, Finlandia Dinamarca , 
Suiza y Bélgico. 

Investigación 

Centros de investigación dentro 
del Reino Unido, Finlandia, 
Dinamarca Suiza v Béloica. 

2. Instituto Tecnológico 
Cranfield, Reino Unido 

3. Biblioteca Británica 
Library Document 
Centrel Reino Unido 

Publicaciones 

de 

(British 
Supply 

Personal l. Revistas Técnicas Pcrió¡licas. 

l. Entrevistas a estudiantes y 
profesores. 

2. Indice.• 

2. Correspondencia 
2.1 Indices do ingenicrla. 

2.2 Indices Técnicos 
EñvCo de cartas a Investigadores 
e instituciones académicas. 3. Memorias de conferencias 

3.3.RECOPILACION DE INFORMACION 

A partir de las referencias obtenidas se prosiguió a obtener una copia o si era posible 
el original del trabajo publicado; dependiendo del tipo de referencia se concertarían 
entrevistas o se enviaría un comunicado solicitando infotmación sobre actividades 
académicas y de investigación. 

Las referencias que se obtuvieron se presentan dentro de una base de datos para su 
manejo .eficiente, el formato que se siguió para almacenar los datos es el que se 
presenta. 

Tihdo:'------------------AUlor(<r):, _______________ _ 

Fuen1e:. _______________ o__ __ 

Volumen: ___ NÚllltro: ___ Págl11as: ____ _ 
Fecila:_J_/_&lilor(orlgtn):. _________ _ 
Lugar de publkaci6n: ____ Edicl6n:. __ afia: __ 
Ana Gtntral dt lnttrli: Tema especljtco que cubre: 

Num.n/:____ ISBN: ___ _ 
Ficha~Num: ___ Cla1(flcacian ___ Cl.ave: __ _ 
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Se localizaron siete libros de mecatrónica; además se presenta información referente a 
instituciones e investigadores que desllITOJlan actividades en el área. 

Cabe hacer notar que Ja etapa de recopilación de información de este trabajo de tesis 
se concluyo a mediados de 1992 por lo que no se incluyen nuevos cursos y 
conferencias que se han realizado recientemente. 

Toda la información recopilada se presenta en cuatro caxpetas anexas al trabajo escrito 
que se entregaron a la Facultad de Ingeniería de la UNAM. 

3.3.1 Contacto con especialistas en mccalrónica 

Se obtuvieron entrevistas con los siguientes investigadores que tmbajan en el área de 
mecatrónica: 

1 M. en l. David Dawson 5 Dr. Roben Chaplin 
2 Dr. Roben Brncewell 6 M. en I. Mnrtin Widden 
3 M. en I.Vlncent Oh 
4 Dr.LiMan 

Se anexan dos cassettes con las entrevistas originales, donde contestaron las 
preguntas del siguiente cuestionario (las preguntas se presentan en idioma inglés por 
ser este el utilizado en las entrevistas). 

l. Which are lhc procedurcs to crealC n ncw cnginccring course? 

2. How did lhe cngineering department decide to odopt Mechatronics os n course al Lnncaster 
University? 

3. Which hove been the difficulties in thc proccss to crcalC lhc ncw Mcchatronics course 

4. Whnt type of laboratorios and equipmcnt do you havc to develop Mcchatronic practices? 

S. Which equipment do you lhink is lhc best for lhose uctivities? 

6. Which have been lhe response of the studcnts? 

7. Which is tite differencc between a studcnt who tnkcs an engineering carccr and lhc onc who 
takcs Mcchatronics? 

8, Do you havo externa! supervisors? How do t11ey participatc in lhe developmcnt of lhc 
Mcchatronics course? 

9. Which Is lhe purpose having relatlon between school and industry? 

10. Which are lhe most common problems to devclop industrial problems? 

11. Whlch has been the mcchatronic proicct wilh most success? 
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12. Whlch has bcen lhe mechatronic project wilh less succcss? And Why? 

13. Does the industry have idenlified the Mechnironics technology or Mechntronics is justan 
academic conccpt? 

14. Is Mechatronlcs justa fashion? IC not ,Whcrc is it going? 

IS. What do you lhink about a Mexlcan cnrcer plan? (3hrs/wcck, S subjecls/scmcstcr, SO 
subjects, S ycars + lhcsis) 

16. Which is your ndvicc to thc group ofpcoplc who are trying to crcate a new Mechaironics 
career at the Nalionnl Univcrsity of Mexico? 

17. Could vou explnin a mechatronic proiect whcrc vou are panicipalina? 

3.3.2Conlacto por medio de carta 

Dentro de esta etapa se enviaron comunicados a investigadores e instituciones que 
realizan actividades en mecatrónicn. (La información obtenida , los nombres y 
direcciones de las personas e instituciones se incluye en las carpetas anexas No. l y 
No.2). 

Tipo de Tipo de 
lnformacl6n Información 
Recibida Recibida 

G!Cana 18 Curta 
CJFolletos lll Folletos 
11 Plan de ID Plan de 
Estudios Estudios 
ll!INo Instil11ción IXl No Institución 
Resoondió Re.qoondió 

School of Bn¡ineering & Manufacture Ocpartmcnl of Mcchanlcal &¡lncerina 

12Jlll¡I 12lllltl Kalhollcke Univcniteil Lcuven 

Oú'Ord Orthopacdlc llnglncering Centn:r ln1t.h11to of Ro bolita and 

~ 12llIIJI Mechatronlc1 Lab. 

Ocpartmcnl of Mcchanical Englncaring Dcpartment o! Median leal &¡lncerina 

~ Katholleke Univenhclt Leuvcn m Loughborou¡h Unlvcnity ofT«hnolo¡y 

Ocpartment of Mechanical Enginecrlng Depanm..,1 Al'llMB 

12Jlllll Univcnlty of Soulhampton 12JllltijD Thc Univcnlty Dundec 
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lnlttlllgcnl Sy1tem Rcscardt Group ln11itutc ofBn¡lnterirq Dcdgn 

!XI UnJvcnity oíWallc1 Collcao of CardiCf m 1'echnlcal Unlvcnity of DcMtark 

1:0m11 
Dcpartmcnl of Mcdi1nlcal Bngfnccring Feden.lion of Finish Metal, Bnglnccr:lna 
Kalhollcb Unlvcnllclt Lcuvcn 121m and lll«tn>technlcal lndu1tric11 FJMJIT 

Ltppcenranta Univcnity ol Technology Advanccd Manu!actwin1 and Automalion 

!XI 121 Rcicuch Ccnm;Unlvmity of Driml 

Dcpartmmt o( Mcchanical En¡lncerin¡ School ofEngineerina and Applicd 

!XI llcriot.Wttt Unlvcnhy 121m Sel en ce 
Univculty ofDudwn 

School of llnglneerin¡ Dqunmcnt ol control Enginccrlna 

!XI Tham~ Polytcchnic 121m Thc Univmity of Shcfteld 

School ofMcthanical and Productlon Dc¡nrtmcnt of Mcch•nkal and Production 

!XI Englncering [RJ Engineering 
Univcnlty of A1tuon Hinninglwn 

Dcpartmcnt of Elea.ronlc Bngfnecring Oqlartmcnt of Mathcmatic1, Swi1tict and 

1:0m11 Rohoticc Rctcarch Unh [RJ Opcratlon11:J Reiean:h 
Thc Univcnlty of llull Nott.ingham Polytechnic 

Thc CIM lnstiWlC Dcpanmmt of Enginccring Scicnce 

121m C111nficld lnstitulc of Tcchnology 121m Univcnlty of Oxford 

lnatltutc oí Product Dcvclopment School of Mcchanlcail Bnglneerins 

121mr1 ThG Tcdmlcal Univcnity of Dcnmark [RJ Unlvcnlty or U.th 

In1dtuto oí Product Dcvclopncnt School of Bn1ineerina 

IXl Thc Tcdtnical Univcnity of Dcnmark ~WJ!ill Gtugow Collcgc 

Thc Univcnily oí Jlult DeJ-rtmcnt of Mcchanical Rngi~rina: 

IXl Ocpt.rtmcnt ofUneinccring Deslgn and [RJ Hclsinki Unlvcn:ity ofTcdmology 
Manufacture 

Danak Tcknologl Departmcnt of Mcchmlc:al lllcmcnll 

!XI Oatm Teglvcarksvcj 24 [RJ Royal lnsttitutc of Tcchnology 

lnstilutc ofTraniduccrTcchnology Robotics and Control Oroup 

1:0m11 Univcnity oC Soulhamplon ~m AFRC lnstltutc of Ensinccrin¡ Reacarch 

Dcp1nmcnt oí Mcc:h1nical Enginccrlng 

1:0Wtlil Univcnfly o( Ncwcaatlc Upon Tync 
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3.4. CLASIFICACION DE LA INFORMACION 

A continuación se describen las distintas alternativas que se propusieron para definir 
el método para la clasificación de la información. 

Altematlva 1: 
Emplear un método existente que clasifique las distintas áreas de mecatrónica. 

Resultado: 
Esta alternativa se desecho ni no encontrarse ningun método que defina una 
clasificación sobre el tema. 

Alternativa 2. 
Utilizar nlgun método de clasificación basado en el orden en que se presenten 
Jos trabajos en las conferencias de mecatrónica. 

Resultado: 
Se observo que en no se maneja ninguna clasificación dentro de conferencias 
que se consultaron. 

Alternativa 3 
Ordenar de manera secuencial o generar combinaciones en Ja base de datos. 

Resultado: 
Se obtuvo como resultado que no existe una secuencia en Jos datos obtenidos, 
por ejemplo si se ordenan las referencias obtenidas con las siguientes palabras 
claves como: :Mjcroprocessors, Mechatronic Desj¡¡n,y Swm:; y se analizan 
sus contenidos se encontraran que es difícil lograr una relación y secuencia 
lógica entre los documentos. 

® Mjcrpproces110rs on co-ordinatc measuring machines 
® Investigation Into Mjcmproccssors Control of a Stcpping Motor 

® Mechatronic Desj¡¡n Concept for Intclligent Robot Grippers 
cJll Rcvicw: Mecbatronics DesjKn in Japan and Mcchatronic Design 
® The mecbatronic desian concept and its npplication on robot gripper design 
® Mechalronjc Desj¡¡n of a Bclt Tcnsioning System 

® ~ Sclection Proccdurc 
® Slm=- What's Hnt , What's Not 
® Design anda sclf- rcfcrcncing tcmperaturc l!!l!ISll for the process industries 
® Dcslgn and devclopment of a multitasking low cost laser li!:llSlll: for manufacturing 

applications 
® Bio.si:nsw;s 
® Slm= for the '90s 
® Slm= in Automatic Inspections 
® A Sensor Classitication Scheme 
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® New generntion of automotivc JiClW2[S to ful fil lhc rcquiremcnts of fuel economy 
and emission control 

® Mccha1ronic = in lntegraled vehicle architecturc 
® The Futuro of =· materials scicnce or software enginccring? 

® rcfercncins de Ja base de datos generada 

Alternativa 4 
Generar una analogía con una clasificación existente de otra área afín a la 
mecatrónica. 

Resultado 1: 
Se recurrió a la clasificación de la referencia [131] para los sistemas 
tecnológicos, Ja cual fue muy difícil de aplicar y no cumplía con los 
requerimientos por ser una clasificación general. 

Resultado 2: 
Se decidió emplear la clasificación que se presenta en la referencia [107] para 
la ingeniería de diseño, esta clasificación cubre el conocimiento basándose en 
las mejores prácticas de empresas líderes en la realización de productos, los 
principios en los que se basan y en la investigación para mejorar dichas 
prácticas. 

Los puntos en los que clasifica al conocimiento en ingeniería de diseño son las 
siguientes: 

1. La Ingeniería de Diseño en el Contexto de la Empresa. 
2. Ingeniería Concurrente y Principios de la Participación de Grupos de 

Trabajo. 
3. Manufactura. 
4. Análisis y Modelado. 
S. Estadística. 
6. Sistemas. 
7. Diseño Auxiliado por Computadora. 
8. Teoría y Metodología de Diseño. 
9. Diseño y Optimización de Componentes. 
10. Diseño de Ensamble y Tolerancias. 
11. Información Nueva y Aprendizaje. 

Se realizaron modificaciones a los puntos de la clasificación anterior, ya que 
se considero una clasificación que ordena las referencias· por temas y áreas. 
Los temas tienen por objeto clasificar las referencias en función al tipo de 
conocimiento que utilizan, y las áreas se refieren al uso de conocimiento que 
se maneja; siendo el área de academia la que trata la enseñanza del 
conocimiento; la investigación es el área que genera el conocimiento; y la 
industria el área que aplica el conocimiento. 
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Como resultado se obtuvieron los puntos siguientes: 

1. La Mecatrónica en el Contexto de la Empresa. 
2. Ingeniería Concurrente y Principios de la Participación de Grupos de 

Trabajo. 
3. Manufactura en Productos Mecatrónicos. 
4. Técnicas de Análisis y Modelado. 
5. Ingeniería de Sistemas. 
6. Diseño Auxiliado por Computadora. 
7. Teoría y Metodología de Diseño Mecatrónico. 
8. Diseño y Optimización de Componentes Mecatrónicos. 
9. La Enseñanza de la Mecatrónica. 
10. Productos Industriales Utiles y de Interés para la Mecatrónica. 
11. Trabajos Misceláneos. 

A continuación se presenta la lista de temas con el titulo de las referencia clasificadas. 

Tema: l.- La mccatrónica en el contexto de la empresa 
Subtema:l.1.- Relación entre mercadotecnia, finanza.<, manufactura, y estrategia de la empresa 

durante la realización de un sistema mccatrónico 
Rererencias: 

6 
14 
23 
42 
61 

77 
91 
136 

Mechatronics dcsigns meet chnnging nccds 
Trainlng & Education : What do you nccd, & How do you know? 
The Futuro for manuíacturlng in the UK 
Mechatonics in 1apan-strategies and practicc in product deveiopment , 
Deslgn Methods in 1apan: Rcscarch, Educalion and Industrial Application from a 

Europenn Viewpoint 
Mechatronics is for everyone 
Forward Enginccring - A Strategic link Betwccn Dcsign and Profit 
Engineering in the 90's; Design for succes.• 

Subtema:J,2.- Estrategias de procesos competitivos (ejemplos de empresas) 
Referencias: 

139 
145 
147 

U.S. must pul R&D to work 
Fresh approach reduces product time-to-market 
Vicw point News 

Tema:2.- Ingeniería concurrente y principios de la panicipación del equipo de trabajo 
Referencias: 

35 

67 
126 
155 
156 
158 
159 
161 

Feasibility study of an automated materials tesling facility for British Steel of 
Scunthmpe 

Integrated Product Dcvelopment 
Concurrent Design of Products and Processes 
Work group computing for compctitive manufacturing 
Laying lhe foundalion 
Team work Pays off 
Software far Concurren! Enginecring 
Mechatronics a key playcr in concurrcnt cnginccring 
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162 Product Dcsign for Manufacturing: The Uso of Knowledge Bascd Systems in 
Concurren! Englneering 

163 Concurren! design of automated mnnufacturing systems using knowlcdge 
processing teehnology 

140 Mllnaging complexily In automnled systems: an informalion mensure and lts 
npplication 

Tema:3.-Manufnctum en productos meeatrónicos 
Referencias: 

13 
18 
29 
66 
68 
108 
138 

Dcsign for Assombly in Aclion 
The Mylh of the Super Engineer 
Modular produclion system 
Flexible Asscmbly Systems 
Design for Assembly 
Eco Design: Deslgn and lhe response to lhe greening of lhe intemalional market 
Dcsign for environmentabilily 

Tema:4.- Técnicas de análisis y modelado 
Referencias: 

36 
22 
54 
SS 
86 
98 
157 
49 

Eslimalion mclhod for hardware rcquirements in embeddcd systems 
A Dcsign Model to Minimisc Electronic Product Dcsign Failures 
Non-linear modelling of rnbusL controllers for robolic manipulntors 
Magnetic effects in nn electro-rheologicnl controller 
Mnlhemalical Modeling of Servo·Hydrnulic Materinls Testing Machines 
A Salid Free folTil Fabricalion and Seleclive Powder Slntering 
Salid Prototypes Produced Wilhout Postcure 
A control structure far flexible high·spced machinery 

Tema: S.- Ingeniería de sistemas 
Sublema: 5.1-Conocimiento y habilidad de emplear principios de integración y diseno de sistemas 

mecatrónicos 
Referencias: 

8 
62 
73 
79 
131 
154 

Design Melhodologies in lntegrnled Business 
Informalion based strategies in dcsign of mechatronic systems 
A fmmework for mechatronies design melhodology 
Control: The lntegmtlng Factor in Mechntronics 
Editorial: lntemntional Conference on cngineering Design 
Design Melhodology 

Sublema: 5.2-Desarrollo de conceptos, configuraciones y disenos pammétricos de sistemas 
mecatrónicos 

Referencias: 
50 
72 

74 
153 

Mechatronics an lntelligent approach in engineering design 
Mulli-disciptinary design problem in mechatronics and sorne suggeslions to 

its melhodical solulion in conceptual dcsign phase 
The mechatronic design concept and its applicntion on robot grippcr design 
Control System Dcsign for a Robotic Backhoe 

Tema: 6.- Diseno auxiliado por computadora 
Referencias: 

15 
93 
99 

Computer Control for lhe 1990s 
Mechatronics oflhe Silicon Repeater 
Integration ofCAD and inspcction for Mold Produclion and Rework 
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Tema: 7 .- Teorías de diseno mecattónico y metodología 
Rererencias: 

7 
9 
51 
52 
100 

101 
105 

106 

123 
132 

133 
134 
152 

Sensor Selcction Procedwe 
Experienccs ofUsing Metamodcling in Systcmatic dcsign ofMechatronics 
Taguchi mcthodology within mechattonic.• 
The partition of functions in mechatronics dcsign 
Development of an in-house computer nutomnted process plannlng system 

bnsed on group technology concept 
Mcchanical Design Slmpllfication Using Function Dcscription Language 
A Review of Rescarch in Mcchnnlcal Enginccring Dcslgn. Part 1: 

Descriptivo, Prcscriptive, and Computer-Based Modcls of Dc.•lgn 
Proccsscs 

A Revicw of Rescarch in Mechanical Enginccring Dcslgn. Pan 11: 
Rcpresentntions, Analysis, and Design for the Lifc Cycle 

Mechattonics and the imitntlon oí nature 
A methodological comparison of thc sttuctures of scientific rescarch and 

cnginecring design 
The status of dcsign thcory research in the Unitcd Stntes 
Relcvant fcatures of the decadc 1981-1991 for thcorlcs of deslgn In Japan 
Enginecring Deslgn and Mcchattonics -The Schcmebuildcr Project 

Tema: 8.- Diseno y optimización de componentes y sistemas mecatrónicos 
Sublema: 8.1.- Desarrollo de técnicas, procedimientos y experiencias de diseno para crear 

componentes mecatrónicos 
Rererencias: 

31 
32 
33 
34 

47 

63 
97 
102 
103 
104 

112 

113 
114 
115 
116 
117 
118 

119 
120 
124 
130 
149 

The developmcnt of n high-pressure, thick-film sensor 
The piezoclectric cylindcr gyroscope 
Dcsign anda self- refcrcncing tcmperature sensor for the proccss industries 
Design und dcvclopment of a multitnsking low cost lascr sensor for 

manufacturing applications 
The field-conttolled liquid stnte: a conceptual mcans for thc implemen-lation 

of advanced mechattonics systems 
Biosensors 
A framework for Intclligent Robotic Asscmbly 
Object-Slip Dctection During Manipulation Using a Dcrived Force Vector 
Algorithms for Proccssing Data from u Photoclastic Slip Sensor 
Past and Accuratc Tracking Conttol of a Flexible One-Link Robot Bascd on 

Real-Time Link DcOection Mcasuremenl• 
On the reulization of an accurate hydraulic servo through no iterativo lcarnlng 

conttol 
Electtonics and Information Tcchnology in High-Range Elevator Systems 
Hardware Estimation Mcthod for Embcddcd Systems 
A Sensor Classilication Schcmc 
A Batch-Pabricated Silicon Accclcrometer 
Intcgrated Silicon Microbcam PI-FET Accclerometer 
A Poree Scnsing Chip Dcsigncd for Robotic and Manufacturing Automation 

Applications 
Silicon as n Mechanical Material 
Pabrication and testing of !he planar magnctic micro motor 
Suñace micromachined mcchanisms and micromotors 
MEMS: Microelecttomecanical Systems 
Puzzy Logic gocs to market 
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171 Supression o!Whirling Motion or High Spccd RolOr 
177 Dynamic Analysls offlying Hcad Slidcrs 

Subtcma: 8.2.· Desarrollo de lécnicas, procedimientos y experiencias de diseno utilizando los 
distinlOs componentes que constituyen a un sistoma mecatrónico 

Referencias: 
1 
25 
28 
30 
37 

40 
41 
45 
53 
57 
58 
78 
82 
84 
85 
89 
90 
94 
95 
96 
110 

129 
151 
167 

168 
170 
173 
174 
180 
181 

Investigation lnlO Micropro<:esSOrs Con1rol oí a Stcpping Moior 
Mechatronics in auiomated apparel manufacture 
Mechatronic Design Concept for lntclligcnt Robot Grippers 
Microprocessors on co-ordinatc mcasuring machines 
Automatic gcncmlion of software ror microcomputcr·controlled hydraulic servo 

systcm by meaos oí tho SOKRA TES-SA specification langnagc 
How docs onc spccify and dcsign an in pul dcvicc for telcoperation? 
Compurer vision as a sensing systcm for soil cultivator control 
A mcchaP'onic approach to produce grading 
A digital position controllcr for an intcgratcd hydraulic actualor system 
lntclligcnl robot systcms for aulomation in lhe food induslry 
Thc robot asan iniclligent interactivo machine 
Mcchatronics Tcchnology in Modular Machines 
A Dis1ributed ArchilCCturc for Parallel Con1rol oí Advanced Production Machines 
Scnsors in Automatic lnspections 
Torquc Control in Brushles.~ Scrvomotors 
Micro·Based Cold Roll Fonning Sysicm 
An Intcltlgcnt Automatic Storage and Rctricval System 
The Reliability and Design oí Small Electric Actuators 
Multivariable Control 
Adaptive Control for Autonomous Robots 
Dcvelopment of a Mobile Robot Conlrolled by Thrce Motors for a Hostile 

Environments 
Mechatronic scnsors in intcgratcd vehiclc archilccture 
The Futuro or scnsors, materials scicncc or software engineering? 
Dynamic Measurement oí Mechanical and Optical Characteristics oí Optical 

Disks 
Research on Floating Characteristics oí Bumishing Heads of Magnetic Dlsks 
Accelcration Fcedforward Control for Hcad Positioning in Magnctic Disk Orives 
An Active Air Bcaring 
The Vertical Travorsc Stagc in Vacuum Condition 
Multitum Absolute Encoder Using Spatial Filter 
Precision Automated Assembly Dcvice Using Volee Coi! Motors 

Subtema: 8.3.· Desarrollo de técnicas, procedimientos y experiencias de diseno utili1.a11do un 
sistema mecatrónico 

Referencias: 
26 
27 
38 
39 
44 
46 
48 
75 
80 
81 

The 'intelligent' Sawmill 
Mechatronic Syslem for Knittcd Fabric Handling 
Jntelligent nutomated asscmbly or lhe uppcr parts or shocs 
Jnitial dcvelopmcnl ora mecha1ronic mnshroom harvester 
Self-serving banking and mechatronics: lhe first twcnly ycars 
Artificial intelligcnce tcchniqucs applied to robotic decorntion or scale models 
A fully distrlbuted real-time contra! system 
Mechatronics For RoboL• 
Mechatronics Applied to the Manufacture oí Knitled Garments 
Mechatronic Dcsign oí a Bcll Tensioning System 
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83 Low Resolution Co-on!inato Measuring Machine 
125 Where Automoüve Englne Tcchnoiogy is Going 
128 New generation of automotivc sensors to fui fil the requircments of fuel 

economy and emission control 
169 Measurement of lmpulslve Forces Arising from Flying Head/Disk Colllsion in 

Magnetic Disk Storage Systoms 
172 A Laser Mcasurment System Cor Fast and Precise Positioning 
175 lnfluence of Printltead Vlbrction in lmpact Primer on Printing Quality 
176 Noise Reduction Cor a Dot-Matrix lmpact Printer 
178 Dcveiopment of an Ultrahigh-Spced Serial Printer 
179 CCD Army Scanning Servomcchanism for a High Rcsolution Carnera-Typc 

Color Jmage Scanner 
182 Thc Role of Prccision Enginccring in Manufacturing of thc Futuro 
185 Advancements in Tcchnology and its impact on Ute Futuro Developments of 

Mcchatronics Concept 
189 DevelopmenL• in Automatlon and Robotics in Construction 
148 Drive engineers at the cutting cdge 

Tema: 9.· Aspectos académicos de la mccatrónica 
Referencias: 

Practica! Teaching in Mcchatronies 
Mcchntronics in cnginecring courscs 

16 
19 
59 Intcgmtion of ndvanced microcomputcr systcm dcsign in mcchanicnl engineer 

cducation 
60 The mechntronic curriculum for thc modcrn cnginccr 
76 Mcchatronics: Cross-Discipiimuy Opponunities 
87 Dcvelopment of a Mcchatronics Leaming Facilily 
88 A Mcchatronics Awnreness and Ute Development ofhands-on Training 

Equipment to Ute CIM Environmcnt 
107 Ncw Goals for Enginccring Education 
109 A critlcism of an undergraduatc design curriculum 
121 Achieving lntcgrntion in cnginecring Dcsign Education: The Role of 

Mcchntronics 
122 Rescarch in cngineering design: Sorne proposnls for improving resenrch, 

teaching and practlce 
135 Engineering design cdueation: situation repon 
137 Enginccring Design Centre; Repone visita a Finlandia y Dinamarca 
141 Schooi of Enginccring, Computing and Matltemnticni Sciences: Mcchntronics at 

Lancaster 
142 Extcnding professional deveiopment 
143 The state of cducation 
144 How Utey pass go 
146 Britain's New Engineering Design Centres 
150 MethodologyofEducntion and R&D in Mcchatronies 
160 Roboücs in Japan from east to wcst and outcr space to inner space 
184 Action Leaming in Mcchntronics 
186 Meehatronics in Switzeriand Research nnd Education 
190 Resumen de Experiencias en CIM 
191 B. Eng in Mcchatronics 
192 Mcchatronics- A Chnilenge for Education 
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Tema: 10.· Productos industriales útiles y de interés pnrn In mccatrónicn 
Referencias: 

64 
65 
69 
10 
20 
21 
24 
11 
12 
17 

Sensors for !he '90s 
Asscmbly Robots Built Quality 
Undcrstnnding Automotive Elcctronics 
'Pneumatic transistor' sets energy snving trend 
Sensors • What's Hot , What's Not 
Automatic identificaUon: How do you choose it & Whero do you use it? 
Discrete-Device Applicatlons in Automotive Elcctronics 
Precision Vision 
Voice 1/0 in Manufacturing 
AGVS 2000: Whllt Lies Ahend'I 

Tema: 11.· Trabajos misceláneos 
Referencias: 

2 
3 
4 
5 
43 

56 
70 
71 
92 
111 
127 
164 
165 
166 
183 
187 
188 

lnsido !he Robot Kingdom 
Mcchatronics Design in Jnpm 
Mcchatronics: Japan's Newest Thrent 
Japnnese Tcchnology Assessment 
The Pinnish mcchatronics approach-experiences in adaptlng to educational, 

research and industry purpose 
Mcchatronics ·a concept wilh examples on active magnetic bearings 
Mcchatronics, Elcctronics in producL• and processes 
A lheoreticul Approach to Mcchutronics Design 
Ten Prepositlons on Mechatronics 
Mcchatronics ·a concept wilh examples in active mugnetic bcarings 
Review: Mechatronics Design in Japan and Mechatronic Design 
Puture Trends in Mechatronics 
Prescnt Starus and Future of Opto. Mechatronics 
Magnetic Bearings • Applications, Concepts and Thcory 
Does Mechatronlcs Need a Special Design Attitude? 
Oesign Models in Mcchatronic Product Development 
Metnmelhodics In the Tnsk Definition and Conceptual De.•lgn Pilases 

3.5. DESCRIPCION DE LA INFORMACION 

En esta etapa se describen los trabajos dentro de los temas y subtemas que se 
definieron en la clasificación de la información. 

3,5;1, La Mecatrónica en el Contexto de In Empresa. 

A nivel mundial diferentes empresas han considerado la incorporación de nuevas 
tecnologías dentro de sus procesos de producción para el desarrollo de productos. 

Este tema tiene como objetivo obtener la relación en la estructura de una empresa que 
va desde sus aspectos materiales como son maquinaria, equipo, mobiliario hasta 
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aspectos· administrativos o estrategias para operar y organizar las diferentes 
actividades que intervienen en la empresa para crear o emplear productos 
mecatrónicos. 

El tema se divide en dos partes, que se describen a continuación . 

... 1.1 Relación entre mercadotecnia, finanzas, manufactura y estrategia de 
empresa durante la realización de un sistema mccatrónico. 

El objetivo de este subtema es el de conocer el método de interacción de los distintos 
departamentos que interviene en el desarrollo de un sistemas mecatrónico, así como 
las comentes o filosofías que generen el manejo exitoso de una empresa. 

Para entender este subtema se tomaron los conceptos presentados en Ja referencia [42] 
donde se definen tres niveles en Jos que se puede conocer el método de interacción 
entre las distintas áreas que intervienen en el desarrollo de un sistema mecatrónico. 

J, Nivel de la estrategia de la empresa. 

Este nivel se refiere a los retos que se presentan en un mercado que 
constantemente varia en los atributos de los productos y la imponancia de 
emplear y conocer nuevas estrategias. 

Las estrategias que la mecatr6nica está imponiendo van desde Jos aspectos 
relacionados con las iniciativas que se adoptan dentro de la industria, la 
Investigación y Ja educación hasta el apoyo el gobierno proporciona para el 
desarrollo de dichas iniciativas [23] [77](139]. 

2. Nivel de la orga11izaci611 de la empresa. 

Se destaca, la necesidad de una organización que permita la interacción de 
todos Jos sus departamentos de la empresa simultáneamente, y aunque no se 
defina de manera precisa como debe ser esta interacción, se presentan algunos 
ejemplos concretos que muestran los cambios que Ja organización de las 
empresas está suñiendo con el uso de mejores métodos para manejo de 
lnfonnación, sistemas de manufactura flexible, entrenamiento y enseñanza 
para personal, así como técnicas y herramientas que permitan predecir el 
comportamiento que el producto mecatrónico va a tener desde sus aspectos 
comerciales , de manufactura, de ensamble, de operación o servicio hasta su 
reciclamiento, es decir durante el ciclo de vida del producto [6] [42) [61) [91] 
[136). 

Mcca!rónica 26 



DESARROLLO DEL TRABAJO 

3.Nivel del desarrollo del producto. 

Este nivel tiene como objetivo entender las actividades que van desde estudiar 
o reconocer las necesidades del cliente hasta las que garantizan los aspectos de 
calidad del producto durante su operación. En todos los trabajos que se 
presentan dentro del tema se habla de las distinta~ actividades que caracterizan 
a un producto mecatrónico como son la flexibilidad, la inteligencia, la 
multifuncionalidad, el desempeiio de funciones invisibles y la capacidad de 
evolucionar rápidamente cuando las demandas del mercado requieren de un 
producto que supere a su antecesor . 

••• 1.2 Estrategias de procesos competitivos (ejemplos de empresas). 

Algunas empresas como: Rolls Royce, Digital Equipment, Percis Group y Dowty 
Group han tenido un gran éxito al poner en práctica nuevas estrategias en la 
elaboración de productos mecatrónicos [145] [147]. 

3.5.2. Ingeniería Concurrente y Principios de la Participación de Grupos de 
Trabajo. 

Este tema se enfoca en la participación de grupos de trabajo en la llamada " Ingeniería 
Concurrente" en el Reino Unido o" Ingeniería Simultánea" en E. U. A. [162]. 

El principio en que coinciden todos los trabajos es la importancia de romper con las 
barreras de comunicación entre todos los departamentos de una empresa [158] [161] 
[67] [35] es decir, se tiene a todos los departamentos de la empresa trabajando 
conjuntamente y de esa forma es posible tomar decisiones e intercambiar 
información. Sin embargo las técnicas o herramientas que utilizan para este fin son 
totalmente distintas y dificiles de aplicar [155]. 

El segundo punto donde coincide la mayoría es en el manejo de información a través 
de la computadora [156], ya que se considera que es el mejor vínculo para integrar a 
todas la áreas que intervienen en el desarrollo del producto; pero no se menciona que 
información se debe emplear ni los métodos de interacción [126] [159] [163] [140]. 

Se detectaron casos de empresas en donde el personal es rotado en distintas áreas, y 
de esa forma adquiere conocimiento y experiencia de todas las actividades que se 
desarrollan dentro de la empresa y así es posible para el profesional entender cuales 
son las reacciones de las decisiones que se tomen durante el desarrollo de productos. 

Cabe hacer notar que los trabajos encontrados reflejan el estado de trabajo de las 
empresas japonesas y resaltan que no existe una empresa con el mismo tipo de 
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organización que otra, es decir que cada empresa aplica de manera particular esta 
filosofía. 

3.5.3. Manufactura en Productos Mecatrónicos. 

Este tema tiene como objetivo el generar conocimiento para entender el tipo de 
manufactura que se emplea en productos mecatrónicos. Esto abarca conocimiento de 
las técnicas específicas de diseño para mejorar el ensamble, almacenamiento, 
reciclamiento y algunas áreas que se definen como diseño para "X" (donde X es 
cualquier área específicas como minusválidos, niños, productos bélico, etc). Las 
técnicas de diseño que se presentan son: Cálculo del costo de un producto durante su 
proceso de fabricación por medio de un programa de computadora [18]; filosofía de 
diseño pam facilitar el proceso de manufactura por medio de módulos [29]; técnicas 
pam medir la potencialidad de ensamblar un producto [13] [66][68]; Eco Diseilo que 
establece un criterio de diseño que va desde la fabricación de los productos hasta se 
desecho, pensando en evitar el menor daños posible ni medio ambiente [108]; 
relacionado con Eco Diseño por medio de un programa de computadora es posible 
medir el impacto ambiental de un producto [ 138]. 

3.5.4. Técnicas de Análisis y Modelado. 

El objetivo de este tema es el de crear técnicas de análisis y de modelado que simulen 
distintas características de un producto mecutrónico sin ser este construido. El 
impacto más importante de estas técnicas es el poder disminuir el tiempo que tarda el 
desarrollo de un producto. Esto se puede observar en los trabajos siguientes: Modelo 
pam lograr las mínimas fallas en productos electrónicos, para ello se evalúan aspectos 
ambientales, variaciones de voltaje, etc [22]; programa de computadora basado en 
inteligencia artificial para estimar el hardware que se requiere cuando se tiene 
diseñado el software en un problema mecatrónico [36]; métodos de modelado 
matemático de sistemas mecntrónicos , en donde se incluye el análisis de los aspectos 
dinámicos de la estructura , los mecanismos empleados y su algoritmo de control [ 49] 
[54][55] [86]; técnica para desarrollar prototipos o modelos tridimensionales a través 
de la adición precisa de material. Esta nueva técnica de modelado tiene como objetivo 
obtener un modelo tridimensional de la misma forma como se obtiene la impresión de 
un dibujo; la capacidad de realizarlo es resultado directo de la mecatrónica y del uso 
de nuevos materiales [98] [157]. 

3.5.5. Ingeniería de Sistemas • 

•.• 5.1-Conocimiento y habilidad de emplear principios de integración y diseño de 
sistemas mecatrónicos 

Este subtema muestra aspectos de la habilidad y el conocimiento de emplear 
principios de diseño de sistemas así como el desarrollo de conceptos, configuraciones 
y diseños paramétricos de sistemas mecatrónicos; que se basan en principios de 
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ingeniería de sistemas para formular sus tesis; por ejemplo se critican las metodología 
tradicional del diseño y se formula una nueva propuesta que se apoya en el manejo de 
información a través de un esquema en el que se dividen los aspectos comerciales, de 
ingeniería, de producción, electrónicos, mecánicos y de software; además aspectos de 
competencia, abastecedores y de facilidades que existen fuera de la empresa; para que 
por medio de ciertas técnicas (que no se mencionan) y con la información de cada 
área se integre todo el conocimiento que Involucra el desarrollo de los productos [8] 
[79] [62]. 

El desarrollo de productos mecatrónicos específicos es realizado por medio del uso de 
conceptos de ingeniería de sistemas, esto define la llamada "estructura funcional" que 
es un modelo abstracto del comportamiento funcional de un sistema mecatrónico, 
dicho sistema debe ser compatible en tres aspectos: en las funciones de 
transformación, las funciones de propósito y los estados de las funciones o 
transiciones; para crear una estructura más compleja pero con el mismo 
comportamiénto de la estructura original [73]; la relación entre los distintos elementos 
que forman un sistema mecatrónico se representa mediante diferentes técnicas o 
métodos de diseño (131]; un método de diseño basado en el análisis de métodos ya 
existentes representa la filosofía con que se diseña y se imparte la ingeniería de diseño 
en Dinamarca [154] . 

... S.2· Desarrollo de conceptos, configuraciones y diseños para métricos de 
sistemas mecatrónicos 

En este subtema se presentan casos prácticos en donde se utilizan principios de 
integración y diseño de sistemas, resaltando el uso de un procedimiento sistematizado 
basado en la integración de distintas tecnologías. También se describe la relación que 
dichos casos tienen con la enseñanza de la mecatrónica (72] [50] [74] (153]. 

3.5.6. Disefio Auxiliado por Computadora. 

Este tema tiene como objetivo el conocer las técnicas que utilizan a la computadora 
como herramienta principal para resolver problemas específicos como son: El Diseño 
Auxiliado por Computadora (CAD), Manufactura Auxiliada por Computadora(CIM), 
etc. Es necesario conocer el tipo de computadora que se necesita para satisfacer las 
necesidades de control de máquinas y control de procesos industriales de la siguiente 
década (15]; algunos sistemas industriales para la producción de moldes tienen 
integrado un sistema de diseño auxiliado por computadora y un sistema para 
inspección [99]. 

3.5.7. Teoría y Metodología de Diseño Mecalrónico. 

Dentro de este tema se trata el desarrollo de teorías específicas para crear sistemas 
mecattónicos. Se presenta una revisión de todas las teorías y técnicas de diseño que se 
han formulado en los últimos años: una técnicas es el "metamodelado" [9][105] 
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(106]; un método de diseño que se utilizan recientemente en Japón es el llamado 
"Taguchi", mediante el cual es posible integrar la mecánica, electrónica y el software 
(51]; en un sistema mecatrónico es importante definir cuales son las mejores 
alternativas en la selección de elementos que lo integran esto se logra mediante un 
análisis para la selección de dichos elementos que se basa en la definición general del 
sistema (52]; es posible planear todas las actividades que intervienen en la 
manufactura de un sistema mecatrónico [100]; basado en un programa de 
computadora se describe una metodología para definir el concepto de mecatr6nica 
[101]; existen similitudes entre un sistema mecatrónico y los objetos creados por la 
naturaleza [123]; en una comparación entre el tipo de metodología utilizada en la 
investigación científica y la utilizada en la ingeniería de diseño se establecen sus 
similitudes y sus diferencias refiriéndose a las actividades que se realizan en las dos 
áreas [132]; con relación a las teorías de diseño utilizadas en Japón durante la década 
de 1981 a 1991 se presentan los datos más relevantes que se generaron, 
mencionandose aspectos de la teoría general de diseño, bases de datos para desarrollar 
diseño conceptual, sistemas integrados a base de CAD, el uso de CAD como método 
de diagnóstico, programas de CAD basados en inteligencia artificial y aspectos de 
educación (134]; el desarrollo de una metodología de diseño para realizar productos 
mecatr6nicos incluye el uso de nuevas herramientas como la computadora [152]. 

3.5.8. Diseño y Optimización de Componentes y Sistemas Mecatrónicos. 

Este tema se tratan las experiencias que involucra el desarrollo, construcción y prueba 
de elementos o sistemas de las disciplinas que forman a la mecatrónica. 

Este tema se dividió en tres partes que se presentan a continuación . 

... 8.1 Desarrollo de técnicas, procedimientos y experiencias de diseño para crear 
componentes mecatrónicos. 

Las técnicas, procedimientos y experiencias de diseño para crear componentes 
mecatr6nicos que se localizaron son los siguientes: Desarrollo de un sensor para 
medir alta presión; dentro de este trabajo se muestran los resultados experimentales y 
detalles de diseño [31]; principios de operación de un giroscopio utilizando materiales 
piezoeléctricos; también se muestran los datos experimentales (32]; un sensor de alta 
temperatura, el cual tiene una configuración especial para poder interactuar con 
microprocesadores [33]; desarrollo de un sensor a base de la tecnología de rayo laser, 
para diferentes aplicaciones en la manufactura de productos [34]; diseño de un 
dispositivo hidráulico en el cual se estudian sus cualidades y diferencias para ser 
considerado un elemento útil para formar un sistema mecatrónico [47]; procedimiento 
de control y manejo de una serie de robots cuyo propósito específico es el de trabajar 
en una Hnea de ensamble [97]; los nuevos biosensores que se utilizan para detectar 
parámetros específicos del funcionamiento del cuerpo humano [63]; técnica de micro 
maquinado de superficies, la cual es capaz de crear dispositivos mecánicos integrados 
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con dispositivos electrónicos , estos dispositivos crean sensores únicos en su tipo 
[124]; clasificación general de los microsensores [J 15]; ejemplos de los últimos 
avances que se están obteniendo en el desarrollo de microsensores y microelementos 
de máquinas [116] [117] [118] [119] [130]; lógica de control creada en Japón llamada 
"Fuzzy Logic", cuyo propósito es el controlar de manera precisa sistemas 
mecatrónicos [149]; ejemplos de diferentes tipos de rodamientos especialmente 
hechos para sistemas mecatrónicos [171] [172] . 

... 8.2.· Desarrollo de técnicas, procedimientos y experiencias de diseño utilizando 
los distintos componentes que constituyen n un sistema mccatrónico 

En este subtema se presentan diferentes ejemplos prácticos e industriales en donde se 
ha diseñado y construido sistemas mecatrónicos completos; también se discuten las 
ventajas de la utilización de diferentes tecnologías. En general se exponen 
experiencias particulares en el uso de cierto tipo de elementos para resolver problemas 
como son: el diseño de tenazas para robot [28]; generación de un programa para un 
sistema hudráulico controlado por microcomputndora [37]; la importancia de los 
microprocesadores como un método para eliminar errores en la máquinas de alta 
precisión [30]; método de sensndo por medio de video para cosechar [41]; sistema de 
control para seleccionar verduras [45]; uso de un posicionador digital en un actuador 
hidráulico [53]; robot con sistemas de sensado para realizar funciones no 
preestablecidas, es decir el robot es capaz de tomar sus propias decisiones [58]; 
arquitectura de control para máquinas de manufactura avanzada [82]; uso de sensores 
para realizar operaciones automáticas de inspección [84]; sistema de control para 
servomotores [85]; estructura de un sistema de manufactura integrado por una 
computadora a una laminadora de metales [89]; sistema "inteligente" para almacenar 
productos en una bodega dándole énfasis al sistema de control [90]; estudio la 
confiabilidad de pequeños actuadores eléctricos [94]; diferentes procedimientos de 
control para varias aplicaciones mecatrónicas [95] [96] [1]; estudio del futuro que 
tendrán los sensores, los materiales con que están construidos y el tipo de software 
para controlarlos [151]; estudio del comportamiento de las cabezas lectoras de discos 
compactos [168]; estudio las características dinámicas y ópticas de un disco para 
computadora [167]; diseño de un posicionador [180]; estudio del uso de bobinas para 
facilitar el ensamble en casos donde se requiere alta precisión [181]; diseño de un 
rodamiento de aire utilizado en máquinas de alta precisión [173]; diseño de un motor 
especial·para casos donde se requiere el manejo de rayos X [174]; discusión del 
método de control para distintos cabezas lectoras de discos de computadora [170]. 
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... 8.3. Desarrollo de técnicas, procedimientos y experiencias de diseño utilizando 
un sistema mecatrónico 

Se presentan casos ejemplos de diseño de máquinas especiales o máquinas únicas 
donde se resaltan !ns ventajas de utilizar sistemas mccatrónicos. Las máquinas que se 
presentan son: Diseño de un aseITBdero "inteligente" (26] [148], diseño de una 
máquina tejedora (27] [80]; máquina para el ensamble de zapatos (38], máquina para 
decorar modelos a escala [46], cajero automático [44], máquina parn probar la tensión 
el bandas [81], máquina de medición por coordenadas de baja resolución (83], diseño 
de un banco de pruebas para probar automotores (125], Uso de sensores automáticos 
(128], Robots Mccatrónicos (75] [185], sistema de control distribuido para robots 
(48], impresorn de impacto para computadora (175], sistema Laser para medir 
posicionamiento [172], cámara de video (179] y excavadora automática e 
"inteligente" [189]. 

3.5.9. La Enseñanza de la Mecatrónica. 

En este tema se concentran los trabajos que describen como la integración de la 
ingeniería mecánica con la ingeniería electrónica y computación mediante la 
mecatrónica. Esto ha traído la necesidad de formar una nueva generación de 
ingenieros cuyo conocimiento no se limite a una sola disciplina [60] ; por el contrario 
se hace énfasis en la necesidad de una enseñanza multidisciplinaria que responda a las 
necesidades industriales donde se requiere de la integración tecnologías para 
desárrollar productos con mejores características de flexibilidad, seguridad y bajo 
costo. 

Con dicha filosofía se imparten los cursos de mecatrónica en la Universidad de 
Loughborough, Reino Unido, fomentando la participación de los estudiantes en 
programas de investigación mediante proyectos que realizan en el último año de su 
preparación, además se diseñan nuevas prácticas de laboratorio utilizando técnicas 
mecatr6nicas [16]; la importancia incluir a la mecatr6nica en los cursos de ingeniería 
se observa en diferentes proyectos que se han desarrollado en el campo dentro del 
Reino Unido (19]; se presenta el programa de investigación que se esta realizando en 
Finlandia; además describe las experiencias que se han tenido al adoptar un enfoque 
mecatrónico a los propósitos de la industria, In investigación y la academia [43]; se 
muestra la necesidad de incorporar materias de ingeniería electrónica y de 
computación en el plan de estudios de ingeniería mecánica; así mismo un método para 
enseñar a los alumnos de ingeniería mecánica diseño de sistemas con micro 
computadoras y mecatrónica, también se describen las experiencias y los resultados 
de aplicar dicho método [59]; existen nuevas opciones para estudiar un curso en 
mecatrónica en el Reino Unido y en Europa obteniendose grandes ventajas [76]; la 
estructura de la mecatr6nica dentro de la ingeniería de diseño y se muestra como a 
partir de esta estructura se desarrolla el curso de mecatr6nica a nivel maestría en la 
Universidad de Lancaster [121] (192]; en la Universidad de Hull, Reino Unidose 
imparte un curso de mecatrónica, del que se describe el plun de estudios [191); 
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también se han desarrollado laboratorios que faciliten la enseilanza de la mecatrónica, 
mediante la integración de microelectrónica, computación basado es mecanismos y 
procesos [87]; existen diferentes equipos para la capacitación y la práctica dentro de 
un ambiente de manufactura auxiliada por computadora [88]; dentro de los cursos de 
ingeniería de diseilo de productos se imparten elementos de mecartónica (142] [143]; 
en la Universidad Tecnológica de Toyohashi se lleva a cabo una metodología para la 
educación y la investigación en mecatrónica [150]. 

En el aspecto académico existen varios trabajos que cuestionan los métodos de 
enseilanza de la ingeniería actuales como es el caso de la enseilanza de la ingeniería 
de diseilo y de ingeniería mecánica en E.U.A. [109] [107]; se presentan repone del 
estado actual de la educación en ingeniería de diseilo y hacen propuestas par mejorar 
la práctica investigación y enseñanza (135] [122]; se describen la fonna en que se 
enseila la ingeniería en Alemania y la compara con la enseñanza en el Reino Unido 
[144]. 

Dentro de las instituciones académicas se desarrollan actividades de investigación y 
prácticas industriales en mecatrónica como en Dinamarca y Finlandia, que tienen una 
gran importancia dentro de los programas gubernamentales [137]; se observan 
también actividades de investigación en mecatrónica dentro de In Escuela de 
Ingeniería, Computación y Ciencias Matemáticas de la Universidad de Lancaster 
[141]; se desarrollan actividades industriales de investigación y de educación el 
campo de mecatrónica en el Instituto de Robotfca, Suiza (186]; existen diferentes 
centros de ingeniería de diseño en el Reino Unido que desarrollan mecatrónica (146]; 
en Japón los aspectos de educación y avances tecnológicos e investigación en robótica 
tienen gran importancia dentro de las empresas que desarrollan productos 
mecatrónicos [160]; se han desarrollado métodos de entrenamiento para ingenieros y 
técnicos en el área de mecatrónica [184]; en Singapur se dieron a conocer sus futuras 
actividades en mecatrónica en la conferencia de manufactura auxiliada por 
computadora que se llevo a cabo en octubre del presente año [190]. 

3.5.10. Productos Industriales Utilcs y de Interés para la Mecatrónica. 

En este tema se concentran todos aquellos trabajos que muestran nuevos productos 
comerciales que se utilizan en sistemas mecatrónicos como: un transistor neumático, 
que ofrece una conversión eficiente de energía eléctrica a mecánica [10]; máquinas de 
medición la capacidad de medir con alta precisión mediante un sistema óptico basado 
en Laser [11]; sistema de manufactura que pennite introducir datos por medio de voz 
[12]; muestra los nuevos vehículos guiados automatizados (AGV's) [17]; diferentes 
tipos de sensores que existen en el mercado de los E.U.A. [20]; dentro de la industria 
de manufactura existen técnicas de identificación automática [21 ]; dispositivos 
electrónicos que se emplean en la industria automotriz [24] [69]; sensores que se 
requieren para satisfacer las necesidades actuales [64]; robots para ensamble, sus 
aplicaciones y ventajas [65]. 
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3.5.11. Trabajos Misceláneos. 

En este tema se concenttnron los trabajos que tratan de explicar el concepto de la 
mecatrónica y que describen su desarrollo en diferentes países. 

Se explica el concepto de la mecatrónica mediante ejemplos de un sistemas, métodos 
o experiencia~ de diseño como: los rodamientos magnéticos sus ventajas, técnicas de 
vacío y control de vibración (56] [166]; diez proposiciones o tesis del concepto de 
mecatrónica [92]; la tendencia de la mecatrónica dentro de las máquinas modernas 
(164]; estado actual y el futuro de la opto-mecatrónica [165]; los aspectos de diseño 
que implica el desarrollo de productos mecatrónicos [183]; modelos de diseño para e1 
desarrollo de productos mecatrónicos [187]; métodos de desarrollo de productos 
dentro del programa de mecatrónica en Finlandia [188]. 

Se presentan diferentes libros que tratan el tema de mccatrónica desde el diferentes 
puntos de vista como: el de la robótica [2]; considerando como una nueva tecnología 
dando una descripción general [4]; basándose en un estudio sobre el diseño 
mecatrónico en Japón (11]; estudio realizado por investigadores de E.U.A. sobre las 
estrategias tecnológicas de Japón incluyendo a la mecatrónica [5]; libro de texto sobre 
mecatrónica [70]; investigación sobre metodología de diseño en mecatr6nica (71]; 
memorias de un seminario internacional sobre mecatrónica (193]; crítica de dos libros 
sobre mecatrónica [127]; relevancia de la mecatrónica en la industria y In academia en 
el mundo (194]. 
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·4~ PRESENTACION DE CASOS 
ESPECIFICOS 

4.1. LA ENSEÑANZA DE LA MECATRONICA 

En Ja mayoría de Jos países, el camino tradicional que se ha seguido para la enseñanza 
de Ja ingeniería ha sido el de la especialización. En el caso de Inglaterra, en el año de 
1818 se fonno In Institución de Ingenieros Civiles, posteriormente en 1847 la 
Institución de Ingenieros Mecánicos y la Institución de Ingenieros Electricistas en 
1871; así subsecuentemente se siguió la línea de crear instituciones o asociaciones de 
cada una de las ramas específicas de la ingeniería. De la misma manera los 
departamentos de ingeniería dentro de las universidades han seguido rutas similares a 
las llamadas instituciones de ingenieros. 

La mecatrónica no debe ser considerada como una nueva especialización, por el 
contrario es una disciplina de integración y opuesta al estilo del desarrollo académico 
tradicional. 
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Iniciativas internacionales 

Desde principios de Jos años ochenta, un gran número de universidades en varios 
países han creado cursos e iniciado actividades de investigación en el área de 
mecatrónica. A continuación se describen algunas de estas iniciativas. 

Japón 

A pesar de que en Japón fue donde surgió Ju práctica de la mecatrónica, solamente 
una universidad (Toyohashi University of Technology) imparte un curso de maestría 
llamado "Ingeniería Mecatrónica" desde 1983. La mayoría de las universidades 
japonesas imparten solamente elementos de mecatrónica dentro de sus cursos, y 
realizan investigación en el área. Desde el punto de vista de los académicos japoneses, 
el ingeniero mecattónico es esencialmente un ingeniero mecánico, el cual tiene 
conocimiento y práctica en microprocesadores, electrónica, actuadores y control. 

Se han Instituido conferencias para la promoción del la mecatrónica tal como la 
Conferencia Internacional en Mecattónica Avanzada ( International Conference on 
Advanced Mechatronics) que tuvo lugar en Tokio en 1989. En esta conferencia se 
contemplaron temas que contribuyeron a ensanchar el panorama de mecatrónica que 
se tenia anteriormente con los Seminarios Internacionales de Ingeniería de Precisión 
(lnternational Precision Engineering Seminars) iniciados por el Instituto Tecnológico 
de Cranfield en el Reino Unido; donde solamente se trataron aspectos mecattónicos 
de precisión. 

E.U.A. 

En un gran número de universidades en los E.U.A. se encuentran trabajando en el 
área, al parecer ningún curso tiene el titulo de "mecatrónica". Sin embargo las 
empresas noneamericanas están adoptando un enfoque multidisciplinario en una gran 
cantidad de problemas industriales. 

Europa 

Después de Japón, Europa ha adoptado con gran fuerza el campo de mecatrónica. Una 
de las primeras universidades que adopto el área fue In Universidad de Leuven en 
Bélgica, la cual cuenta con un programa de posgrado en mecatrónica desde 1989 y la 
opción de "Mecatrónica en Ingeniería Electromecánica" en el tercer año de ingeniería 
mecánica a nivel licenciatura. Dentro de esta universidad se realizan actividades de 
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investigación en el área; y las empresas Belgas han integrndo a la mecatrónica en sus 
actividades de diseño y manufactura. 

La Universidad Técnica de Dinamarca cuenta con cursos de mecatrónica y también 
imparte cursos de educación continua. Las empresas líderes forman una asociación 
llamada " Club de Mecatrónica" por medio de la cual apoyan técnica y 
económicamente a las universidades en sus actividades académicas y de investigación. 

En Finlandia se tienen las empresas mas avanzadas en mecatrónica de Europa. El 
interés de este país en la mecatrónica surgió de la necesidad de automatizar la 
industria maderera, de la cual depende una gran cantidad sus ingresos. Actualmente 
fundado por el gobierno se ha adoptado el enfoque mecatrónico en todo el país, en 
donde industria y universidades colaboran en un mismo objetivo. 

En Alemania se ha aplicado la mecatrónica en la ingeniería de producción, y 
diferentes actividades se han desarrollado desde 1980. Un grnn número de 
universidades trabajan en mecatrónica. Se ha puesto gran interés en el área pues en 
este país se manufactura un gran número de productos. 

En el Reino Unido, la universidad de Dundee además de impartir cursos en el área, 
desrurolla actividades con empresas de manufacturo. En la Universidad de Lancaster 
se imparte el curso de mecatrónica a nivel licenciatura y posgrado; así como 
Lancaster las universidades de Loughborough, Hull, cuentan con el curso en los dos 
niveles. En la Universidad de Oxford y la Universidad Abierta se cuenta con el curso 
solo a nivel licenciatura. Algunos Politécnicos han instiruido una opción en el tema 
dentro de sus cursos de ingeniería. La mayoría de las universidades Británicas han 
trabajado en uno de los aspectos de la mecutrónica; tal es el caso del Instituto 
Tecnológico de Cranfield en donde se tiene la Unidad de Ingeniería de Precisión 
(CUPE). 

La Comunidad Económica Europea trabaja en mecatrónica a través de dos programas 
ESPIRIT y COMETI, en el que participan varias universidades. El programa 
COMBTI opera el programa que integra Cursos Europeos de Mecatrónica, y ofrece 
los siguientes módulos de enseñanza con duración de una semana cada uno. 

Dundee (Reino Unido) Control Inteligente de Máquinas y Procesos 
Industriales. 

Lyngby (Dinamarca) Desarrollo Integrado de Productos. 

Leuven (Bélgica) Movimiento Controlado por Computadora y Robótica. 

Mccatrónica 38 



PRESENTACION DE CASOS ESPECIF!COS 

Brunei (Reino Unido) Inspección Automática para la Calidad en Ingeniería de 
Manufactura. 

Dublfn (Rep. de Irlanda) Manufactura Flexible Automatizada. 

Cada módulo incluye conferencias, sesiones de laboratorio y visitas a empresas. 

En general en Europa se observa que paulatinamente se están llevando a cabo 
iniciativas por medio de las cuales se está reconociendo la importancia de la 
mecattónica, esto fonnalizará en un futuro la integración de la ingeniería mecánica, 
electrónica y de computación. 

Se presentan a continuación algunos cursos de mecatrónica que se imputen en Europa 
y en Japón, incluyéndose datos de la estructura de las instituciones donde se imparten 
y las actividades de investigación que desarrollan. 

4.1.1. Bélgica 

La Facultad de Ingeniería de la Universidad de Leuven (Katholieke Universiteit 
Leuven), Bélgica tiene una población de 2600 alumnos y en el área de ingeniería 
mecánica, que es donde se imparte el curso de mecatrónica 340 alumnos. 

El departamento de Ingeniería Mecánica es uno de los siete departamentos de la 
Facultad de Ingeniería y cuenta con diez profesores, seis profesores asociados, 
aproximadamente cien ayudantes y veinte empleados técnico y administrativos. 

Programa General de Estudios 

La enseñanza de la ingeniería en la universidad de Leuven, consiste en un plan 
de estudios de cinco años. Los primeros dos ruios son de ciencias básicas 
como, matemáticas, física, química y algunos cursos de introducción a la 
ingeniería. 

A estos dos años de ciencias básicas les siguen tres años de especialización en 
áreas como ingeniería civil, ingeniería química, ingeniería de materiales, 
ingeniería de minas e ingeniería en computación. Dentro de las áreas antes 
mencionadas existe la posibilidad de elegir una sub-área al iniciar el cuarto 
año del plan de estudios. Las opciones dentro del área de ingeniería mecánica 
son: Mecánica aplicada y conversión de energía, ingeniería y administración 
de la producción y finalmente mecatrónica. 
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Al termino de los cinco años se obtiene el grado de. Maestro en ingeniería 
(Master of Sience in Engineering). 

También eKisten estudios complementarios con duración de un año (tiempo 
completo) y dos años (medio tiempo), los cuales son considerados como 
estudios de posgrado. 

Estructura del Curso 

El objetivo de este curso es el estudio de la automatización de procesos de 
producción controlados por computadora y la enseñanza multidisciplinaria en 
mecánica, electrónica y computación. 

Las asignaturas del plan de estudios se presenta la tabla general de materias 
dentro de los aneKos. ' 

Actividades de investigación 

En la división de ingeniería de producción es donde se desarrollan actividades 
de investigación relacionadas con mecatrónica. 

Los estudiantes conuibuyen con dichas actividades mediante el desarrollo de 
proyectos de diseño y trabajos de tesis, que por lo general son financiados por 
indusuias incluyendo La Comunidad Económica Europea. 

4.1.2. Dinamarca 

La Universidad Técnica de Dinamarca ( The Technical University of Denmark) en el 
área de ingeniería cuenta con 4 departamentos (Ingeniería _Mecánica, Ingeniería 
Eléctrica, Ingeniería Civil e Ingeniería Química). También cuenta con 60 institutos, 
los cuales tienen un personal de 3000. La población total de alumnos de 5000 
estudiantes. 

Programa general de estudios 

El curso relacionado con mecatrónica está integrado con los diferentes cursos 
de ingeniería de diseño; por lo tanto se enfoca principalmente a diseño 
mecatrónico. 

Los cursos tienen una duración de 10 semestres, en donde se entrena a los 
alumnos en la solución de problemas, especificación, creatividad, modelado y 
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evaluación dentro de proyectos de diseño como: Lavadora para una taza, una 
dobladora de periódicos, generador de energ(a eléctrica por medio de las olas 
del mar, dispositivo automático para riego de plantas, etc. También se tienen 
prácticas de laboratorio donde panicipan de 4-5 estudiantes y resuelven 
problemas bajo un tiempo determinado. 

Curso de Diseño Mecatr6nico 

Se tiene la participación de estudiantes de ingeniería electrónica e ingeniería 
mecánica. Los proyectos que se realizan son en su mayoría en la fase de 
diseño conceptual. Dentro del curso se imparten los siguientes seminarios 
introductorios: Técnicas de solución general de problemas, desarrollo 
integrado de productos, métodos de diseño mecatrónico, conferencia de 
tecnologías de empaque electrónico y un laboratorio opcional de realización 
de prototipos. La asignaturas se presentan en la tabla general de materias 
dentro de los anexos. 

Una cualidad única en la educación en este instituto es que todos los 
estudiantes y maestros tienen un dominio del dibujo a mano alzada ya que 
tienen un año intensivo de preparación; el objetivo de esta preparación es el 
utilizar el dibujo como herramienta básica de comunicación y de vizualización 
de problemas como se puede observar en las referencias [3) [71). 

Actividades de investigaci6n 

Los actividades de investigación del instituto de Ingeniería de Diseño de la 
Universidad Técnica de Dinamarca son principalmente en teoría de ingeniería 
de diseño, metodologias de diseño y desarrollo de productos. Tienen contactos 
con empresas líderes en sistemas de refrigeración, hidráulicos, controladores 
de motores y sistemas industriales de medición. Además existe un programa 
de investigación en mecatrónica con la Comunidad Económica Europea. 

4.1.3. Finlandia 

En 1985 se implementaron trabajos especiales en el área académica y de investigación 
cuyo objetivo era el de mejorar la productividad y competitividad de las industrias de 
ingeniería, metalúrgica, eléctrica y electrónica mediante el uso de mecatrónica. 

Mccatnlnicn 41 



PRESENTACION DE CASOS ESPECIFICOS 

Posterionnente en 1987 dio inicio un programa de investigación en mecatrónica con 
la panicipación de cuatro universidades, le Centro Finlandés de investigación 
tecnológica y 80 fmnas industriales las cuales participan en el empleo de resultados y 
conceptos que se derivan de la investigación. 

El programa tiene los sigulemes tres objelivos principales: 

Incrementar el conocimiento de mecatrónica 

2 Incrementar el uso de la mecatrónica 

3 Implementar proyectos en el desarrollo de productos que sirvan como 
ejemplos prácticos 

Un enfoque multidisciplinario ha sido instituido en las universidades, colegios 
y en escuelas de entrenamiento técnico. 

Como se puede observar Finlandia ha sido uno de los países de Europa que ha 
adoptado a la mecatrónica como una estrategia a nivel nacional. 

Desafortunadamente no fue posible encontrar los planes de estudio específicos 
de una universidad, sin embar¡;o se cuenta con información detallada sobre las 
actividades del Programa Finlandés de Mecatrónica, dicha información se 
encuentra en los documentos anexos. 

4.1.4. Reino Unido 

.. l. Universidad de Lancaster 

La Universidad de Lancaster (Lancaster University) tiene una población estudiantil de 
6227 estudiantes. El departamento de ingeniería forma parte de la Escuela de 
Ingeniería, Computación y Ciencias Matemáticas la cual cuenta con 23 académicos, 
60 investigadores y aproximadamente 220 estudiantes. 

Programa general de estudios. 

La enseilanza de la ingeniería en Ja universidad de Lancaster, consiste en un 
plan de estudio de tres nilos para nivel licenciatura. En el primer ailo los 
estudiantes comparten materias comunes donde se imparten los fundamentos 
de la ingeniería; posterionnente los alumnos se concentran en áreas como: 
Electrónica, Mecatrónica o Mecánica; además de materias opcionales. Al 
finalizar el tercer ailo se obtiene la licenciatura. Después de tres ailos es 
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posible cursar el cuarto año para obtener el grado de Maestro en Ingeniería; 
en el caso de mecatrónica se cursan materias como robótica, sistemas de 
manufactura, diseño de circuitos integrados incluyendo ASICS (circuitos 
integrados de aplicación específica), electrónica de potencia y administración, 
además de realizar un proyecto de diseño. 

Un ejemplo el tipo de proyectos industtiales que desarrollan en los alumnos de 
maestría del curso de mecatrónica son los siguientes: 

l. Dispositivo que mejora la seguridad en las grúas viajeras cuando el operador 
no puede ver la carga ni determinar el ángulo del cable. 

2. Método "inteligente" que permita detectar fallas en secciones dañadas de 
fibras ópticas. 

3. Desarrollo de un sistema basado en "ORAC"(software de control) como medio 
para el control de sistemas externos. 

4. Silla de ruedas de alta movilidad. 

5. Banco de pruebas demostrativo electroneumático. 

6. Implementación de un sistema CAD CAM para interactuar con la manufactura 
de hormas de zapatos. 

7. ~automatización en la fabricación de productos textiles. 

8. La aplicación de herramientas tipo "CASE" (software) en productos 
mecatrónicos. 

9. El impacto del uso de la computadora pura mejorar el tmbajo cooperativo en 
el diseño de productos. 

10. Estudio de: técnicas ara mejorar la interacción entre un paquete de CAD y el 
diseílador. 

11. Suspensión para una cabeza de barrido en un sistema de medición. 

12. Desarrollo de un programa de computadora para una máquina que selecciona 
y ordena monedas. 

13. Desarrollo de una caja de velocidades mecatrónica. 

14. Simulación en el uso de una serie de sensores industriales. 

15. Desarrollo de banco de pruebas didáctico electrohidraulico. 

16. Investigación en el desarrollo de métodos parn unir automáticamente partes de 
zapatos. 
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Estructura del curso 

Objetivo 

A) Formar estudiantes capaces de trabajar en un ambiente industrial 
desarrollando tecnología avanzada de acuerdo con los principios de la 
mecatrónica, y siendo así el profesional que pueda establecer un vínculo entre 
especialistas en distintas áreas de la tecnología. 

B) Fonnar ingenieros de proyecto quienes puedan trabajar dentro y 
conjuntamente con grupos de trabajo multidisciplinarios. 

Las asignaturas del plan de estudios se presenta en la referencia [121] y en la 
tabla general de materias contenida en los anexos. 

También existen cursos del tipo "Educación Continua" que se imparten a 
industriales. Dependiendo de la necesidad o requerimiento de la industria 
existen seminarios, clmicas en mecatrónica o cursos de un afio en donde los 
estudiantes realizan un proyecto que involucra la solución de un problema real 
en su propia industria; mensualmente o bimestralmente se realizan revisiones a 
sus proyectos, en algunas ocasiones este curso se considera como un curso de 
maestría par-.i los participantes. Cabe señalar que para realizar este curso 
existen instalaciones especiales para alojar a los estudiantes e impartir las . 
clases o seminarios. En los anexos se presenta un ejemplo de las materias y los 
de expositores que participan en estos cursos. 

Actividades de Investigación 

La Escuela de Ingeniería, Computación y Ciencias Matemáticas cuenta con un 
grupo multidisciplinario de académicos , asistentes de investigación y 
estudiantes que desarrollan actividades de investigación con la industria en el 
área de mecatrónica. 

La escuela cuenta con robots industriales, robots "RTX", robots "desktop", 
sistemas hidráulicos, varios anillos neumáticos y máquinas de control 
numérico. 

El departamento de ingeniería tiene vínculos con otras instituciones de Europa 
que realizan actividades de investigación en el área como: la Universidad de 
Lyngby (Dinamarca), Universidad de Twente (Holanda), Universidad de 
Leuven (Bélgica) y la Universidad de Oulu (Finlandia). 
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.. 2. Universidad de Hull 

En octubre de 1992 la Universidad de Hull (Hull University) inicio el curso de 
mecatrónica a nivel licenciatura y posgrado (maestrfa). Para el diseño de este curso se 
formo un comité de seis empresas de manufactura que participo directamente con el 
grupo de académicos. 

El comité antes mencionado identifico los siguientes puntos claves para la realización 
del curso: 

a) La necesidad de entender la importancia de diseñar productos de acuerdo 
con la demanda de mercado incluyendo costo y tiempo. 

b) La importancia del compronúso de In ingeniería con la sociedad. 

c) La importancia de diseñar productos fácilmente manufacturables. 

d) Conocimiento del mercado competitivo y complejo donde los productos 
deben competir 

e) La necesldada de tener habilidad para resolver problemas. 

· Estructura del curso 

Objetivos 

a) Formar estudiantes que sobre todo tengan la habilidad creativa de resolver 
problemas. 

b) Enseñar disciplinas técnicas que permitan trabajar a los estudiantes dentro de 
campos multidisciplinarios. 

c) El curso debe considerar la empresa, la administración, y las habilidades 
humanas como cruciales para la operación de Ja industria de manufactura. 

d) Permitir los estudiantes conocer Ja importancia de diseñar y producir 
productos mecatrónicos. 

e) Atraer estudiantes capaces interesados en el curso y mantenerlos motivados 
mediante el material que sea impartido durante el mismo. 
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El curso tiene una duración de cuall'O años, y cubre las siguientes actividades: 

Primer afio 

En este año se imparten los fundamentos del diseño de productos mecatrónicos, 
mediante la realización de dos proyectos que requieran el diseño y la construcción de 
una máquina mecatrónica que cumpla con ciertas especificaciones. 

Segundo año 

Durante el segundo año se refuerza la experiencia práctica obtenida durante el primer 
año. En particular el proyecto del segundo año requiere no solo del diseilo y 
construcción de un producto, sino también se considera el proceso de manufactura 
que implica la producción del producto. Las bases del proyecto serán proporcionadas 
por la industria. 

Tercer año 

En este año se busca reforzar el conocimiento adquirido en los años anteriores y se 
cursan bnsicamente asignaturas y laboratorios. 

Cuarto Año 

Durante el último año los estudiantes tendrán que cursar asignaturas opcionales(S de 
10); además de realizar proyectos individuales que tienen que ver con el diseño de un 
producto o un proceso mecatrónico o con un caso de factibilidad. 

La asignaturas se presentan en la referencia [191] y en una trabla general de materias 
en los anexos . 

.. 3. Universidad Abierta 

La Universdad Abierta (The Open University) es una institución que se especializa en 
impartir cursos de tipo abierto, donde ingresan aquellos estudiantes que trabajan y por 
esto no les permite asistir como alumnos regulares a las universidades; ns{ mismo 
también ingresan profesionales que desean adquirir mayor conocimiento en áreas 
especfficas. 

Los cursos ofrecen al estudiante acceso a material bibliográfico diseñado 
especialmente para el curso además de video casettes con información de prácticas, 
lecciones por televisión , material de experimentación además de contar con la 
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asesoría de un tutor, y en algunos cun;os tienen sesiones en verano donde se imparten 
prácticas y se realizan examenes. 

El curso de mecatrónica dentro de Ja Open University tiene una duración de nueve 
meses con un promedio de siete horas a la semana. 

Estructura del curso 

Objetivos 

a) Integrar y adquirir conocimiento multidisciplinario en mecatrónica. 

b) Entender los principios y métodos para configurar sistemas mecatrónicos. 

c) Participar en el diseño conceptual y en la especificación de máquinas 
"inteligentes". 

d) Aprender como aplicar inteligencia artificial en ingeniería. 

El material del curso consta de dos libros de texto, cada uno de ellos con una guía. El 
primer libro de texto cubre los fundamentos de mecatrónica como: percepción, 
conocimiento y ejecución. Requerimientos de diseño también se consideran. El 
segundo libro de texto, explica principios de inteligencia artificial como 
reconocimiento de patrones, búsqueda, razonamiento y aprendizaje. 

También se tiene una serie de videos que muestnm casos de estudio en diseño 
mecatrónico. El material de experimentación y sus programas proporciona casos de 
diseño para ser realizados. 

Las asignaturas del plan de estudios se presenta en la tabla general de materias 
contenida en los anexos . 

.. 4. Universidad de Dundee 

Participa en una serie de cursos internacionales con otras universidades de Europa 
dentro del programa COMETT. Además cuenta con un programa muy importante de 
investigación en el que trabajan empresas del llamado Valle de Silicio ("Silicon 
Glen ") en Escocia. 

Nota: Al finalizar el presente trabajo se logro obtener el programa de asignaturas del 
curso de maestrla en mecatrónica que se imparte en la Universidad de D1mdee, 
dicha documentación se presenta en las carpetas anexas. 
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4.1.5. Politécnico de Singapur 

En el Politécnico de Singapur en los últimos meses se han creado distintas cam:ras 
basadas en la enseñanza de tecnologías avanzadas de diseño y manufactura, esta 
institución tiene los laboratorios más completos a nivel mundial en CIM (Computcr 
Integrated Manufacturing ), que se asemejan a los laboratorios de la Facultad de 
Ingeniería de la UNAM. 

La carrera de mecatrónica se iniciara en 1993; así mismo se considera que· será el 
curso de mecatrónica con mayor número de estudiantes: además dentro de la carrera 
está planeado el fomentar que los estudiantes salgan a realizar proyectos y tomar 
cursos en universidades de Europa. Cabe señalar que la Universidad de Lancaster 
participa en este esquema proporcionando asesoría para la realización del programa 
de estudios. 

4.2.LIBROS ESPECIALIZADOS EN MECATRONICA 

4.2.1. Mechatronlcs. Electronics in products and processes [70] 

Bradley, D; Dawson, D: Burd, N; Loader, A 

En este libro los autores consideran a la mecatrónica como una disciplina que 
representa la integración de diferentes crunpos de la ingeniería (mecánica, electrónica 
y computación). 

Ubican a la mecatrónica dentro de un ambiente altamente competitivo donde el éxito 
de las empresas depende de la capacidad de explotar y adoptar nuevos desarrollos en 
la tecnología dentro de productos y procesos de manufactura. 

Se muestran a manera de libro de texto los conceptos y el material del curso de 
maestría que se imparte en la Universidad de Lancaster : tratandose las tecnologías 
que están involucradas en la mecatrónica, el funcionamiento y la clasificación de los 
diferentes dispositivos que las comprenden. 

Se proporcionan los fundamentos de la mecatrónica, las áreas donde se desarrolla y 
las tecnologías que la forman, como son: sensores, actuadores, microprocesadores, 
interfaces, dispositivos de control y sistemas mecánicos. 

Finalmente se presentan casos de productos comerciales donde se han aplicado 
principios mecatrónicos. 
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Este libro describe la filosofía con que se imparten los cursos de mecatrónica en la 
Universidad de Lancaster. 

4.2.2. A Theorelical Approach to Mechatronics Design [71] 

Buur,J 

Este libro es el resultado del proyecto de investigación doctoral del autor, que realizo 
en Japón por espacio de dos años, y es una contribución particularmente al tema de 
metodología de diseño mecatrónico. 

En los primeros capítulos del libro se describe la naturaleza de la mecatrónica y las 
condiciones necesarias para su práctica en In industria; posteriormente se refiere a la 
teoría de diseño y propone su propia versión. 

El autor realiza una comparación entre el diseño mecatrónico y el diseño puramente 
mecánico y electrónico. 

Se cuestiona cual es la combinación óptima de mecánica, electrónica y software en el 
concepto de diseñó mecatrónico, sin embargo no se proponen soluciones. 

Este libro contribuye al análisis de la teoría de diseño mecatrónico. 

4.2.3. Mechatronics Design in Japan [3] 

Buur,J 

En este libro el autor da a conocer los aspectos más importantes de la economía e 
industria japonesa. 

El autor define a la mecatrónica como la relación entre productos y sistemas de 
producción que contiene aspectos de mecánica y electrónica; y remarca cinco 
características de los productos mecatrónicos que son: "flexibilidad", "inteligencia", 
"multifuncionalidad", "funciones invisibles pera el usuario" y "cambio tecnológico 
rápido". 

Después de haber analizado las características anteriores, identifica los procesos y 
políticas principales que se realizan en Japón para conseguir el éxito en la realización 
de productos mecatrónicos. 
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Este libro señala las ventajas y avances que ha tenido la educación en Japón y 
atribuye a esto una causa del éxito en el área de mecatrónica. 

Al final del libro proporciona una sección de métodos de diseño japoneses, donde se 
encuentran algunos que se refieren a mecatrónica especialmente. 

Este libro contribuye a la infonnación que se tiene en occidente sobre las actividades 
y estrategias de las industrias japonesas. 

4.2.4. Mechatronics Developments in Japan and Europe [193] 

McLean 

En este libro se presentan las memorias del seminario que se realizó en el año de 1983 
con la participación de industriales, investigadores y políticos de Japón y Europa. 

Dentro de este seminario se empieza a difundir la mecatrónica en Europa, como una 
nueva tecnología que describe la combinación de microelectrónica e ingeniería 
mecánica en productos. 

Daiio que la mecatrónica es una nueva tecnología se ve la necesidad de modificar la 
filosofía de diseño. También se discute cómo la mecatrónica tiende a modificar las 
actividades tecnológicas con el uso de diseño auxiliado por computadora y la 
manufactura auxiliada por computadora. 

Así mismo se ve la necesidad de realizar cambios en el ambiente de trabajo mediante 
la automatización y la introducción del robot a las industrias. 

Se presentan los avances de la tecnología de semiconductores en robots industriales, 
automóviles y relojes electrónicos. 

4.2.S. Mechatronics: Japan's Ncwest Threat [4] 

Hunt,D 

En este libro el autor, define a la mecatrónica como la integración de ingeniería 
mecánica y electrónica. También describe el desarrollo de la mecatrónica y considera 
que la integración de tecnologías representa la nueva generación de máquinas, robots 
y mecanismos inteligentes que se requieren para la fabricación de productos y 
procesos. Se analizan los ambientes donde se ha desarrollado la mecatrónica y los 
define como: Automatización de fábricas, automatización de oficinas y 

Meeatrónica 50 



PRESENTACION DE CASOS ESPECIFJCOS 

automatización del hogar. Al mismo tiempo que describe los elementos que 
intervienen en cada uno de ellos y sus avances. 

Por último se proporciona un análisis de las ventajas de la integración de sistemas y 
los cambios que se tendrán que llevar a cabo dentro de la academia para mejorar las 
oportunidades de implementación de la mecatrónica en la industria. 

4.2.6. Japanese Technology Assessrnent [SJ 

Este libro es una evaluación del des111TOl10 tecnológico de Japón en áreas como: 
Computación, Opto y Microelectrónica, Biotecnología y Mecatrónica. 

Se describen los aspectos más importantes y los avances actuales de la tecnologías 
antes mencionadas. Así mismo se identifican las organizaciones de investigación, sus 
actividades y recursos; los cuales son comparados con el estado de la tecnología en 
los Estados Unidos de América. 

Por medio del resultado de esta evaluación, se pretende proporcionar un marco de 
referencia para preparar nuevos programas e iniciativas dentro de lns organizaciones 
rle investigación de los E.U.A; y nsí ayudar al reto que el desarrollo tecnológico 
realizado por Japón ha impuesto a los demás países indusUializados. 

En ·particular en el capitulo 3 se evalúa a la mecatrónica, tomando en cuenta el 
desarrollo de las siguientes áreas: investigación básica, conocimiento avanzado y 
desarrollo de productos. 

4.2.7. Inside The Robot Kingdom [2] 

Schodt,F 

En este libro se describe el des111T01lo de la robótica en Japón concentrandose en la 
tecnología y la cultura. 

El autor hace un "viaje" a través del "Reino del Robot" donde en el ttanscurso del 
mismo describe la evolución de los robot~ dentro de la sociedad e indusrtia japonesa 
proporcionando un panorama general. Dentro de esta evolución se observa al inicio 
como el robot es un producto de la imaginación o un juguete; posterionnente se tiene 
el desarrollo de los robots industriales. 

Dentro de este marco de referencia se encuentra el desarrollo de la mecatrónica, que 
se considera como la combinación de mecanismos y electrónica; que a su vez 
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constituye la nueva generación de productos inteligentes, de los cuales el robot es un 
ejemplo. 

La mecatrónica una vez más se considera como una de las estrategias más importantes 
dentro de las industrias japonesas. 

Se considera que recientemente, la relación entre los seres humanos y la tecnología 
determina la forma en que va a ser empleada. El robot cuenta con una gran aceptación 
dentro de la comunidad japonesa, ya que se le considera como algo útil, accesible, 
práctico, personal y amigable. 

Este libro describe como se ha desarrollado la alta tecnología en Japón fuera de 
militarismo, y se consideran como partes imponantes la "simplificación" y 
"humanización" de la tecnología. 

Este documento contribuye al entendimiento de la cultura japonesa dentro del 
desarrollo de alta tecnología. 

4.3. COMPRENSION Y DEFINICION DE LAS ETAPAS 
ESENCIALES PARA LA REALIZACION DE UN SISTEMA 
MECATRONICO 

Muchos investigadores de diferentes campos estudian la forma como los seres 
humanos crean productos; esto es, que estan tratando de entender cuales son los 
procesos, estrategias y métodos que los diseñadores emplean en la solución de 
problemas. 

Asf como no existe un procedimiento definido que represente como se diseñan 
productos no se encontró un procedimiento específico que enuncie las actividades a 
seguir para desarrollar un producto mecattónico, sin embargo, desde el punto de vista 
de métodos de diseño se tienen modelos descriptivos del proceso de diseño. Estos 
modelos se pueden clasificar en tres distintas categorias que dependen de la estrategia 
o punto de vista en el que se enfoca el problema: 

A.- forma en que el diseñador resuelve problemas 
B.- forma en que el producto o el sistema tecnológico se comporta 
C.- forma en que la empresa se compona 

A continuación se muestran algunos ejemplos de metodologías: 

Mecatrónica 52 



PRESENTACION DE CASOS ESPECIFICOS 

A. Representando la forma en que el diseifador resuelve problemas 

EjemploA.1 

Según los autores Andreasen y Hein [3], proponen el desarrollo de un producto en 
tres niveles: 

EjemploA.2 

J. C. Jones considero en 1970 que las actividades que los diseiladores desempeilan se 
pueden describir un proceso fundamental para resolver cualquier tipo de problemas, 
este proceso consta de la secuencia de 5 actividades que son aplicadas iterativamente 
para cada subproblema que se presente durante el proyecto de diseño. 

EjemploA.3 

French [70] ha desarrollado un modelo más detallado del proceso de diseilo, basado en 
las siguientes actividades: 

l. Análisis del oroblema 
2. Diseño conceotual 
3.Definici6n de la confürumci6n 
4. Detalle 

Mecatrónica 53 



PRESENTACION DE CASOS ESPECIFICOS 

Análisis del problema 

En esta actividad se tiene el planteamiento del problema, que a su vez 
determina las restricciones sobre las que se van a desarrollar el diseño y el 
criterio de excelencia a seguir. 

Diseño couceptunl 

En esta fase se toma el planteamiento del problema y se generan soluciones 
generales. Es en esta fase es donde la ingeniería, la experiencia práctica, los 
métodos de producción y los aspectos comerciales deben conjuntarse y es 
donde se hacen las decisiones más importantes. 

Definición de la configuración 

En esta fase los bocetos se trabajan en mayor detalle y si existe más de un 
boceto se hace In selección entre ellos. Debe haber una realimentacion 
constante con la fase de diseHo conceptual. 

Detalle 

En esta fase se tiene un gran número de detalles esenciales paro ser decididos. 
La calidad debe ser buena de lo contrario se incurrira a demoras, pérdidas e 
incluso fallas. 

EjemploA.4 

Dieter 1992, considero que el proceso de diseño consiste de las siguientes etapas: 

l. Reconocimiento de la necesidades 
2. Definición del problema 
3. Recopilar información 
4. Conceptualización 
5. Evaluación 
6. Comunicación del diseño 

Reconocimiento de las necesidades 

En esta etapa se requiere reconocer la necesidad por la que se creará el nuevo 
diseño. Estas necesidades pueden ser la reducción en costo, incrementar la 
seguridad y el buen desempeño o solamente cambiar el producto. 
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Definición del problema 

Dentro de la definición del problema se debe especificar lo que el diseño debe 
cumplir, además de incluir objetivos, definiciones, términos técnicos, 
restricciones y por último el criterio pam evaluar el diseño. 

Recopilar información 

La información técnica, reportes de empresas, catálogos, patentes y manuales 
son muy importantes para el desarrollo del diseño considerando los siguientes 
puntos: 

El lugar donde se puede obtener con facilidad 
El procedimiento pam solicitar la información 
Que tan válida es la información encontrada 
Si la información puede ser interpretada para el fin que se requiere 
Cuando considerar que se tiene suficiente información 
Decisiones tomadas en base a la información 

Conceptualización 

La conceptualización es donde se determinan los elementos, mecanismos, 
procesos o configuraciones que en combinación resultan dentro del diseño 
para satisfacer la necesidad por la que se inicio el diseño. 

Evaluación 

La evaluación involucra el análisis del diseño basado probablemente en un 
cálculo detallado o cálculo por computadora para el desempeño del diseño 
usando un modelo analítico. En otros casos tal vez se requiem un modelo 
experimental o un prototipo. 

Comunicación del Diseño 

La comunicación del diseño comprende un reporte escrito detallado el cual 
contenga dibujos, programas de computadora y modelos o prototipos. Es muy 
importante que esta actividad se realice continuamente a lo largo del proyecto, 
se debe tener un dialogo continuo durante el desarrollo entre el jefe del 
proyecto, el grupo de trabajo y el cliente. 
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B. Representando lafonna en que el producto o el sistema tecno16gico se comporta 

EjcmploB.1 

En este caso se hace referencia al producto en si y es posible aplicar la teoría de 
sistemas tecnológicos Hubka [131] par.i describir los dominios característicos del 
sistema dentro de los cuales el diseño debe completarse, es decir, el punto inicial son 
las funciones requeridas y el resultado es la especificación del producto. 

' Funcione& ¡' 
prlnclpaies. 

EjemploB.2 

Estructura ; 
prlnclpal 1 

estructura 1 

quanUlleada 1 

r~ _L:ª:: 
i 

r=.deloS\ 
1 ~too:' 

•MatOOal ' 
Olmentdonos '. 
Toloranc:las ; 

Burr [71] ha tratado de definir las características de un sistema mecatrónico basándose 
en la "Teoría de los Dominios", creada por Andreasen [67]. La teoría de los dominios 
establece cuatro sistemas que representan diferentes aspectos de una máquina : 

l. El sistema de proceso, quien es la estructura que transforma material, 
energía e información. 

2. El sistema funcional, quien es la estructura de efectos necesarios en la 
máquina para crear transformaciones específicas 

3. El sistema orgánico, quien es la estructura de órganos que realizan una ó 
más funciones a través de efectos físicos. 

4. El sistema de partes, es la estructura de partes de máquina, que hace su 
medio ambiente 
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4. El sistema de partes, es la esnuctura de partes de máquina, que hace su 
medio ambiente 

Basándose en los puntos anteriores Burr [71] propone que un sistema mecatrónico 
tiene las siguientes características: 

Un sistema mecatrónico puede considerarse como un sistema de 
transformación de funciones; de funciones que tienen un propósito 
determinado, de órganos y de panes. 

El sistema mecatrónico cuenta con funciones de transformación y funciones de 
propósito determinado, en donde las funciones de propósito se refieren al 
efecto que el componente da al sistema y la función de transformación 
(proceso) se relaciona con el material, energ(a e información (objeto) que es 
procesado por el componente. Por ejemplo, el propósito de un motor es el de 
crear rotación con el fin de facilitar otro tipo de la transformación de algún 
otro objeto en el sistema, donde en el motor es un componente; ahora si se 
pregunta ¿Como crea rotación el motor?, In respuesta es mediante la 
transformación de energía eléctrica en energía mecánica representada por la 
rotación. 

Del ejemplo anterior se observa que hay unn relación muy estrecha entre las 
funciones de propósito y las de transformación; creando una cadena del. tipo 
de causa-efecto generando un sistema con distintos niveles de aplicación entre 
las funciones de transformación y de propósito. 

A continuación se tienen varios componentes con sus funciones de transformación y 
de propósito. 

lcoml!!!nente 1 Transformación 1 Prol!6silo 1 
Motor energía eléctrica es crear rotación 

transformada en 
enerafa rotacional 

Engrane energía rotacional asegura una 
cambia por velocidad 
revoluciones/momento adecuada de 

rotación 
Amplificador una señal es asegura amplitud 
electrónico amolificada suficiente 
Baten a energía es al!l)acenada proporciona 

potencia 
Diodo señales de ne son rechaza señales 

rectificadas de polarización 
ne1mtiva. 
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El sistema Mecatrónico trabaja en estados diferentes ( como mínimo dos estados 
prendido "on", apagado "off' ) y las funciones dependen del estado del sistema. Las 
transiciones entre los estados están controladas por condiciones lógicas, por ejemplo 
si ("if') el interruptor es prendido por el operador ("on"), entonces ("then") la 
máquina cambia a su estado de encendido("on-state "). 

Si la función del sistema se describe en términos de transformaciones, entonces se 
tendrá a la salida los dos estados. La función de un interruptor tiene dos estados, pero 
se este interruptor forma parte de un relevador de pulsos, entonces la función se 
transforma en continua. Se tiene que las funciones de transformación debidas a la 
estructura funcional de un sistema mecatrónico se deben considerar como multi 
estado, si causan al sistema salidas que cambian momentáneamente de estado debido 
a una entrada lógica externa. 

Los órganos se consideran como entidades físicas que tienen princ1ptos de 
funcionamiento similares para realizar una función determinada; por ejemplo, un 
motor, mecanismo, una batería, una pantalla, un potenciometro, un microprocesador 
puede considerarse como un órgano solo si se le proporciona un programa de software 
ya que sin el no podría realizar una función específica. 

La esb'uctura de las partes es el ensamble de aquellas partes mecánicas que 
constituyen un órgano, por ejemplo, un potenciometro: la trayectoria circular del 
resistor, el punto de apoyo del eje y la base donde esta montado. 

Por último, un sistema mecatrónico maneja dos tipos de información, la información 
de proceso y la información de control. Por ejemplo la realimentación en un robot, se 
tiene información de control ya que el propósito del arreglo es controlar los 
movimientos del sistema; pero cuando se observa al sensor de realimentación y a los 
circuitos que condicionan la señal, la infonnación que se tiene es de proceso, debido a 
que el valor semántico de la información no influye en sus funciones. 
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EjemploB.2 

Se ha empleado el término mecatrónica para definir sistemas complejos cuyos 
elementos de ingeniería mecánica estan integrados con ingeniería electrónica y 
computación. Dawson y Bradley (62) consideran que el control y el uso de la 
información se encuentran en la parte central de cualquier sistema mecatrónico, ya sea 
un producto o un proceso. Dentro de este contexto sugieren Ja estructura de un 
sistema mecatrónico para el proceso de diseño basada en Ja información y centrada en 
el uso de modulos de enlace. 

Se tiene en Ja siguiente figura Ja estructura básica de un sistema mecatrónico; que 
propone Dawson y Bradley [ 62) donde se puede observar que la infonnación a cerca 
del estado y comportamiento del sistema es proporcionada por un sensor, que 
continuamente esta monitoreando las condiciones y funcionamiento del sistema. Esia 
infonnación es transferida al controlador, que a su vez inicia cualquier ajuste 
necesario por medio de los actuadores. 

Sensores 

Procesamiento 

Concepto Bask:o de 
un Sls!Bma Meoatronlco 

Ambiente 
ccntrolado 

Observando la estructura básica con una mayor resolución, surge una nueva estructura 
en Ja siguiente figura; esta retiene los elementos principales desde el sensado, 
actuación y procesamiento, pero a su vez introduce un número de módulos 
adicionales, y es alrededor de esos modulos que la estructura de infonnación es 
desrurollada y en dicha estructura se basa el proceso de diseño. 
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Los módulos que fonnan al sistema se describen a continuación. 

Módulo de medio ambiente 

¡ 
1 
i 
i 
1 

Este módulo principalmente se establece la definición de parámetros externos 
(humedad, temperatura, contaminación), que afectan la operación del sistema. 
Estos parámetros tendrán influencia en Ja selección del material y en el 
funcionamiento del sistema. Las condiciones del medio ambiente representan 
una entrada de información al módulo de ensamble. 

Módulo de ensamble 

El módulo de ensamble representa la realización física de los elementos mecánicos y 
esb'Ucturales del sistema. Las propiedades de los materiales, comportamiento y 
contexto son el principal interés en este módulo. Las entradas a este módulo son los 
movimientos generados por el módulo de actuación conjuntamente con las 
condiciones que dicta el módulo del medio ambiente. La salida del módulo de 
ensamble esta dada por el módulo de medición. 
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Módulo de medición 

En este módulo se concentra la información del estado y comportamiento del 
sistema. Las entradas de este módulo son propiedades físicas que provienen 
del sistema de ensamble, mientras que los parámetros de salida tienen que ver 
con la infom1ación que será transmitida. 

Módulo de comunicaciones 

A este módulo le corresponde la transmisión de la información entre módulos 
y en el interior del sistema. Las entradas y salidas dependen del tipo de 
información que va a ser transmitida, la distancia y el medio de operación •. 

Módulo de procesamiento 

En este módulo se procesan la información proveniente del módulo de 
medición y los módulos de interfase. Las salidas de este módulo determinan el 
funcionamiento del módulo de actuación y a su vez proporciona información a 
los módulos de interfase. 

Módulo de software 

En este módulo se encuentran las instrucciones de operación y algoritmos para 
el sistema, además controla la operación del módulo de procesamiento. 

Módulo de actuación 

Este módulo representa el "músculo" que se requiere para cambiar las 
condicionas del sistema. Las entradas están definidas por las salidas del 
módulo de procesamiento y las salidas están definidas por el tipo de 
movimiento que es requerido. 

Módulo de interfase 

En este módulo la información es transferida entre niveles dentro del sistema y 
a niveles mayores, proporcionando las interfases hombre-máquina para la 
transmisión de información al usuario. 

Finalmente hacen énfasis en la importancia que tiene para las empresas el 
adoptar estrategias en las que puedan integrar un amplio rango de tecnologías, 
dentro de sus productos y procesos; el éxito de la adopción de mecatrónica y 
en este de caso una estrategia basada en la información depende del desarrollo 
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de nuevas herramientas de diseño computarizadas y la integración de estas con 
la apropiada administración y sistemas de control. 

EjemploB.3 

Se ha encontrado que la mayoría de los investigadores consideran a la teoría de 
sistemas como base para tratar de explicar la naturaleza de la mecatrónica. La teoría 
de sistemas proporciona un conceplo y un conjunto de reglas para el modelado 
abstracto de los objetos tecnológicos, considerando que cualquier objeto compuesto 
de elementos, sus relaciones y que pueda ser aislado de su medio es un sistema. Dicho 
sistema se caracteriza por sus dos propiedades su función y estructura. 

C. Representando la forma en que la empresa se comporta 

EjemploC.l 

En este nivel se describen las actividades que deben realizarse de una manera 
simultánea para asegurar el éxito del desarrollo del producto, como son las 
actividades de mercadotecnia, diseño de producto y de producción; ya que el éxito no 
es el producto en si, sino In organización que se crea dentro de los diferentes 
departalllentos que involucran su desarrollo dentro de la empresa. Andreasen y Hein 
[3] 

P' li 2 3 4-, 5 
Fase do la 

0

faSodéla Fase dolos Fasedol FaSé do la Fase do 
• klontillcad6n Investigación principios dol dlsellodol . preparación do. 

Ojocucidn 
do'!' necesidad do.lanecosldo<I producto . producto . 1a manuractura 
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EjemploC.2 

La ingeniería de sistemas estn fuenemente relacionada con la teoría de sistemas; pero 
ha estado enfocada a los procedimientos de diseño para sistemas complejos. La 
ingeniería de sistemas divide al proceso de diseño en fases detenninadas y ha 
desarrollado métodos para predecir costos de diseño, modelado por computadora, 
evaluación de alternativas, etc. 

Densley [8] ubica a la mecatrónica como un concepto que es empleado por las 
"empresas modernas", en donde la característica de dichas empresas es la de integrar 
diversas áreas que no se consideran dentro de la empresa como es el caso de la 
integración del equipo de trabajo con los clientes y los proveedores; también se toman 
nuevas tecnologías y se adoptan como estrategia. 

Deasley (79] propone una definición de mecatrónica en la que el punto principal es la 
integración de la electrónica y la computación dentro de productos y procesos 
mecánicos; así mismo propone que la ingeniería de control es el elemento que une las 
tecnologías y pennite la satisfacción de las especificaciones del usuario. Así mismo 
menciona las ventajas que ofrecen las técnicas de control dentro de los procesos 
mccatrónicos; dichas ventajas son el bajo costo del equipo, mayor respuesta del 
sistema, alta calidad de productos, menor mantenimiento, detección y auto corrección 
de fallas; por su pane las ventaja.~ que ofrecen· los productos mecatrónicos son 
similares como el mejoramiento de la seguridad del producto, menor prueba y 
calibración, los productos pueden adaptarse al cambio de las condiciones originales, 
etc. Estas ventajas se traducen en un mayor interés por parte del público, además que 
se puede producir mas rápidamente y con menor costo. 

Empleando las ventajas anteriores Deasley [79] introduce el concepto de "diseño para 
controlabilidad" (design for coritrolability); y Ja tecnología que permite su desarrollo 
es el diseño de software para sistemas de control auxiliados por computadora. Esta 
tecnología permite el modelado y simulación de los productos sin recurrir al 
desarrollo de prototipos. 

Por último se ve ln necesidad de integrar la ingeniería de control dentro del proceso 
de diseño. 
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La Integración a nivel de producto 

Manufact!la lntsgrada 
por Computadora ICIMI 

La lnlegraci6n a ntiel de empresa 

La lntegroclón a niveles 
exteriores de la empresa 

•controlador" 

Compuadora 
+ Bases de datos 

Proceso 
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4.5. LA INVESTIGACION EN MECATRONICA 

A continuación se presentan ejemplos de tr.ibajos de investigación en el terna de 
mecatrónica que se realizan en algunas instituciones de investigación 

4.5.1. EDC Lancastcr 

El Centro de Ingenería de Diseño (Engineering Design Centre) de la Universidad de 
Lancaster; el cual fue creado a iniciativa de un programa del gobierno Británico para 
apoyar el desarrollo industrial a través de un programa de investigación aplicada en el 
área de diseño. Una de las áreas principales de investigación del Centro de Ingeniería 
de Diseño es la rnecatrónica desarrollandose investigación básica y aplicada; los 
proyectos que que se estan realizando actualmente en el terna son los siguientes: 

Estudios de casos donde se generan analogías y crean criterios de comparación 
entre los objetos creados por la naturaleza y los objetos creados por el hombre. 
Los resultados de este proyecto podran ayudar a entender mejor los sistemas 
mecatrónlcos. 

Estrategias basadas en el manejo de infonnación por computadora para mejorar el 
diseno de sistemas mecatrónlcos. 

Desarrollo de sistemas de cómputo basados en inteligencia artificial para mejorar 
el diseno de productos. 

Desarrollo de sistemas de cómputo que mejore el ensamble de productos 
mecatrónlcos. 

• Estudio y desarrollo de técnicas especificas para el diseno de distintos tipos de 
productos mecatrónlcos. 

Estudio de casos de diseno desarrollados en otros paf ses. 

• Proyectos mecatrónlcos en conjunto con Dinamarca. 

Diseno y construcción de una escavadom "inteligente". 

Constructor de esquemas y arreglos de sistemas mecatrónlcos basados en 
herramientas de computadora como método de apoyo al dlsenador. 
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• Dlsct!o de sistemas para obtener energfa apartir de las olas del mar "Wave 
Energy". 

• Métodos para conocer el costo de un sistema mccatrónico a partir de parámetros 
de funcionamiento "Function Casting". 

• Desarrollo de metodologías de dlseflo basadas en criterios de diseflo funcional 
"Funetional Dcsign". 

A continuación se describirán dos proyectos que se desarrollan en el Centro de 
Ingeniería de Diseño . 

•.• l. Proyecto "Schemcbuildcr" 

El "Schemebuilder" (Constructor de esquemas o bosquejos) es un proyecto _de 
investigación que tiene como propósito el conjuntar y crear distintas herramie·mas, 
técnicas y filosofías de diseño en un paquete de c6mputo. La finalidad de este paquete 
es el apoyar al diseñador de sistemas mecatrónicos durante las etapas tempranas del 
proceso de diseño, explorando las distintas alternativas de solución dentro de un rango 
de tecnologías. Esta herramienta de diseño proporciona asesoría en la selección de 
componentes diversos, cálculo de parámetros que no han sido especificados por el 
diseñador (pnr estar en una etapa temprana del desarrollo del proyecto) además de 
comprobar la compatibilidad de los componentes seleccionados. 

Estructura del sistema 

La función principal del "Schemebuilder" es ayudar a crear un modelo en el cual el 
diseñador pueda vizualizar y a la vez interactuar con un sistema experto para obtener 
información y asesoría sobre el tipo de tecnologías disponibles que constituyen un 
sistema mecattónico. Por lo anterior se intuye que el programa emplea un grupo de 
elementos estándar los cuales representan su funciones o propósitos específicos. 
Dichos elementos se muestran a continuación: 

l. Sensores y transductores 

2. Actuadores de translación 

3. Actuadores de rotación 

4. Fuentes de poder 

5. Módulos de comunicación 
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6. Módulos de procesamiento 

7. Software 

Se representa a cada elemento con un diagrama que muestra la entrada o puerto de 
control, una salida o puerto de "csfuerz.o" y un puerto de suministro de energía 
(Fig.1). El diseñador puede construir un sistema por medio de la interconexión de los 
distintos elementos que constituira su sistema mecatrónico. En este punto el 
"Schemebuilder" se utilizara para comprobar la continuidad o la compatibilidad entre 
los elementos que forman al sistema (Flg. 2). 

Una vez que el diseñador este de acuerdo con la estructura del sistema; el 
Schemebuilder se emplea para generar otras opciones para cada uno de los elementos 
del sistema utilizando un procedimiento para ligar entradas y salidas. Es posible 
descomponer los elementos del sistema realizando una búsqueda de tecnologías 
apropiadas (Fig. 3). 

Por medio de la estructura de "Bond Graph" se describe cada uno de los elementos 
dentro del sistema en su forma básica y en términos de sus puertos. Es así como al 
ligar diferentes puertos se tendrán lazos por donde es posible el flujo de información o 
de energía estableciendo una comunicación entre elementos. El diseñador tendrá 
acceso a datos que describen In aplicación y el modelo dinámico de cada elemento 
para emplearse en In simulación. 

El Schemebuilder ha mostrado la posibilidad proporcionar información y asesoría al 
ingeniero diseñador que le permite crear y comparar un gran número de altemnlivas 
antes de selecciónar la solución final además de proveer costos, pesos y modelos 
sólidos de los elementos. Este programa muestra también un gran potencial para la 
enseñanza ya que el estudiante o un diseñador sin mucha experiencia puede interacuar 
con el sistema y entender las virtudes o las fallas de las decisiones que esta tomando. 
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... 2. Proyeclo "Funclion-Costing" 

En la ingeniería por razones econóÍnicas es esencial considerar el costo de resolver 
cualquier problema. En la actualidad, se pueden estimar los costos en etapas 
avanzadas del proceso de diseño. Los costos principalmente son detenninados cuando 
se tienen detalles de la solución, como son dibujos, ensambles o prototipos; sin 
embargo a través de un proyecto de investigación llamado "Function-Costing" 
(Costeando-Propósito) se esta tratando de relacionar el costo de un sistema 
mecatrónico con la función que desempeñan sus elementos, y de esta manera se 
pueden obtener el costo de la solución del problema sin tener que obtener detalles 
precisos de sus elementos. Por lo que esta técnica se utilizaría en la etapa de diseño 
conceptual. 

"Function-Costing" se ha aplicado a diferentes elementos como son tanques de 
presión, actuadores lineales, rodamientos, motores eléctricos, guías lineales y 
convertidores analógico/digital; sin embargo se ha trabajado poco en el software. 

En la siguientes tablas se presentan los resultndos de esta investigación. 
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Table or Function-costs of Sorne Mechatronic Components 

Comp0nent Function Function-cost 

Pressure vessel pressure. 
C l.25pVk1 { l 7 13.8 p O 27 { ~ 12.6a} volume =--- . +--+ . a trµ +w;r s tr µ {trµ) 

Rolling element deepgroove allowable load 
slatic C= 2.4Q,, 

dynamic e= 0.94Q 
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beariog static C=0.650,, 
roller 

dynamic C=0.51Q 

leadscrew force, C=20.0+4.38xl04 F+(47.0+4.6x!O_, F)L 
Dri\'C SCl'eW sttoke or distance 

ballscrew C= 0.53Fll + 0.002F +(72 + O.l85Fll}ff. 

pneumatic C=31.2+0.008F(l+0.002L) 

Cylinder bydraulic C = 76.0+ 0.0013F(l +0.002L) 

Rodless C=95.7+0.607r{!-2.5xl0_, L) (witbout guide) 

C=189+0.425Jii+6.8x!O_,L) (with guide & brake) 
·- - . 

Notation: C- i'unction-cost (f) . -µ ~.~nstant ;;.¡¡o 
· · F • foree (N) 

V- volumc (mm1) '2o -static load rating 
(kN) 

P:E~~-<?ar> 
kt - constant µ - aspcct ratio 

· · S - Max. Allowable 
1 
a -volume factor 

L- slroke or distanco stress 
(mm) . 

Q - dynamic load 
rating (kN) 

Normalized 
std.dev 
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0.13 . 
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Table or Function-costs or Sorne Mechatronic Components (continued) 

Component Function 

CMOS,Sbits conversion time 

AID convenor 
CMOS, 12bits 

bipolar,8bits 

bipolar, 12 bits 

3-pbase 2-pole foil-load output 
squirrcl· 

cage torque 
induction 4-,6- & 8-pole 

brushed permanet-magnet continuous stall 
direct-current servo torque 

NÓtation: 1' - conversion time 
(sec) 

M • torque (Nm) 

Funclion-cost 

C=8.043.!.+4.318 
T 

C=35.9!.+17.788 
T 

C=-5.52.!.+5.359 
T 

C=583.!.+l539 
T 

C=9.56M+49.I 

C=5.30M+61 

C=46.9M+300 

Normalized 
std.dev 

0.70 

1.26 

0.50 

0.24 
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.5.4. E. U. A. 

Te tuvo la oportunidad de asistir a un seminario sobre "El estado actual de las 
metodologias japonesas de diseño para productos mecatrónicos" que fue presentada 
por el Prof. Daniel Whitney, quien es una autoridad mundial en "Ingeniería 
Concurrentre" o "Ingeniería Simultánea". 

El seminario trato principalmente de las experiencias obtenidas por el profesor 
Whitney al realizar una Investigación en la industria japonesa con el propósito de 
conocer las técnicas y herramientas que son actualmente empleadas; así mismo 
conocer y entender los procedimietos de que se utilizan pnra integrar los aspectos 
relacionados con la manufactura, ensamble, mercadotecnia, servicios y demás áreas 
que intervienen el desarrollo de productos mecatrónicos. También otro objetivo del 
trabajo fue el conocer cuales son los nuevos retos a Jos que se enfrentan los japoneses. 

Whitney encontro que existen un estilo muy diferente de trabajo para cada empresa, 
esto quiere decir, que cada empresa tiene su propia manera de organizar el proceso de 
diseño de sus productos. Las empresas japonesas consideran que la mecanización del 
proceso de diseño es clave para lograr el diseño integrado de sistemas. 

El método principal del diseño integrado de sistemas es el "task overlapping", y se le 
conoce como "diseilo concurrente", el cual consiste en realizar simultáneamente el 
diseño del producto y el proceso que se va a seguir pnra su fabricación. Para ello 
algunas empresas estan desarrollando sus propios programas de investigación los 
cuales tienen como objetivo principal el producir sus propios programas de software. 
Otras empresas han transferido sus propios procedimientos de diseilo a programas de 
comerciales de computadora. 

También se tr.ito el tema de la formación de los diseñadores japoneses, Dicha 
formación se inicia en las universidades donde cada estudiante se especializa en una 
área específica de Ja ingeniería como puede ser mecánica electrónica o computación 
(4 ailos). Cuando un estudiante inicia su actividad profesional al estar contratado por 
una industria se le somete a un nuevo programa de capacitación diferente a su 
especialidad. El nuevo ingeniero pasa de 4 a 8 ailos realizando trabajos en distintas 
áreas de la empresa, es decir, si estudio ingeniería mecánica se le cap1cita por cuatro 
ailos en ingeniería electrónica y los siguientes cuatro ailos en ingeniería en 
computación lo que se le llama un "ciclo de rotación de áreas", en algunos casos el 
ingeniero realiza el ciclo dos veces. Esto significa que un diseñador japones tarda 16 
años para llegar a estar en una posición donde sea responsable de las tomas de 
decisiones en el diseño de un producto. 

A partir de este trabajo se esta iniciando un programa de investigación en E.U.A. 
donde se conjuntan los recursos de las universidades y de la industria. Se presentan 
algunos tipos de problemas que las nuevas líneas de investigación trataran de resolver: 
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Sistemas mecatrónicos para la obtención rápida de prototipos. 

Métodos para poder representar el costo en etapas tempranas del proceso 
dedisefio. 

Simplificación de los sistemas de cómputo para que los usuarios 
(diseñadores) interactuen más facilmente con los sistemas de cómputo. 

Resolver la dificultad de integrar grandes sistema de cómputo así como la 
información generadn en los diferentes departamentos de una empresn. 

Dificultad de interpretar datos no específicos o claros (Fuzz Data) en 
etapas tempranas del proceso de diseño. 

Capturar la intención del diseñador así como sus decisiones, lograr 
capturar el conocimiento que hay detrás de un producto. 

Falta de una estandarización en productos de cómputo y sus interfaces 

Crear herramientas para lograr unir la etapa de invención o creación de 
nuevos productos con los requerimientos de usuario 

Sistemas que sean capaces de se utilizados en aplicaciones más extensas y 
que no sean solo para resolver casos específicos. 

Mejorar el entendimiento del proceso de diseño 

Crear un lenguaje común que defina y represente la cualidades y anibutos 
del producto ( Ej. Biología, Química) 

Representación de Bocetos por medio de computadora 

Crear .sistemas que logren monitorear al proceso de diseño (como si fuera 
un proceso petroquímico) 

4.5. MECATRONICA EN LA INDUSTRIA 

Locas Automotive LTD 

Se tuvo la oportunidad de asistir a una conferencia sobre sensores y sus avances 
dentro de la indusnia automoniz; en dicha conferencia participaron representantes de 
empresas como Lucas Automotive Ltd. y Jaguar Ltd. quienes están directamente 
involucrados en el desarrollo de sensores y sistemas electrónicos para automóviles. 
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PRESENTACION DE CASOS ESPECIFICOS 

La 1endencia de incorporar electrónica dentro de los auromóviles para fines de control 
o comodidad ha incremenlado la demanda de sensores. Ahora funciones mecánicas 
básicas se controlan por dispositivos electrónicos, quienes desarrollan diferenles 
funciones como: control del motor, seguridad del vehículo, moniloreo, diagnóstico y 
control ambiental. Con ello la industria automotriz se enfrenta al reto de la 
integración de sistemas, además de tener una atención especial a la velocidad del ciclo 
para el desarrollo de productos y las disciplinas como la "Ingeniería Simultánea". 

La empresa Lucas Automotive Ltd. ha desarrollado varios tipos de sensores, entre 
ellos se encuentran los acelerómetros que se emplean en áreas como el sistema de 
suspensión, sistema de frenado , sislema de dirección y sislemas de seguridad contra 
impaclo. Dentro de estos sensores han desarrollado "acelerómetros micromecánicos 
de silicio", quienes ofrecen imponantes ventajas en costo, repetibilidad, aira 
sensibilidad, capacidad de calibración, etc. Estos dispositivos se fabrican mediante la 
técnica de "micromaquinado", la cual permite la construcción precisa de formas 
tridimensionales en silicio. 

Considerando los programas europeos de seguridad, el futuro desarrollo de sensores 
en Lucas Automotive Ltd. estará dominada por los siguienres faclores: costo y 
confiabilidad, 1endencia a la integración progresiva de sistemas, seguridad, reducción 
de contaminantes y ahorro de combustible. 
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Ejemplos de empresas que ofrecen sus servicios en mecatrónica 

SEPARATES: 
ROBOncs ' 
PICK& P/ACE 
PALLEr/ZATION 
SCREW RUNNERS 
GUARDING 
CONTROL CABINErS 
P.L.C. SOFTWARE 
ANO TRAINING 

2267 COVENTRY ROAD BIRMINGHAM 826 3PD 
TEL: 021 7427206 

Nota : En las carpetas anexas se presentan revistas industriales y folletos de 
exhibiciones sobre mecatr6nica 
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RESULTADOS DEL TRABAJO 

5. RESULTADOS DEL TRABAJO 

5.1. RESULTADOS DE LA INFORMACIÓN OBTENIDA 

5.1.1. Distribución de referencias sobre mecatrónica 

El 58% del total de referencias obtenidas se clasifican en el área de investigación 
donde el propósito fundamental de dichos trabajos es el de aportnr nuevo 
conocimiento a la mecatr6nica. 

El 50% de las referencias que se clasificaron en el área de investigación se concentran 
en el tema 8 "Diseño y Optimización de Componentes Mecatrónicos". Este resultado 
refleja la necesidad de entender el componamiento de los nuevos arreglos y 
configuraciones de elementos que la mecatrónica esta generando. 

Las referencias relacionadas con la enseñanza de la mecatrónica ocupan un 13% del 
total de referencias; se concentran principalmente en los temas: 2 "Ingeniería 
Concurrente y Principios de la Participación de Grupos de Trabajo", tema 3 
"Manufactura en Productos Mecatr6nicos." y 5 "Ingeniería de Sistemas ". El tema 9 
"Aspectos académicos de la mecatrónica" no se logro descomponer en subtemas, ya 
que los temas que se manejan generan una estructura compleja difícil de describir, por 
lo que se decidió manejar una descripción genewl. 

Las referencias que resaltan casos o aspectos industriales, se relaciona a la 
mecatr6nica con la política de modernización y las cualidades que una empresa 
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requiere para competir eficientemente. Son casi nulos los casos donde se mencionan 
las técnicas o herramientas que las empresas utilizan. 

Es importante recordar que la mayoría de los avances en mecatrónica a nivel mundial 
se han desarrollando en la industrial y el hecho que solo el 13% de las referencias 
pertenecen a dicha área se debe a que ninguna empresa revela información por ser 
confidencial en lo que respecta a sus polfticas, métodos o desarrollos específicos ya 
esto provocaría perder ventaja sobre sus competidores. 

Solo el 13% de los trabajos reflejan una cooperación entre las universidades y la 
industria. Sin embargo, se observo que existe un gr.m número de proyectos de 
investigación entre el sector académico y el industrial; pero por razones de 
confidencialidad los resultados de dichos trabajos no se publican. 

El tema l. "La Mecatrónica en el Contexto de la Empresa" representa el 6% de las 
referencias, en donde la academia aporta una mínima parte al tema; una posible causa 
de esto es que las instituciones académicas que tratan dichos temas son las escuelas 
dedicadas a la enseñanza de la administración de empresas y estas son independientes 
de las escuelas de ingeniería. 

Los temas 2. "Ingeniería Concurrente y Principios de la Participación de Grupos de 
Trabajo" y 3 "Manufactura en Productos Mecatrónicos" ocupan respectivamente un 
6% y un 4% de las referencias. Estos los únicos temas donde la industria, academia y 
centros de investigación aportan aproximadamente el mismo número de trabajos. 
Principalmente son trabajos que presentan ejemplos de la solución de casos prácticos 
a través de la aplicación de un método o técnica específica. 

El tema 4." Técnicas de Análisis y Modelado". Estos trabajos se concentran en el área 
de investigación cuyo objetivo principal es el desarrollar herramientas que ayuden a 
entender el comportamiento de casos particulares de mecatrónica. 

El tema 5. "Ingeniería de Sistemas ". Es uno de los temas donde se trata el 
conocimiento para integrar las distintas áreas de la ingeniería, estos trabajos son 
resultado de investigaciones académicas describen principalmente los conceptos y 
factores que influyen en dicha integración. son resultado de investigaciones 
académicas. 

El tema 6 ".Diseño Auxiliado por Computadora". El 2% de los trabajos encontrados 
se clasifican en esta categoría, este resultado refleja la escasa eicistencia de 
herramientas de cómputo para diseñar sistemas mecatrónicos. 
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El tema 7." Teoría y Metodología de Diseño Mecatrónico". Se refleja el interés de la 
industria y de las instituciones de investigación en crear herramientas con bases 
científicas que sustituyan al conocimiento empírico para realizar diseño mecatrónico 

El tema 8. Diseño y Optimización de Componentes Mecatrónicos. Es el área más 
importante donde se concentran In mayoría de los esfuerzos de la industria y las 
instituciones de investigación. 

El tema 10. "Productos Industriales Utiles y de Interés para la Mecatrónica". Los 

trabajos en este tema reflejan la tendencia de la industria en presentar aspectos 

técnicos más elaborados que apoyen In comercialización de sus productos. 

El tema 11." Trabajos Misceláneos". La mayoría de los trabajos reflejan que el flujo 

de conocimiento en mecatrónica parte del sector industrial hacia el sector educativo. 

Se muestra como la investigación en mecatrónica se realiza a través de nuevas 

organizaciones donde universidades e industria unen esfuerzos. 

Dlstrlbuc:lón de Referencias por Area 

lnterrelaclonados 
16% 

Industrio 
13% 

0% 
Academia 

13% 
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S.1.2. Cursos de mecatrónica 

La infonnación generada en el presente trabajo con respecto a los cursos de 
mecatrónica refleja los siguientes aspectos: 

En los cursos de mecatrónica a nivel licenciatura se observa que son muy pocas las 
universidades que imparten asignaturas de ciencias básicas, ya que se considera que el 
alumno adquiere una formación básica en matemáticas, física, y temas relacionadas 
con tecnología en los niveles previos a la educación superior. 

Existe la tendencia de algunas universidades de impartir asignaturas de ingeniería 
mecánica que formen al estudiante en las áreas de materiales, diseño y procesos de 
manufactura; así como asignaturas de ingeniería electrónica que den al estudiante 
conocimiento en microprocesadores, electrónica digital, control e interfases y 
asignaturas de ingeniería industrial que provee conocimiento en administración y 
mercadotecnia. Además se imparten asignaturas que logren combinar todas las áreas. 
Sin embargo la proporción de las asignaturas varia de una universidad a otra, ya que 
no existe un criterio único para combinarlas, 

El ingeniero mecatrónico parte en la mayoría de los casos de una formación 
mecánica, la cual le proporciona conocimiento en diseño y manufactura de productos 
que son algunos de los aspectos más imponuntes de la mecatrónica; posteriormente se 
le imparten asignaturas de electrónica, computación y administración. El aspecto 
donde todas las universidades coinciden es el de integrar lus diferentes especialidades 
mediante el diseño de un producto mecatrónico donde se pone en práctica un enfoque 
multidisciplinario. También en la mayoría de ca~os se apoya dicho proyecto con un 
problema real a nivel industrial para que los factores administrativos y económicos se 
integren a la fom1ación del estudiante. 

Se ha encontrado que el criterio con que los planes de estudio de los cursos de 
mecatrónica son diseñados depende directamente del equipo de profesores e 
investigadores de carrera y grupos de trabajo de cada universidad tiene; es decir, los 
planes de estudio se adaptan de manera tal que se tenga una tendencia al área de 
especialidad de dichos profesores y de la infraestructura de las universidades, estas 
áreas pueden ser diseño, óptica, robótica, mecánica, etc. 

A nivel posgrado se observan planes de estudio con asignaturas que se inclinan hacia 
una área específica o que por el contrario se tengan asignaturas de las diferentes áreas 
de especialización en donde se tiene un número similar para cada una de ellas, esto 
depende principalmente del plan de estudios que se tenga a nivel licenciatura y 
además de la filosofía de la institución donde se imparte el curso. En algunos casos 
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las asignaturas que se impnrten dependerán del tipo de proyecto industrial que se 
requiere resolver por lo que en cada periodo o ciclo escolar se creara un plan de 
estudios especifico. 

También se puede apreciar que existe un porcentaje muy nito de materias que se 
consideran propias de la mecatrónica, ya que por medio de ellas se combina y pone en 
práctica el conocimiento de las diferentes disciplinas. A pesar de que existen 
asignaturas especializadas en mecatrónica no se encontraron trabajos específicos o 
planes de estudio desglosados o material didáctico de dichos temas. La dificultad de 
encontrar trabajos donde se indiquen Jos puntos importantes, principios o aspectos 
básicos a considerar en materias de mecatrónica refleja el proceso de evolución que 
dicho'tema esta teniendo. 

NÍllMIO y Espectalldad de ta• Asignaturas a NIVtl Ucenctatura 
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PO<CenlaJ• ele Mlgnatura1 porUn!Venldad (Licenciatura y Posgrado) 
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Se detecto un total de 285 asignaturas que se imparten en los cursos de mecatr6nica 
en ocho universidades de las cuales las siguientes 209 son asignaturas diferentes. Se 
intento realizar un clasificación de temas específicos por cada asignatura para poder 
entender a detalle el tipo de conocimiento que se utiliza, pero a pesar de que se 
enviaron varias peticiones a las instituciones académicas y de hablar personalmente 
con los responsables de las carreras para obtener detalles precisos de los planes de 
estudio no se logro obtener dicha información lo que hace suponer que no existe o es 
confidencial. 

NOMBRE DE LA ASIGNATURA 
0 Admlnistración 
a Administración y Control 

de Operaciones 
a Administración y 

Planeación de Proyectas 
a Administrn.ci6n y 

Producción lndustrinl 
a ÁJgcbra y Geometría 

Analítica 
a Anüisis Diferencial e 

Integral 
a An6.lisis en Discf'io 
a Aplicación de Diseño 
a Aplicación de 

Microprocesadores 1 
a Asesoría de Proyecto y 

Seminario 

a Automatización de la 
Ptoducción 

a Automatización de 
Procesos 

a Automatización de 
Sistemas Digitnlcs 

a Automatiz.ación de 
Soldado 

o Cálculo y programación 
o Ciencia de MalcriaJcs 
a Cinemática AsiGtida por 

Computadora y Dinámica 
de Mecunismos 

a Cinem 6.tica de Robots 
o CinemáLicn y Din6.mica. de 

Maquino.ria 
a Componentes Especiales 

deMé.quinllS 

o Comportamiento Qufmico 
a Computación 
o Comunicaciones 
a Comunicaciones Asistidas 

por Computadora 
o Condiciones económicas y 

do trabajo 
a Conferencia de tccnolugfas 
a Control 
a Control Automático 
• Canttol de Cnlidad 
a Control de la Producción 
a Control do Motores de 

Pasos (Laboratorio) 
a Control de Pantallas y 

Teclados (labora1oria) 
a Conttol de Posición 

(Labornlorio) 
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a ConlmldcSistcmas 
a Control Muhivarlablc 

(Simulación-1.aborRtorio) 
• Con1rt>I Programable de 

S.Cucncias (Laboratorio) 
a Controles Avanza.dos 
a Conveni6n Anlllógica· 

Digital y Multiplcxnje 
(Laboratorio) 

a Conversión de Energía 
a Conversión Digital~ 

Analógica y Multiplcxajc 
(Laboratorio) 

a Cuno no Técnico 
a Desmallo de Sislcmos 

Mccalrónicos 
a Desarrollo Integrado de 

Productos · 
a Detalles de Mecanización 
a Diagnostico 
a Din!mica de Mlquinas 
a Discfto 
a DiJcfto AaiDtido por 

Computadora CAD 
ª Discfl.o de CAE (Ingeniería 

Asistida por Computadora) 
a Discfto de Circuitos 
a Disefto de Mfquinas 
a DJsef'io de Sistcmns 

Automlticos 
a Di&cfto de sistemas con 

Micruproccsadores y 
Programación 

a Discfto de Sistemas 
Digital ca 

a Disei'io de Software 
a Discfto de un Producto 

Mccatr6nico Inteligente 
a Discfl.o Mecatrónico 
a Discf\o para Sistemas 

Electrónicos Digitales 
(Cuno Opcional) 

a :Ecuaciones Difcrcnci4lcs 
a m Ambiente Industrial 
a El Ingeniero en la 

Sociodad 
ª Electricidad y 

Aplicaciones 
a Electrónica 
a Electrónica analógica y 

digital 
a Elcctrutccnologfas 
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a Elementos Avanr.ados de 
M(quinas 

a ElcmcnlOs de Máquinas 
0 Esfucnos en Mntcriales 
0 Estática y Dinámica 
a P.structuraa Dinámicas 
a Estudio de Casos en 

Discfio Mccatrónico 
a Experimentación con 

Casos de Mccatrónica 
ª Pilosoffa 
ª Fillrns Optimos 
° Finnnzas 
° Física 
a FJ'Jica Oeneral 
a Fundamentos de 

Mccatronica 
° Fundamentos de 

Micruprocc&adorcs 
0 Ocomctda Descriptiva 
D Ocomcbia Difcrenclnl 
0 Hidr4ulica 
ª Hidráulica AvRnzada 
a Idioma Extranjcm 
0 Ingenicrfa Asistida por 

Computadora 
ª Ingeniería de Control 
0 Ingcnierí11de Diseño 
a Ingeniería de Diseno con 

casos de Mccatr6nica 
ª Ingeniería de Materiales 
0 Ingeniería de Producción 
0 fngcniería de Software 
n Ingeniería Digital 
ª Ingeniería Industrial 
P Instrucciones Básicas y 

Operación de 
Microprocesadores 
(Laboratorio) 

ª Inteligencia Artificiul 
0 Inteligencia Artificial 

Aplicndo 
ª Interfases y Transferencia 

de Datos 
a Introducción a la 

Programación Lógica 
o Introducción a 

Mccatrónica 
o Introducción a Motores y 

Sensores 
ª Introducción a Sistemas de 

infonnación 
ª Laboratorio de Química 

a Lubricación y Balanceo 
a Macro Economía 
a Mantcnimicnlo 

Autom6tlco 
a M4quinu El6ctricas 
0 Matemáticas 
a Matcriale1 de 

Construcción 
a MaLcriales y Manufactura 
a Materias de lngenicrfa 
a Mecánica 
a Mecánica Analítica 
a Mecánica Cu!ntica 
n Mecánica. de Fluidos 
n Mecánica de Precisión 
n Mecánica de Sólidos y de 

PI u idos 
a Mecanismos 
a Mecanismos de Precisión 
a Mccatrónlca 
a Mercadotecnia 
a Mercadotecnia y Equipo 

de producción 
a Método de Elementos 

Finito,;, 
o Mérodo:; de Dbef\o 

Mccatrónico 
o Métodos Numéricos y 

aplicaciones 
a Micro Tccnologfas 
a Microproc~adorcs 

o Motores y Actuadores 
a Neumáticn 
a Operación y Evaluación 

del Control Discreto PID 
o Opto-Electrónica 
a Polcncia de fluidos 
a Presentación de Tesis 
a Principios de Contabilidad 
o Principios de Discflo 
a Principios dolntcligcncla 

Artificio! 
a Principios de Manufactura 
• Probabilidad y &todístlca 
a Procesamiento de Datos en 

Tiempo Real 
a Procesamiento do 

. Información en Redes do 
1ipo "Neuronales" 

a Procesamiento Digital de 
Señales 

a Procesos Químicos 
a ProJucción de Matcrialea 
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a Programuci6n en Tiempo 
Reo! 

a Progrnmnci6n y Sistcmns 
Computacionales 

a Proyecto 
G Proyecto do Diseño 
a Proyecto de Diseño en 

Grupos 
a rroyecto sobre 

Mccntrónic11 
a Proyecto: Diseño y 

Construcción de un 
Producto 

a Qufmicn 
a Qufmica General y Ffsico 

Qulmicn 
a Qu única Inorgánicn 
a Química Orgánica 
a Realización de Prototipos 
a Reconocimiento de 

Patrones 
a Redes de Computadora 
a Repone T«niro 
a Rcsislcncin de Mnlcrialcs 
a Revisión de Control 

Digital 
a Robótica 
a Rodamientos Magn~ticos 
a Seguridad en Productos 
a Señales y Sislcmns 
a Servo T6cnicas 

RESULTADOS DEL TRABAJO 

a Simulnci6n 
a Sislemu Básicos do 

Computaci6n y Sofiwarc 
0 Sistemns Controlndos por 

Computadora 
a Sistemas de 

Automatización Digital 
a Sistemas de Computo 

Basados en Conocimiento 
a Sistema.o; de Control 
a Sistemas de Control de 

Movimicnlo 
a Sis1cmns do Co111rol 

Industrial 
a Sistcmns de Ensnmblc 

Automfilíco 
a Sistemas de Mnnufaclnra 

Flexible 
a Sistemns da Medición 
a Sislcmns de Molares 

Eléctricos 
a Sistcmns Dinámicos 
a Sistcmn.'i Hidráulicos 
a Soítwnro parn Control en 

Tiempo Rcnl 
a Ttcnicns Avnnzndns de 

Control 
a Técnicas de 

Automntizaci6n 
a Técnicns de Disciio pnrn 

Mnnuíncturn y Calid::i.d 

a Técnicas de Seguridad 
a Técnicas de Solución 

General do Problcmu 
o Tecnología de 

Alm::i.ceno.miento 
a Tccnolog{a de 

Automnli7.aci6n 
a Tecnología de Control 
o Tccnologfa de Intcñ111cs 

Homhre-Múquina 
a Tecnologfo do hu 

Hemunicntas 
o Tecnología do Plásticos 
a Tecnología de Producci6n 
o Tccnolog(a de Royo Lnser 
a Tecnología de Sensores 
o Tccnologla de Soldado 
a Tecnología do 

Trnnsductorcs 
a Tccnologfa del Transporte 
o Teoría do Ehu1ticldad 
a Teoría de Sistemas 
a Tcorfa de Vibración 
a Teoría y Diseño do 

Circuitos 
o Tcnnodin6mica 
o Transductores 
o Trans fercnci:i de Calor 
a Turbo Maquinnria. 
o Vibraciones MecánicM 
a Visión por Computndom 

A continuación se presenta una tabla con la distribución especifica de las asignaturas 
en cada universidad. 
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5.2. RESULTADOS GENERALES 

Analizando los resultados y experiencias obtenidos con los objetivos iniciales del 
trabajo se observa lo siguiente: 

Objetivo a) Recopilar, Clasificar y describir infonnación referente ni 
conocimiento existente en mecatrónica que refleje Jos avances que se 
están desarrollando en esta tecnología. 

En base a los comentarios de .los profesores de la Universidad de Lancaster y 
la infonnación recopilada se puede concluir que este es uno de los primeros 
trabajos a nivel mundial donde se ha recopilado y descrito casi la totalidad de 
la información publicada sobre el temu de mecatrónica. 

Objetivo b) Proponer una clasificación al conocimiento existente en mecatrónica. 

La clasificación propnesta pennitió organizar la infonnación en distintos 
temas y áreas que en primera instancia ayudo a obtener un panorama general 
del trabajo. Al finalizar el trabajo y al obtener un mayor entenclimiento, se 
deduce que se puede crear un mejor método de clasificación en base a un 
sistema que involucren el manejar más factores ya que en la mayoría de las 
referencias se integran distintas disciplinas. 

Objetivo c) Conocer las instituciones, académicos e investigadores que participan 
en el desarrollo de la mecatrónica. 

Se obtuvo la oportunidad de asistir a platicas de profesores e industriales de 
diferentes instituciones que participan conjuntamente en seminarios o cursos 
cortos, lo que permitió entender la interacción entre los aspectos teóricos y 
prácticos de la ingeniería en general. Se logro obtener entrevistas con 
industriales e investigadores. También se encontró a profesores escépticos, 
quienes ubican a In mecatrónica como un tema específico de la ingeniería de 
sistemas o de Ja dinámica de sistemas físicos. 

Se logro obtener conversaciones con estudiantes de cursos de mecatrónicn 
donde el aspecto más importante fue el ver, como una práctica común el 
desarrollar proyectos que involucran el uso de distintas especialidades 
obteniendo resultados admirables al resolver problemas que la industria 
aprueba . 

. Objetivo d) Desarrollar un trabajo descriptivo en donde se presenten ejemplos 
con los aspectos fundamentales del conocimiento en mecatr6nicu 
dentro de tres áreas: Academia, Investigación e Industria. 
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Los resultados obtenidos no fueron los que se esperaban; ya que inicialmente 
se decidió desarrollar varios dos ejemplos como fueron: El estudio 
comparativo en 17 máquinas de escribir donde se mostraran de manera 
explícita y cuantificable los cambios que ha tenido con el paso del tiempo e 
Identificar cuales son los aspectos básicos del funcionamiento de una máquina 
de alta precisión. La razón principal por In que se desecharon dichos ejemplos 
fue que se requerfu desarrollar cada ejemplo de una manera muy específica, y 
con ello se perderla mostrar el estado actual de la mecatrónica en otros 
aspectos que se consideraron más importantes. 

Objetivo d) e) Genemr y recabar material útil que ayude a entender el 
concepto y desarrollo de la mecatrónica para futuros trabajos sobre el tema. 

Este objetivo se logro alcanzar ya que en el material recopilado se incluye casi la 
totalidad de las referencias disponibles en el tema. Esta información contienen más de 
mil referencias que indirectamente tienen relación con mecntrónica, por tal motivo se 
considera que servirá de base para futuros trabajos. 
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6. CONCLUSIONES 

Al desarrollar el presente trabajo de tesis en el extranjero dio la oportunidad de 
obtener un mayor entendimiento de lo que significa el avance tecnológico; además de 
poder apreciar a través del contacto diario los cambios e impactos de una intensa 
competencia entre los países más desarrollados tecnológicamente. 

No hay que olvidar que pertenecemos a una de las generaciones de ingenieros que en 
los últimos 100 años han logrado crear más del 95% de toda la tecnología existente. 
Por tal motivo hoy en día nos enfrentamos al reto ele descubrir, generar y difundir una 
gran cantidad de conocimiento que esta en proceso de evolución provocando 
confusión, retos y cambios. 

Uno de los caminos que el ser humano ha seguido tradicionalmente para entender el 
mundo que le rodea, es el de romper o dividir los problemas en partes que sean fáciles 
de manejar, esta división ha dado lugar a la creación de áreas de especialidad en la 
ingeniería; pero el comportamiento real de la naturaleza es distinto ya que en ella se 
aprecia una integración de todos los gmpos de conocimiento que el hombre ha creado 
llamadas ciencias. Por tal motivo nos enfrentamos a una etapa de integración de las 
distintas áreas, donde la ingeniería tendrá no solo que interactuar con ellas sino ser 
parte de un todo. 

La mecatrónica no es una nueva área de especialización que se deriva de una de las 
elisciplinas ele la ingenierla ya existentes, por el contrario la mccatrónica integra 
elementos de áreas ya existentes. 

Uno ele los retos más importantes que se enfrentan los profesionales de la mecatrónica 
es el de unir tres formas distintas de representación de conocimiento de las área de 
especialización, por ejemplo la mecánica maneja principalmente procesos 
tridimensionales, la electrónica procesos bidimensionales y la computación 
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adimensionnles. Esto da lugar a la pregunta: ¿Como puedo representar el software y 
un micropocesador como un elemento de máquina?. · 

No existe "magia" dentro un producto mecatrónico, simplemente es el reflejo de que 
hay seres humanos que ha tomado la decisión de trabajar conjuntamente y en armonía 
con reglas tan sencillas como son el respeto y responsabiliclacL 

Mccntrónica 93 



BIBLIOGRAFIA 

l. Mayo, A.M.. Joyesfüwion 
loto Micropmcessors Control of a 
Stc:ppjn¡¡: Motor. . MSc. Thesis, 
School of Electronics Systems Dcsign, 
Cranfield Jnstitute ofTechnology. 
. 1982 

2. Schodt, Frederik L .. Jfili¡!LJhc: 
Robot Kincdom .. Kodansha 
lnternational /USA Ltd ..... 1988 

3. Buur, Jacob. Mechatronics 
Pesi1ro ja Japan .. Jnstitute for 
Enginecring Dcsign ( Denmark ); 
Denmark. . . . 1989 

4. . Hunt, Daniel. Mechatronjcs· 
Jgpao's Newest Threat. . Chapman ami 
Hall, Ltd; UK .... 1988 

5. Albus, J; Brandin, D ,etc .. 
Jnpaoese Technoloey Assessment. 
Noyes Data Corporation ; U.S.A. 
597. 1986 

6. Buur, Jacob. Macbntronjcs 
desi¡¡:ns mec:t cbancinc needs. Design 
Engineering; June 1991. Andrew Pye, 
Morgan-Grampian Ltd. U K. +. +. 
40-44. 1991 

7. Mlkineo, P; Aumala,O; 
Salmineo,V. Sensor Selectjon 
~. Procecding of thc 
Intemational Conference of 
Engineering Design; in Zurich. 
Hubka, V ; Zuricb, Suiza. . l. . 396-
401. 1991 

BIBLIOGRAFIA 

8. Dcasley, P. ~ 
Methodolocies jn Intc:cmteJi Business. 
Procceding of the International 
Conference of Engineering Design; in 
Zurich. Hubka,V ; Zurich, Suiza. . l. 
. 198-203. 1991 

9. Salminen, V; Verho,A. 
Ex11eriences of Using Metamodelin¡¡ jn 
Systematic desjgn of Mechatrnnics. 
Proceeding of the International 
Conference of Engineering Design; in 
Zurich. Hubka,V ; Zurich, Suiza. . l. 
. 178. 1991 

10. Wirtl, J. 'Pneumaric transistor' 
sets cner¡¡y sayjn¡¡: treod. Design 
Engineering, July 1991. Andrew Pye, 
Morgan-Grampian UK. +. +. 45-50. 
1991 

11. Stavicek, D. Precision Yision. 
Automation, May 1991. George 
Weimcr, Pcnton Publishing lnc. USA. 
38. 5. 22-27. 1991 

12. Stavicek, D. Vojcc: J/O in 
Mnnufacturin¡¡:. Automation, February 
1991. George Weimcr, Penton 
Publishing Inc. USA. 38. 2. 26-28. 
1991 

13. Dewhurst, P; Boothroyd, G. 
Pcsjgn for Assembly jn Action. 
Asscmbly Engincering, 1987. . l. l. 
64-68. 1987 

14. Allen, Linda. Training & 
Educatjon : Whnt do you need. & How 
do you know?. Automation, May 

Mecntrónica 94 



1991. Allen,L. Penton Publishing; 
Cleveland Chio USA. 38. 5. 32-34. 
1991 

15. Morley, R. Computer Control 
for the 1990s. Automation, June 1991. 
Weimcr Jcorge, Penton Publishing Inc. 
USA. 38. 6. 24-31. 1991 

16. Hewit, J; Tmbasso, L. 
Practica! Tenching ja Mechntronics. 
lnt. Journal of Mechanical Engineering · 
.Education, April 1992. Ellis Horwood 
Ltd., UK. 20. 2. 124-128. 1992 

17. Williams,Dwight. AQYS. 
2000· What Líes Ahead?. Automation, 
June 1991. \Veimer George, Penton 
Publishing Inc. USA. 38. 6. 38-40. 
1991 

18. Gifford, Ralph. Thc Myth of 
the Super Eni;inecr. Automation, Mny 
91. Weimer George, Penton Publishing 
Inc. USA. 38. 5. 37-38. 1991 

19. Milne, J; Frascr, C. 
Mechatronics jn engjneedng courses. 
Int. Journal of Mechanical Engineering 
Education, April 1992. Ellis Horwood 
Ltd.; UK. 20. 2. 129-135. 1992 

20. Stovicek, Donald. S!:nfilu:s...: 
Whnt's Hot, What's Not. Aulomation, 
June 1991. Wiemer Georgc, Pcnton 
Publishing Inc. USA. 38. 6. 42-44. 
1991 

21. Allen, Linda . .8.l!12JnJ¡ili; 
jdentjficntjon: How do you cboose jt & 
Where do you use it?. Automation, 
July 1991. Wiemcr Gcorge, Pcnton 
Publishing Inc. USA. 38. 7. 30-33. 
1991 

BTBLIOGRAFIA 

22. Willis,M. A Desjgn Mode! to 
Mjnjmjse Electronjc Product Qesj¡¡n 
~. Enginecring Designer, 
March/April 1991. Institution of 
Engineedng Designers. 17. 2. 11-
14). 1991 

23. Besant,C. 111e FtJ!ure for 
manufüctudng jn the UK. The 
International Journal of Advanced 
Manufocturing Techno!ogy, Editorial. 
Spinger-Verlag London Limited; UK. 

1991 

24. Bradbury,D. Djscrete-Deyjce 
Applicotions in Automotiye 
Electronjcs. Enginecring Designer, 
May/June 1991. Institution of 
Ingineering Designers; UK. 17. 3. 
33951. 1991 

25. Tay!or,P; Tay!or,G ; 
Wilkinson,A ; Gobson,I . 
Mcchatronics jn nutomíl(ed appnre! 
manufacture. Proceedings of tbe 
Institution of Mechanical Enginecrs, 
International Confercncc 
(Mechatronics: Dcsigning Intelligent 
Machines). Solid Mechanics/Machines 
Systems Group of tite Institution of 
MechanicalEngineers Publicatios 
Limitcd; UK. l. . 33608. 1990 

26. Cowdery, M . Tite 'jntelligcnt' 
Sml!m.ill. Proceedings of the 
Institution of Mechanical Engineers, 
International Conference 
(Mechatronics: Designing Intelligent 
Machines). Solid Mechanics/Machines 
Systems Group of the Institution of 
Mcchanica!Engineers Publicatios 
Limited; UK. l. . 33740. 1990 

Mccntrónica 95 



27. Preston,M ; King,T; Vitols,R ; 
Gray,G; Murphy,B . Mechatronjc 
Systern for Knjtted fabric Handling. 
Proceedings of the Institution of 
Mechanical Engineers, International 
Conference (Mechntronics: Designing 
Intelligent Machines). Solid 
Mechanics/Mnchines Systems Group 
of the Institution of 
Mechanica!Engincers Publicatios 
Limited; UK. l. . 17-22. 1990 

28. Heilala,J; Ropponen,T. 
Mechatronjc Desj gn Conccpt for 
Intemgent Robot Grippers. 
Proceedings of the Institution of 
Mechanical Engineers, International 
Conference (Mechatronics: Designing 
Intelligent Machines). Solid 
Mechanics/Maclúnes Systems Group 
of the Institution of 
Mechanicu!Engineers Publicatios 
Limited; UK. l. . 23-30. 1990 

29. Rogers,G ; Weston,R. Mill!llliu: 
pro<luction systern. Proceedings of the 
Institution uf Mechunicnl En¡,>ineers, 
International Conference 
(Mechutronics: Designing Intelligent 
Machines). Solid Mechanics/Machines 
Systems Group of the Institution of 
MechanicaIEngineers Publicatios 
Limited; UK. l. . 31-36. 1990 

30. Purves,W; Wright,D. 
Microprocessors on co-orc!innte 
measurin¡¡ machines . Proceedings of 
the Institution of Mechnnical 
Engineers, International Conference 
(Mechntronics: Designing Intelligent 
Machines). Solid Mechanics/Machines 
Systems Group of the Institution of 
MechanicalEngineers Publicntios 
Limited; UK. l. . 37-46. 1990 

BIBLIOGRAFIA 

31. Holford,K; Bnkopoulos,C; 
White,N. The deyelopment ofa high
pressure tbjck-film sensor. 
Proceedings of the Iostitution of 
Mechnnical Engineers, International 
Conference (Mcchatronics: Designing 
Intc!ligcnt Machines). Solid 
Mechanics/Machines Systerns Group 
of thc Institution of 
MechnnicalEOb>ineers Publicntios 
Limited; UK. l. . 47-60. 1990 

32. Knnnni,B ; Burdess,J. ~ 
piezoelecttic cyHnder gyroscope. 
Proceedings of the Institution of 
Mcchanicnl Engineers, Ioternntional 
Conference (Mechntrorúcs: Designing 
lntelligent Machines). Solid 
Mechanics/Machines Systerns Group 
of the Institution of 
Mechanica!Engineers Publicntios 
Limited; UK. l. . 61-66. 1990 

33. Moore,J; Brett,P. Desjgn and 
a se!f- refcrcncine: temperature sensor 
for the process industries . 
Proceedings of the Institution of 
Mechanical Engineers, International 
Confcrence (Mechatronics: Designing 
Jntelligent Machines). Solid 
Mechanics/Machines Systems Group 
of the Institution of 
Mechanica!Enginecrs Publicatios 
Lirnited; UK. l. . 67-74. 1990 

34. Zinrati,R ; Jones,D ; Noroozi,S 
; Ha,H. Desj¡,m and deyeloprnent of n 
mu!tjtnskjn¡¡ low cost laser sensor for 
manufacrnting applicntions. 
Proceedings of the Iostitution of 
Mechanical Engincers, Jntemational 
Conference (Mechatronics: Designing 
Intelligent Maclúnes). Solid 
Mechanics/Mnchines Systerns Group 
of the Institution of 

Mecntrónica 96 



Mechanica!Engineers Publicatios 
Limited; UK. l. . 75-82. 1990 

35. Hurst,K; James,R. Fensibility 
study of an automated materinls testin¡! 
facility Cor Bcitjsh Stecl of Scunthome. 
Proceedings of the Institution of 
Mechanical Engineers, Intemational 
Conference (Mechatronics: Designing 
Intelligent Machines). Solid 
Mechanics/Machines Systems Group 
ofthe Institutlon of 
Mechanica!Engineers Publicatios 
Limited; UK. l. . 83-90. 1990 

36. Blomqvist,H ; Haakcr,J. 
Esthm1tion me¡hnd for hardwílre 
rei;¡ujrements jn embedded sys¡ems . 
Proceedings of the Institution of 
Mechanical Engineers, Intemational 
Conference (Mechatronics: Designing 
Intelligent Machines). Solid 
Mechanics/Machincs Systems Group 
of the lnstitution of 
Mechanica!Enginecrs Publicatios 
Limited; UK. l. . 91-98. 1990 

37. Savilampi,J; Niemela,E; 
Nevala,K. Automatjc generntjon of 
software Cor mjcrocom11uter-coutrolled 
hydrnulic seryo system by means of 
the SOKRATES-SA specification 
~. Proceedings of the 
lnstitution of Mechanical Engineers, 
Jntemational Conference 
(Mechatronics: Designing Intelligent 
Machines). So lid Mechanics/Machines 
Systems Group of U1e Institution of 
Mechanica!Engineers Publicatios 
Limited; UK. l. . 97-102. 1990 

38. Tout,N; Reedman,D; Precce,C 
; Simmons,J. Jntelligent amomatec! 
assembly of the up11er 11arts of shoes. 

BIBLIOGRAFIA 

Proceedings of the Institution of 
Mechanical Engineers, Intemational 
Conference (Mechatronics: Designing 
Intelligent Machines). Solid 
Mechanics/Machines Systems Group 
of the Institution of 
Mechanica!Engineers Publicatios 
Limited; UK. l. . 103-108. 1990 

39. Tillett,R; Redd,J. ln.i.ti.nl 
deyelopment of a mechatronic 
masbroom harvester. Proceec!ings of 
tbe Institution of Mechanical 
Engineers, Intenmtional Conference 
(Mecbatronics: Designing Intelligent 
Machines). Solid Mechanics/Machines 
Systcms Group of U!e Institution of 
MechanicalEngineers Publicatios 
Limited; UK. l. . 109-114. 1990 

40. Fischer,P; Daniel,R; Siva,K. 
How cines one s11ecify gnd dcsj gn 110 ju 
~. 
Proceedings of the Institution of 
Mcchanical Engincers, International 
Conferencc (Mechatronics: Designing 
lntelligent Machines). Solid 
Mechanics/Macbines Systems Group 
of the lnstitution of 
Mechanica!Engineers Publicatios 
Limited; UK. t. . 115-122. 1990 

41. Stafford,J; Ambler,B. 
Computer vjsjon as n sensinl! system 
for sojl cu!tiyator control . 
Procce¡lings of thc Institution of 
Mechanical Engineers, Intemational 
Conference (Mechatrooics: Designing 
Intclligcnt Machines). Solid 
Mechanics/Machines Systems Group 
of the Institution of 
Mechunica!Engineers Publicatios 
Limited; UK. l. . 123-130. 1990 

Mecatrónicn 97 



42. Buur,J. Mechatanjcs jo Jnp1m-
s!nltegjes nnd practice jn product 
deyelQ¡lment. Proceedings af the 
Institutian af Mechanical Engineers, 
Intematiannl Conference 
(Mechntronics: Designing Intelligent 
Machines). Salid Mechanics/Machines 
Systems Graup af the Institution af 
Mechanica!Engineers Publicatias 
Limited; UK. l .. 131-136. 1990 

43. Salminen,V; Tansknncn,K; 
Vcrho,A. The Finnisb mechatronics 
approach-expeócnccs jo ada¡¡tjng to 
educational resenrch nnd industry 
11ll.ml!fil:. Praceedings af the !nstitutian 
af Mechanical Enginecrs, Intematianal 
Canfercncc (Mcchatronics: Designing 
Intelligent Machines). Salid 
Mechanics/Machines Systcms Group 
af the Institution of 
MechanicalEngineers Publicatios 
Limited; UK. l. . 137-148. 1990 

44. Dinsdale, J; Hutchcan, A. 
Self-servin~ banking nnd 
mechatranics· the first twenty vcars. 
Proceedings af the Institution of 
Mcchanical Enginecrs, International 
Conference (Mcchatranics: Designing 
Intelligent Machines). Salid 
Mechanics/Macbines Systems Group 
af tbe Institutian af 
MechanicnlEngineers Publicatios 
Linúted; UK. l. . 149-158. 1990 

45. Marchant,J. A mechatronjc 
n¡¡,prnnch IQ produce ¡:rndjng. 
Proceedings af the Institution af 
Mechanical Engineers, Intemational 
Canference (Mechatranics: Designing 
Intelligent Machines). Solid 
Mechanics/Machines Systems Group 
of the Institution of 

BIBLIOGRAFIA 

MechanicaIEngineers Publicatios 
Limited; UK. l. . 159-164. 1990 

46. Trabasso,L ; Hewit,J ; Slnde,A. 
Artificial jntemgence technjqnes 
app!ied to robmjc decomtioo of scale 
lJlllilcil¡. Proceedings of the Institution 
of Mechanical Engioeers, Iotemational 
Canference (Mechatronics: Designing 
Intclligent Machines). Solid 
Mechanics/Machincs Systems Group 
of the Institution of 
Mechanica!Eogineers Publicatios 
Limiled; UK. l. . 165-170. 1990 

47. Bullough,U; Peel,D. ~ 
fielc!-cootrol!ec! liqujd stote: n 
cqncepnrnl meaos for the jrn¡¡lemen
tation of adynnced mechntronics 
~- Proceedings of the Institution 
of Mechanical Engineers, lntemational 
Cooference (Mechatronics: Designing 
Intelligeot Machines). Solid 
Mcchanics/Machines Systems Group 
of the Institntion of 
Mechanica!Enginecrs Publicatios 
Limited; UK. l. . 171-178. 1990 

48. Backman,U; Lind,H; 
Tfu'ngrcn,E. A fully distribnted renl
tjme cqntro! system. Proceedings of 
the Instit11tion of Mechanical 
Engioecrs, Intemational Conference 
(Mechatronics: Designing Intelligent 
Machines). Solid Mechanics/Machines 
Systems Group of the Institution of 
Mechanicn!Engineers Publicatios 
Limited; UK. t. . 179-188. 1990 

49. Fostcr,K; Fenney,L. ~ 
structurc for flexible hieh-speed 
machinery . Proceeclings of the 
Institution of Mechanical Engioeers, 
Intemational Conference 

Mccntnlnicn 98 



(Mechatronics: Designing Inlelligent 
Machines). Solid Mechanics/Machincs 
Systems Group of lhe Institution of 
Mechanica!Engineers Publicatios 
Limited; UK. l. . 189-194. 1990 

50. Brndley,D; Dawson,D. 
Meclmtronics un inteJligent aporoacb 
jn engjneering c!esign. Proceedings of 
the Instilution ofMecbanical 
Engineers, International Confcrence 
(Mechatronics: Designing Intelligent 
Machines). Solid Mechanics/Machines 
Systems Group of tbe Institution of 
Mechanica!Engineers Publicatios 
Limitecl; UK. l. . 195-200. 1990 

51. Disney,J; McCollin,C; 
Bendell,A. Taguchj methodology 
wjtl1jn mechatronics. Proceedings of 
tl1e Institution of Mechanical 
Engineers, International Conference 
(Mechatronics: Designing Intelligent 
Machines). Solicl Mechanics/Mnchines 
Systems Group of the Institution of 
Mechanica!Engineers Publicarlos 
Lirnited; UK. l. . 201-208. 1990 

52. French,M. The partition of 
functjons jo mecbatronics design. 
Proceeclings of the Institution of 
Mechanical Engineers, Intemntional 
Conference (Mechatronics: Designing 
Intelligent Machines). Solicl 
Mechanics/Machines Systems Group 
of the Institution of 
Mechanica!Engineers Publicatios 
Limited; UK. l. . 209-212. 1990 

53. Vaughan,N. A cljgjtnl posjtjon 
contro!ler for nn integrnted hyclrau!ic 
actuator system. Proceedings of the 
Institution of Mecbanical Engineers, 
International Conference 

BIBLIOGRAFIA 

(Mechatronics: Designing Intelligent 
Machines). Solid Mechanics/Mnchines 
Systems Group of the Institution of 
Mechanicn!Engineers Publicntios 
Limited; UK. l .• 213-222. 1990 

54. Roskilly ,A ; Counsell,J ; 
Braclshaw,A. Non-linear moclemng of 
robyst control!ers for robOtic 
mílnjpulntors. Proceedings of the 
Institution of Mechanical Engineers, 
Intemational Conference 
(Mechatronics: Designing Intelligent 
Machines). Solid Mechanics/Machines 
Systems Group of the fnstitution of 
MechanicalEngineers Publicados 
Limitcd; UK. 1. . 223-230. 1990 

55. Firoozian,R; Peel,D ; 
Bullough,W. Ma1metic effects in an 
clectro-rbeo!ogjcnl controller. 
Proceedings of the Institution of 
Mechanical Engineers, Intemational 
Conference (Mechatronics: DÚigning 
Intelligent Machines). Salid 
Mechanics{Machines Systems Group 
of the Institution of 
MechanicalEngineers Publicatios 
Limited; UK. l. . 231-238. 1990 

56. Schweitzer,G. Mechatronics -
a concept wjth examples oo active 
magnetic bemings. Proceedings of lhe 
Institution of Mechanical Engineers, 
lntemational Conference 
(Mcchatronics: Designing Intelligent 
Machines). Solid Mechanics/Machines 
Systems Group oftl1e Institution of 
MechanicalEngineers Publicatios 
Limited; UK. l. . 239-246. 1990 

57. Khodabandehloo,K ; Brett,P. 
Inte!ligent robot systcms for 
nmomatjon jn the foocl jnclustzy. 

Mccntrónicn 99 



Proceedings of the lnstitution of 
Mechanical Enginecrs, Intcrnational 
Conference (Mechatronics: Designing 
Intelligent Machines). Solid 
Mechanics/Machines Systcrns Group 
of the fnstitution of 
Mcchanica!Engineers Publicatios 
Lirnited; UK. l. . 247-254. 1990 

58. Schweitzer,G. Tbe robot as an 
jntelligent ioteractiye mncbjne. 
Procccdings of the Institution of 
Mecbanical Enginecrs, Intemational 
Conference (Mccbatronics: Designing 
lntelligcnt Machines). Salid 
Mechanics/Machines Systcms Group 
of the Institution of 
Mechanica!Enginccrs Publicatios 
Limited; UK. l. . 255-260. 1990 

59. Hanson,M. ~l.i.Q¡¡_Qf 
advanced mjcrocomputer system 
deshm in mechonical em:ineer 
~. Proceedings of the 
Institution of Mechanical Engincers, 
International Conference 
(Mechatronics: Designing Inrelligcnt 
Machines). Salid Mechanics/Machines 
Systems Group of \he lnstitution of 
Mechanica!Engineers Publicatios 
Limited; UK. l. . 261-270. 1990 

60. Taylor,G. The mechatronic 
curricu!um for the modero engjneer. 
Proceedings of the Institution of 
Mechanical Engineers, International 
Conference (Mechatronics: Designing 
Intelligent Machines). Solid 
Mechanics/Mnchines Systems Group 
of the Jnstitution of 
Mechanica!Engineers Publicatios 
Limited; lJK. l. . 271-280. 1990 

BIBLIOGRAFIA 

61. Buur,Jacob. Desj¡ro Metbods 
jn ]¡¡pan; Research, Education and 
Industrial AppUcatjon from a 
Eurqpean Yiewoint. Journal of 
Engincering Design. Sheldon, Derek; 
UK. 2. 2. 91-104. 1991 

62. Brndley,D.A ; Dawson,D. 
Jnfonnntion bnscd strategies jn desj¡m 
of mecbatronjc systems. Design 
Studies. Butterworth-Heinemann Lid.; 
UK. 12. l. . 1991 

63. Schultz,Jcrome. Biosensors, 
Scientific American, Au¡,'llst 1991. • 
. 48-55. 1991 

64. Harding,Kevin. Sensors for \he 
,'.2lli. Manufacturing Engineering, 
April 1991. Society ofManufacturing 
En¡,oineers, USA. 106. 4. 57-61. 
1991 

65. Schereiber, Rita. ~ 
Robots Built Oya!ity. Manufacturing 
Engineering, June 1991. Society of 
Mnnufacturing Engineers, USA. 106. 
6. 47-51. 1991 

66. Andreasen,M; Ahm,T. 
Flexible Assembly SysJems. . 
Springer - Velag ; London (IFS 
publications Ltd, UK) .... 1988 

67. Andreasen,M; Hein,L. 
Integrate<l Procluct Deye!gpment. 
Springer - Velag; London (IFS 
publications Ltd, UK). . . . 1987 

68. Andreasen,M ; Knh!er,S ; 
Lund,T. Desjgn for Assemb!y .. 
Springer - Velng; London (IFS 
publications Ltd, UK) .... 1988 

Mccatrónica 100 



69. Ribbens,William. 
Unc!erStandini:- Automotive 
Electronics .. Texas Instrumcnts 
Information Publishing Ccntcr; Dallas 
Texas USA. • . . 1984 

70. Braclley, O.A.; Dawson, D; 
Burd, N; Loader, A. Mecbntronjcs, 
Elecrronjcs in proc!ucts anct processes. 
. Cbnpman an Hn!l; UK .... 1991 

71. Buur,Jacob. A theoreticnl 
A¡¡proach to Mec!rntronics Oesj gn. 
Institute for Engineering Design; 
Technical University ofOcnmark. 
. 1990 

72. Salmincn,V ; Verho,A. Mullk 
disciu!innr;y desicn ¡¡rob!em in 
mecbntronjcs and sorne suggcstjons to 
jts metboc!ical so!urion jn conce121unl 
desien uhase. lntcrnntionnl confercnce 
Engincering Design, 1988. 
Manufncturing Technology and Dcsign 
Group of tbe Institution of Mechanical 
cngineers; UK. l. . 533-553. 1989 

73. Burr, J. A framework for 
mecbatronics desi¡,m methodology. 
Internntional conference Engineering 
Design, 1989. Manufacturing 
Tecbnology and Design Group of U1e 
Institution ofMechanical engineers; 
UK. l. . 507-518. 1989 

74. Holmberg, K; Kauhaniemi, l; 
Vaho, P; Airi!a, M. The mechatnmic 
c!esji¡n concevt and its applicntion on 
robot ¡:ri¡¡¡¡er desjgn. lnternational 
conference Engineering Design, 1989. 
Manufacturing Technology ancl Design 
Group of the Institution of Mechnnical 
cngineers; UK. l. . 519-531. 1989 

BIBLIOGRAFIA 

75. Derby, Stephen. Mechatronjcs 
For Robots. Mechnnical Engincering, 
July 1990. The American Society of 
Mechnnicnl Engineers, USA. 112. 7. 
40-42. 1990 

76. Dinsdale, Jack. Mechatronjcs· 
Cross-Discj¡¡Hnar;y Opportunities. 
Graduated Scientist & Engineer. 
Dewan, R (Dominion Prcss Ltd); UK . 
12. 8. 

77. Hughes, A. Mechatronics is 
for evecyone. Orives and controls, 
November 1991. Kamtech Publishing 
Ltd.;uk. 7. 9. 30. 1991 

78. Moorrc,P; Jackson, M; Weston, 
R. Mechattonics Technolo~y jn 
Modular Mach~. Mechatronics in 
Products and Manufocturing. Lancaster 
Uoiversity, UK. ... 1989 

79. Densley, P. Control; The 
lntegmting Fl1ctor in Mecbatronjcs. 
Mechatronics in Product~ and 
Manufacturing. Lancaster University, 
UK. . . 1989 

80. Preston,M ; King,T; Wray,G. 
Mechatronjcs A1l121ied to the 
Manyfac1ure of Knitted Garments. 
Mechatronics in Products and 
Manufacturing. Lancaster University, 
UK. .. 1989 

81. Hcwit, J; Fawcett, J. 
Mechatronjc Oesigo of a Belt 
Tcnsjonjng System. Mechatronics in 
Products nnd Manufacturing. Lancaster 
University, UK .... 1989 

82. Naghdy, F; Strickland, P. A 
OistriblJlcd Archjtecture for Parnllel 

Mccntrónicn 101 



Control of Adyanced Pmd11ctjoo 
~. Mechatronics in Producls 
and Manufncturing. Lanca~ter 
University, UK .... 1989 

83. Davies, J. I.ow Resolutjon Co-
ordjnnte MeDsuring Macbjoe. 
Mechatronics in Products and 
Manufacluring. Lancasler University, 
UK. . • 1989 

84.. Butler, C; Gregoriou, G. 
Sensors jo Alllomatic lnspections. 
Mechatronics in Producls and 
Manufacturing. Lancaslcr University, 
UK. • • 1989 

85. Karunadasa, J; Rcnfrew, a. 
Torqne Control in Bnrshless 
Seryomotors. Mechatronics in 
Products and Manufacturing. Lancaster 
University, UK .... 1989 

86. Hinton,C; Renfrew,A. 
Matbematjca! Mode!ing of Servo
Hydrau\jc Materials Testing Machines. 
Mecbatronics in Product~ and 
Manufacturing. Lancaster Univcrsity, 
UK. • • 1989 

87. Milne, J; Fraser, C. 
Deyelo¡iment of a Mecbatroojcs 
Leílrninl:' Encility. Mcchatronics in 
Producls and Manufacturing. Lancaster 
University, UK .... 1989 

88. Keyworth, V. A Mechatmnjcs 
Awareness pnd tbe Deye!o¡iment o( 
bands-on Trajojog Egujpment to the 
CIM Enyjronment Mechalronics in 
Products and Mnnufacturing. Lancastcr 
University, UK. . . . 1989 

BIBLTOGRAFIA 

89. Darabi Golshani, A; Baines, K. 
Mjcro-Bused Cold Rol! Eormin¡: 
~. Mechatronics in Producls and 
Mnnufacturing. Lancaster University, 
VK. . . 1989 

90. Mehdian, M; Gill, R. An 
Tntelligeot Automotjc Storage and 
Retrjeyal System. Mechatronics in 
Products and Manufacturing. Luncaster 
Univcrsity, UK. . . . 1989 

91. Wilson, P; Greaves, J. 
Forw11rd EnLlineerin ¡¡- - A Strnlefl"ic Uok 
Between Desj~n nnd Pmfit. 
Mechatronics in Products and 
Mnnufacturing. Lancaster University, 
UK. .. 1989 

92. Rietdijk, J. Ten Prepositions 
on Mcchatronks. Mechatronics in 
Producls and Manufacturing. Lnncaster 
University, UK. . . . 1989 

93. Van Engelen, G . 
Mechatmnics of tbe Silicon- Repeater. 
Mechatronics in Products and 
Muoufacturing. Lancaster Univcrsity, 
UK. . . 1989 

94. Sccdall, M. The Re!iability 
an<l Desifl"n of Small Electric 
.lktl.uililrJ¡. Mechntronics in Producls 
and Manufacturing. Lancaster 
University, UK. . . . 1989 

95. Bradshnw, A. Mu!tiynciable 
.cimtml. Mechatronics in Producls and 
Manufacturing. Lancaster University, 
UK. . . 1989 

96. Hywel-Snaith, M. ~ 
Control for Autonomous Robots. 
Mcchatronics in Products und 

Mecntrónica 102 



Manufacturing. Lnncaster University, 
UK. . • 1989 

97. Selke, K. A fmmework for 
Intemgent Robotjc Assembly. 
Mechntronics in Products and 
Manufacturing. Lnncnster University, 
UK. . . 1989 

98. Deckurd, C; Beaman, J. A 
Solic! Free forro Enbricntjon noc! 
Selectiye Powder SjnJerjog. 
Manufacturing Technology Revicw, 
North American Manufacturing 
Research Confercnce Procccdings . 
Society of Manufacturiog Engineers 
(SME), USA. 2 .. 636-640. 1987 

99. Duffie,N ; Knnn,J. lntegrntjoo 
of CAD anc! inspection for Mole! 
Productjon une! Rework. 
Manufacturing Tcchnology Review, 
North American Maoufacturing 
Research Coofercoce Proceec!ings . 
Society of Mnnufacturing Engiocers 
(SME), USA. 2 .. 641-648. 1987 

!OO. Han,Ch. Deyelopment of on 
jo-house computer outomated proccss 
plaonjo¡¡ system based on group 
technolo&Y conce¡¡t. Maoufacturing 
Technology Review, North American 
Manufacturing Research Coofercncc 
Proccedings . Society of 
Manufacturing Engioccrs (SME), 
USA. 2. . 546-551. 1987 

101. Lai, K. Mechaojcal Design 
Sirrwlification Usin¡,¡ Function 
Dcscription Langnage. Manufacturiog 
Technology Review, North American 
Manufacturing Research Conference 
Proccedings . Society of 

BIBLTOGRAFIA 

Mnnufucturing Engineers (SME), 
USA. 2 .. 641-648. 1987 

102. Kyberd,P; Chappell,P. ~ 
Slip DeJection Puring Manipulation 
Usi o g n Periyed Force Vector. 
Mcchatronics, February 1992. Daniel, 
R; Hewit, J ; Pergamon Press, Oxford 
UK. 2. l. . 1992 

103. Hopkins,S ; Eghtedari,F ; 
Pham,D. Algoritbms for Processjog 
Dato from a PhoJoelastic Slip Sensor. 
Mcchatronics, February 1992. Daniel, 
R; Hewit, J; Pergnmon Press, Oxfonl 
UK. 2. l. . 1992 

104. Swevers,J ; Torfs,D ; 
Dcmeestre,F; Van Brussel,H . .f¡¡fil 
and Accurate Troc!dng Control of a 
Flexible One-Liok Robot Bascc! on 
Renl-Tjme Link Peflection 
Measurerncnts. Mechatronics, 
February 1992. Daniel, R; Hewit, J; 
Pcrgamon Press, Oxford UK. 2. l. 
29-41. 1992 

105. Finger, Susan; Dixon, John. A 
Reyiew of Research in Mcchanjcal 
En¡:iocerine Design, Pan I: 
Pescci¡¡tjye, Prescriptjye nnd 
Computer·Bnsec! Models of Desj¡,m 
~. Research in Engineering 
Desigo,. Springcr-Velurg New York 
Inc.; USA ... 51-67. 1989 

106. Finger, Susan; Dixon, John. A 
Reyjew of Research jn Mechanicn!. 
Engjneering Design. Part U: 
Reprcsentntjons, Analysjs, 11nd Desjgn 
for the Life Cycle. Rcsearch in 
Engincering Design, . Springer-Velarg 
New Yorklnc.; USA ... 121-137. 
1989 

Mccatrónica 103 



107. Dixon, John. NeW Goa!s for 
En&ineerin e Educalion. Mechanical 
Engineeriog, March 1991. The 
American Society ofMechanica! 
Eogineers, New York USA. 113. 3. 
56-62. 1991 

108. Ryan, C; Hosken, M; Greene, 
D. Eco Desjgn· Pesign and the 
res¡¡onse to the greeojng of the 
joternatjonal murket. Design Stuclies, 
January 1992. Cross, Nige!; 
Butterworth-Heinemann Ltd.. 13. J. 
13-21. 1992 

109. West, Harry. A crjtjcjsm of na 
1mdereraduate clesign currjcu!um. 
Design Theory ami Methodology 
DTM'91, Teclmical Conferences 3rd 
international Conference on Design 
and Methodology. ASME ;Miami Fin. 
USA. 3 J. . 33797. 1991 

110. Gweon,D ; Kim,H. 
Pevel2pment Qf a MQbile RQbot 
Controllecl by Three Motors foro 
Hostile Eoyjrooments. Mechatronics, 
February 1992. Daniel,R ; Hewit,J; 
Pergamon Press, Oxford UK. 2. J. 
43-63. 1992 

111. Schweitzer,G. Mechatronics -
n cQncept with examv!es in active 
maenetjc benriogs. Mechatronics, 
February 1992. Daniel,R ; Hewit,J ; 
Pergamon Press, Oxford UK. 2. J. 
65-74. 1992 

112. Park,H ; Cho,H. ~ 
rea!jzation of an accurate hydmulic 
servo through an ilemtiye Iearojog 
J:llll.!Il!l. Mechatrooics, February 1992. 
Daniel,R ; Hewit,J ; Pergamoo Press, 
Oxford UK. 2. J. 75-88. 1992 · 

BIBLTOGRAFIA 

113. Ovaska,J. Electroojcs nod 
Joformatjoo Technoloey jo High
Range E!evntor Systems. 
Mechatronics, February 1992. 
Daoiel,R ; Hewit,J ; Pergamon Press, 
Oxford UK. 2. l. 89-99. 1992 

114. Blomqvist,H ; Haaker,J. 
Hardware Estimntion MethQd for 
Embeclded Systems. Mechatronics, 
February 1992. Daniel,R ; Hewit,J ; 
Pergamon Press, Oxford UK. 2. l. 
101-114. 1992 

115. White, Richard. ~ 
C!assificatjoo Scheme. Microsensors. 
Mu!Jer, R; Howe, R; IEEE PRESS 
Selected Reprint Series, New York 
USA ... vii-11. 1990 

116. Roylance, L; Angell, J. A 
Batch-Fabrjcated smcon 
Accelerometer. Microsensors. Muller, 
R; Howe, R; IEEE PRESS Selected 
Reprint Series, New York USA. 
352-358. 1990 

117. Chen, Pau-Ling; Muller, R. 
JntewaJed smcon Mjcrobeam Pl-FET 
Accelerometer. Microsensors. Muller, 
R; Howe, R; IEEE PRESS Selected 
Reprint Series, New York USA. 
363-369. 1990 

118. Petersen, K; Kowalski, C. A 
Force Sensing Chip Pesiimed for 
Robotic nnd Mnm1fílcturine 
Automatlon AppUcations. 
Microsensors. Muller, R; Howe, R; 
IEEE PRESS Selected Repriot Series, 
New York USA ... 419-421. 1990 

119. Petersen, Kurt. Silicon as a 
Mechanica! Material. Microsensors. 

Mccatróoica 104 



Muller, R; Howe, R; IEEE PRESS 
Selected Reprint Series, New York 
USA ... 39-76. 1990 

120. Guckel, H; Skrobis, K. 
fabdcntioo nod !estío¡¡ of the planar 
magnetjc micromotor. Journal of 
Micromechanics and 
Microengineering, September 1991. 
Institute of Physics, JOP Pub!ishing 
Ltd. UK. l. 3. 135-138. 1991 

121. Bradlcy, D; Dawson, D. 
Achievjog Integrntjon jo eoc-ineeriog 
Desjgn Education: Tbe Role of 
Mechatronjcs. Mechatronic Systems 
Engineering. Kluwcr Academic 
Publishers, Netherlands. l. . 19-29. 
1990 

122. French, M. Research jo 
engjneerjog desigo: Sorne proposals 
for improvjog resegrch, tcnchin¡.: noc! 
~. Journal of Engineering ami 
Technology Management. Elsevier 
Science Publishers , UK. . 7. 145-
151. 1990 

123. French, M. Mecha!ronjcs nnd 
the imitatjon of na)Ure. Proceedings 
of the Institution of Mechanical 
Engineers, London 1991. lnstitution of 
Mechanical Engineers, UK. 205. +. 
1-V. 1991 

124. Mehregany, M; Tai Yu-Chong. 
Surface micromachined mechanjsms 
ami micromotors. Journal of 
Micromechanics and 
Microengineering, June 1991. 
Institution of Physics, JOP Publishing 
Ltd, UK. l. 2. 73-85. 1991 

BIBLIOGRAFIA 

125. Pischinger, F; Kunerth, W. 
Where Automotjye Enf.!ine 
Technology is Going. Siemens 
Review, Jnnuary/February 1992. 
Siemens. 59. t. J-XJ. 1992 

126. Nevins, J; Whitney, D. 
Concurren! Qcsjgn of Products and 
~ .. McGraw-Hill Publishing 
Company, USA. . . . 1989 

127. French,M. ~ 
Mechatronics Design jn Japgn and 
Mechntronjc Pesjgo. Design Studies, 
April 1992. Cross, N; Butterworth
Heinemann Ltd.; UK. 13. 2. 209-
210. 1992 

128. Binder, J. New genemtjon of 
nutomotjye sensors to ful fil the 
requjrements of fue! economy and 
emissjon control. Seosors nnd 
Actuators A, March 1992. D'Amico, 
A, Elsevier Sequoia. A31. J. 60-67. 
1992 

129. Zabler, E; Heintz, F. 
Mechn¡ronjc sensors jo inte¡µated 
yebjc!e nrcbjtecture. Sensors nnd 
Actuators A, March 1992. D'Amico, 
A, E!sevier Sequoia. A31. l. 54-59. 
1992 

130. O'Connor, L. ~ 
Microe!ectromecnnicnl Systems. 
Mechnnical Engineering, February 
1992. American Society of Mechanical 
Engineers, USA. 114. 2. 40-47. 
1992 

131. Elder, E.~ 
Jnternationa! Conference on 
eogjneetin¡: Qesjgn. Design Studies, 
October 1991. Cross, N; Butterworth-

Mccntrónica 105 



Heinemann Ltd.,UK. 12. 4. 194-196. 
1991 

132. Eekels, J; Roozenburg, N. Jl 
methoc!ologicn! compntison of !he 
structures of scientific researcb une! 
engjneeting desjgn. Design Studies, 
October 1991. Cross, N; Buttcrworth
Heinemann Ltd.,UK. 12. 4. 197-203. 
1991 

133. Ullman, D. J11c status of 
c!esicn theory resenrch in the United 
SJlllill¡. Design Stuclies, October 199 J. 
Cross, N; Dutterworth-Heinemann 
Ltd.,UK. 12. 4. 197-203. 1991 

134. Hongo, K; Nnknjima, N. 
Releynnt fenturcs of the decnc!e 1981-
1991 for theocies ofcfesicn in liman. 
Design Stuclies, October 1991. Cross, 
N; Butterworth-Heinemann Ltd.,UK. 
12. 4. 209-213. 1991 

135. Eder, E. Engjncering desjgn 
education; sjtuntjon n:pon. Design 
Studies, October 1991. Cross, N; 
Butterworth-Heinemann Ltd.,UK. 12. 
4. 261-267. 1991 

136. Vogt, C. Engjneccing in thc 
90's: Dcsjgo for success. Dcsign 
News, 1990 .. 7. 9. 82-91. 1990 

137. Bradley, D. Eogjneering 
Qesjgo Centre; Reporte yjsitu a 
Finlancfja y Djoamarcn . Engineering 
Design Centre, Lancaster University 
UK. Bradley, D .... 1991 

138. Navinchandrn, D. Desjgo for 
enyjronmentnhHity. Design Theory 
andMethodology.ASME 1991. 31. 
119-125. 1991 

BIBLIOGRAFIA 

139. Mraz, S. U.S, must put R&D 
.1lLll!l!l:k. Machine Design, April 1991. 
..• 24-28. 1991 

140. Kim, S. Mnnngjng complexity 
ja ggtomnted systems: an jnfonnntion 
mensure and its npplicntjon. 
541-545. 

141. . Scboo! ofEngjneeting, 
Compntjng ancl Mathemnticnl 
Scjeoces; Mcchntronjcs at Lancn5(er. 
Lancastcr University. SECAMS, 
Lancaster University .... 

142. . Ex1endjog ¡¡mfessionul 
deve!opment. Engineering Designer, 
november-december 1991. Institurion 
ofEngineering Designcrs, UK. 17. 6. 
8-13. 1991 

143. Dixon, J. The stnte of 
~. Mcchanical Engineering, 
February 1991. The American Society 
of Machanical Engineers, USA. 113. 
2. 64-67. 1991 

144. Murray, J. How they pasHº· 
Manufacturing Engineer, Dec. 1990-
Jan 1991. Society of Manufacturing 
Engineers, USA. 107. l. 42-43. 
1991 

145. Sharpe, C. Fresb a¡¡proacb 
rec!ucc5 proc!uct tjme-to-mnrket. 
Dcsign Engineering, Febnmry 1991. 
Pye, A ... 26-28. 1991 

146. Booker, P. Britajn's New 
Eogjneering Pesiwi C.entres. 
Engincecing Designer, 
January/Fcbniary 1991. Institutiun of 
Engincering Designcrs,UK. 17. l. 
20-21. 1991 

Mecalrónica 106 



147. Coplin, J. Yiew pojnt News. 
Engineering, July/August 1991. . 
4-May. 1991 

148. Dobson, B. Drjye engineers nt 
the cuttjng edge. Control. ... 24-25. 

149. Sangalli, A. Fuzzy Logjc goes 
.l!lJlllliktl. New Scientist, February 
1992. IPC magazines Ltd., UK. 
1807. 35-39. 1992 

150. Yamazaki, K; Suzuki, H; 
Hoshi, T. Methodology pf Educntjoo 
nod R&Q in Mechattonics. lnt. 
Journal of Applied Engineering. 
Pergamon Press Ltd.; UK. l. l. 35-
41. 1985 

151. Kleinschmidt, P; Hanrieder, w. 
The Fu!l!re of seosors. matecin!s 
science or software en¡¡:ineering?. 
Sensors nnd Actuators A, May 1992. 
Middelhoek, S; Elsevier Sequoia 
Netherlnnds. A33. l. 1-Mny. 1992 

152. Bradley, D; Brncewell, R; 
Chnplin, R. Engjneerjng Qesign nnd 
Mechatronics -The Schemebuilder 
~· Engineering Design Centre, 
Lancaster University. Engineering 
Design Centre, Lancaster University. 
.. 1992 

153. Bracewell, R; Brad!ey, D; 
Chaplin, R; Seward, D. Qu!lml 
System Desjgn for a Robotic Bnckhoe. 
Engineering Depurtment, Lancaster 
University. Engineering Department 
Lancaster University .... 1992 

154. Andreasen, M. llifillm 
Methodology. Journal of Engincering 

BIBLIOGRAFIA 

Design. Sheldon, D; UK. 2. 4. 321· 
335. 1991 

155. Sun Microsystems, loe • .lY!!r!s; 
group computjng for competjtjye 
mam1facturiog. Machine Design, 
March 1991. .•. Sl. 1991 

156. Sun Microsystems Inc .. LludJu¡ 
the foundntion. Mnchine Design, 
March 1991. ... S8-Sll. 1991 

157. . Solid Prototypes Produced 
Without Postcurc. Machine Design, 
Jnnuary 1991. ... 30-31. 1991 

158. Sun Microsystems Inc .. I!:.run 
work Pays off. Machine Design, 
March 1991. ... S4-S7. 1991 

159. Sun Microsystems Inc .. 
Software for Concurrent Engjneering. 
Machine Design, March 1991. . 
S12-S16. 1991 

160. Doods, G; Ogasawara, T .. 
Robotjcs ja Ja),lan from east to west 
aod outer mace to joaer SJ,lílCe. 
Computing and Control Enginecring 
Journal, May 1992. lnstitution of 
Electrical Engineering; UK • 3. 3. 
143-148. 1992 

161. Sharp, M. Mechatronics a key 
plnyer ja concurren! engjneerin¡:. 
Electrotechnology, Oct/Nov 1991.. 2. 
5. 182-185. 1991 

162. Gopalakrishnan, B; 
Pnndiarajan, V. Pmduct Desj~ for 
Manufacturin¡¡: The Use of Knowled¡¡e 
Based Systems ja Concurrent 

Mecntrónica 107 



Engjneecing. IEEE 1990. IEEE, EUA. 
. . 566-568. 1990 

163. Kovncs, G; Mezgar, I; Kopacsi, 
S. Concurrentdesign ofnutomated 
mannfnctycing systems usía~ 
knowledge processjng technology. 
IMS'91 Computers in Industry, 1991. 
Elsevier Science .. 17. 257-267. 
1991 

164. Ishii, T. Funire Trends jn 
Mechntronics. JSME Internntionnl 
Journal, Conference on Advanccd 
Mechntronics. Japnn Society of 
Mechanical Engineers; Tokio, Japon. 
33. l. 1-Jun. 1990 

165. Itno, K; Nishida, Y. ~ 
Starus and Future of Opto -
Mechatronjcs. JSME International 
Journal, Conference on Advanced 
Mechntronics. Japan Society of 
Mechnnical Engineers, Tokio Japon. 
33. l. 7-Dec. 1990 

166. Schweitzer, G. MnJ:m;.tk 
Bearings - Applications Concepts nnd 
~. JSME Intemational Journal, 
Conference on Advanced 
Mechatronics. Japan Society of 
Mechanical Engineers, Tokio Japon. 
33. l. 13-18. 1990 

167. Takayanagi, M; lwatsu, S; 
Watabe, A; Yamada, l. Ilvnllnlli< 
Meosurement of Mechanjcal nnd 
Q¡¡tjcal Chnractecistjcs of Q¡¡tical 
.Jlim, JSME International Journal, 
Confercnce on Advanced 
Mechatronics. Japan Society of 
Mechanical Engineers, Tokio Japon. 
33. l. 19-24. 1990 

BIBLIOGRAFIA 

168. Xfon-Kui, W; Guang-Hong . 
Rese11rcb on Floatjng Chnracteristjcs of 
Burnjshjng Heac!s ofMnenetic Djsks. 
JMSE International Joumal, 
Confercnce on Advanced 
Mechatronics. Japan Society of 
Mechnnical Engineers; Tokio Japon. 
33. l. 25-28. 1990 

169. Hmaguchi, T; Matsumoto, M. 
Mensurement of lm¡mlsiye Forces 
Arisjng from Flying Hend/Djsk 
Comsjon ja Mngnetic Disk Storage 
~. JMSE International Journal, 
Conference on Advanced 
Mechatronics. Jopan Society of 
Mechnnical Engineers, Tokio Japon. 
33. l. 29-34. 1990 

170. Aruga, K; Mizoshita, Y. 
Accelcrntion Ecedforward Control for 
I-Iead Positjonjng in Ma~etjc Djsk 
~. JSME International Joumal, 
Conference on Advanced 
Mechatronics. Japanese Society of 
Mechanical Engineers, Tokio Japon. 
33. l. 35-41. 1990 

171. Satoh, I; Nagahiro, J. 
Supressjon OfWhjdjn~ Motjon of Hj~b 
Speed Rotor. JMSE International 
Joumal, Conference on Advanced 
Mechatronics. Japanese Society of 
Mechanical Engineers, Tokio Japon. 
33. l. 42-48. 1990 

172. Miyazaki, C; Akatsu, T. A. 
Laser Measunnent System for Fast and 
Precise Positionjng. JMSE 
Intemntional Journal, Conference on 
Advanced Mechatronics. JMSE 
Japunese Society ofMechanical 
Engineers, Tokio Japon. 33. l. 49-
54. 1990 

Mccntr6nica 108 



173. Horikawa, O; Shimokohbe, A. 
An Actjye Air Bearing. JMSE 
Jntcmational Journal, Conference on 
Advanced Mcchatronics. Japanese 
Society of Mechanical Engineers, 
Tokio Japon. 33. l. 55-60. 1990 

174. Ohtsuka, M; Furuknwa, M. 
11Je Vertical Trnverse Stage jn 
Vncuum Conóition. JMSE 
International Journal, Conference on 
Advanced Mechatronics. Japanese 
Society of Mechanical Engineers, 
Tokio Japon. 33. l. 61-64. 1990 

175. Sato, T; Tanaka, K. ~ 
of Priarhead Vibretion jo Impnct 
Printeron Priming OtmUty. JMSE 
Intcmational Journal, Confcrence on 
Advanced Mechatronics. Jnpanese 
Society of Mechanical Engineers, 
Tokio Japon. 33. l. 65-69. 1990 

176. Fujimoto, J; Ugo, R.~ 
Recluc¡ion for a Dot-Matrix Impact 
~. JMSE Jntemntional Journal, 
Confercnce on Aóvanced 
Mechatronics. Japanese Society of 
Mechanical Engineers, Tokio Japon. 
33. l. 70-75. 1990 

177. Fukui, S; Kaneko, R . .QvnJlmik 
Analysjs of Flying Head S!iders. 
JMSE Jntemational Journal, 
Conference on Advanced 

· Mechatronics. Japanese Society of 
Mechanical Engineers, Tokio Japon. 
33. l. 76-82. 1990 

178. Iwazawa, N; Hushimoto, M. 
Qeyelopment of an Ul!rahigh-Speed 
Serial Prioter. JMSE Intemational 
Joumal, Conference on Advanced 
Mechatronics. Japanese Society of 

BIBLIOGRAFIA 

Mechanical Engineers, Tokio Japon. 
33. l. 83-88. 1990 

179. Ueda, T; Yamamoto, T.~ 
Array Scanning Servomechanjsm for a 
High Reso!utjon Cnmera-Type Color 
lmn¡,:e Scanner. JMSE International 
Journal, Conference on Advanced 
Mechau·onics. Japanese Society of 
Mechanical Engineers, Tokio Jupon. 
33. l. 89-93. 1990 

180. Kohsaka, F; lino, T. Mliltillim 
Abso!u¡e Encoder Usjng Spntjal Fjher. 
JMSE Internationa! Journal, 
Conference on Advanced 
Mechutronics. Japanese Society of 
Mechanical Engineers, Tokio Japon. 
33. l. 94-99. 1990 

181. Higuchi, T; Fujiwara, S. 
Precjsion Automate<l Assembly Deyjce 
Usjng Yoice Coil Motors. JMSE 
International Journal, Conference on 
Advanced Mechatronics. Japanese 
Society of Mechanical Engineers, 
Tokio Japon. 33. l. 100-105. 1990 

182. McKeown, P.A .. The Role of 
Precisjpo En2ineering jo 
Manufactmjng pf the Future. Annals 
of 111e CIRP. . 36. 2. 495-50 l. 1987 

183. Buur, J. Poes Mechatronics 
Need a Specinl Pesjgn Attitude?. 
Mechatronics Systems Engineering. 
Brndley, D; Bradshnw, A; Kluwer 
Academic Publishers, Holanda. l. 2. 
293-300. 1990 

184. Dawson, D; Bradley, D. 
Action Leaming in Mechatronjcs. 
School Of Engineering, Compiting and 

Mcca!rónica 109 



Mathematicnl Sciences; Lancaster 
University ..... 

185. Schweitzer, G. AdyoncemeD)s 
jo Techno!o~y ond its jmpoct on thc 
Futt1re Peye!opments of Mccbatronjcs 
~. Institute of Robotics and 
Mecbatronics Lab. . . . . 

186. Schwcitzer, G. Mechatronjcs 
jn Swi!zerland Research nnd 
~. Institute of Robotics und 
Mecbatronics Lab. . . . . 

187. Buur,J; Andreasen,M . .!&si¡¡n 
Mode!s jn Mccbatronjc Prm!uct 
Development. Dcsign Studies, July 
1989. Butterworh & Co Ltd. U K. 10. 
3. 155-162. 1989 

188. Salmicn, V; Tanskanen, K; 
Verbo, A; Abo, K. Metometbodjcs jn 
tbe Tusk Definition aml Conceptunl 
Qesj¡m Pbases. Intemational 
Confcrence on Engineering Dcsign; 
August 1990 .... 1-Jan. 1990 

189. Brad!ey, D; Seward, D. 
Qeyc!opments in Automntion and 

BIBLIOGRAFTA 

Robotjcs jn Consttuction. Engineering 
Department, Lancaster University .• 

190. Kahaner, D. Resumen de 
Experiencias en CIM. Intemational 
Conference onComputer Integrated 
Manufacturing; Singapore 1992 .. 
. 1992 

191. Rogcrs, G; Swift, K. Jl...Eiu:ln 
Mechatronics. School of Engineering 
and Computing; University ofHull .. 

192. Bradley, D; Dawson, D. 
Mechatronjcs- A Cba!Jen~e for 
~. Lancnster University 

193. McLenn, M; Mechatronics 
Deyefopment5 jn Japan nnd Euro¡>e 

Tecbnovn U.S.A 

194. Dinsdale, Jnck; Mecbatronjcs: 
'[he !nteroutjona! Scene: Vol l No:2; 
Pag.101-105 Mccbntronics Systems 
Engineering 1990 

Mocalnlnica 110 



ANEXOS 

DIRECCIONES DE INSTITUCIONES DE INVESTIGACION 

Direcciones de instituciones académicas y de investigación que trabajan en el 
tema de mecatrónica 

RobParkln 
School of I?nglncering &. 

Manul11ctun: 

Lc:lceslcr Pl'llyuxnic 

P.0801143 
Lefccstcr Lm 9011 

H.VanBruucl 

KaUiolleke UnJVcDhcit Lcuvcn 
Dc¡xutmcnt of Mechnnlcal 
E.nglnccring 

Cclcs1ljnenlun 300, 8~3001 
Hcvcrlcc 
Rclgium 

Pclcr J. Kybenl 
0.lford Orthop.acdic Englncering 

Ccnlrcr 
NOC, Headington 
OxfonJOX37LD 

O, ScbweiW:r 
J111tllu1e cif Robolics and 

Mt'Chatronial.ah. 

ETH Zurid1 

CH-8092 Zurich 

Swil7.erhmd 

J,Swcvcrs 

KaUtollckc Unlvenllcit Let1\'cn 

Dcputmi:nl of Mcchanlcal 

F..nginccring 

Celc1tljnenlaan 300, 8~3001 

Hcvcrlcc 
llclglum 

Dcpa.rtmcnt ní McchMlcal 
Englnccring 
Loughborough Univcni1y of 
Technology 
Lougboroogh, Lelces1cnhlrc 
LEll 3111 

J.D.Tumcr 
Dcp:irtnu:nl of Mechnnlcal 
Englnccring 
Univcnily o( Southampeon 
SouUmnpCon 809 SNJJ 

Prof. Jade Din1d11ilc 
Oqmrtmcnt APf.ME 

111c Unlvcnily 
DunJce, Scotlnml 
DD14HN 

S.H Hopkin• 

School oí EJectrical, Electronic and 

Sysfcm Englnccring 
lnletllgent System Re1ean:h Oroup 

Univc111ily of Wollu College of 

Canliíf 
P. O Do1t 9Q.t Canllff CPJ JYll 

Jacob Rurr 

Instilutc of Englnccring Dcslgn 
Tcchnlcal Univcnlty of Dcnm:ut 

Ruildlng 421 DK· 2800 Lyngby 
Dcnmiuli: 

DToñ• 
lúilhollcke Unfvers[telt Lcuven 

OC(l:lrtment of Mcchanical 

P.ngineering 

Celcslijncnlaan 300, B·300l 

Heverlec 
Belgium 

VesaSnlmincn 

Federal ion of Finlsh 
Mclaf, Enginccring and 

Electrolcchnlcul lndu1tric1, FIMET 
P.0 HOX ID 00131 Jlclslnkl 

Finland 

Prof. Arto Vcrho 
l..appcenranb. Unlvenhy of 

Tcchnology 
P.OBo.r.20 

53851 t..arreenmnta 

Flnlan1I 

Kooro1 Khodahandehloo 
Advanccd Manulscturing and 
Autom:atlon Retearch Ccnlrc; 
Faculty of Ilngl11ccring 
UnlvcnltyofDriltol 

Dri1tol 

BS81TX 

J.BD:1vle1 
Dcpiutmcnt of Mechanlcal 

Enginccring 
Hcriol· Watt U11iver1ity 

Edlnburgh 
1114 4AS 

Hcad or lhc Dc1uutmc111 

School ofl!nglnccrlng and ApplJcd 
Sel en ce 

Unlvcrsity o! Duriaam 
Durham 

111311P 

M.Mchdi:m 
Schonl ofEnglncering 

Thaines Potytcdmlc 
Wclllngton Strccl 

Woolwlch London 
SEIS 6PF 

EricRosc 
Dcpartment of amtrol F.nglnccring 

1l1c Unlvenlty of Shclicld 
M1pplnSt~ct 

Shcfficld SI 3JD 

Mccutrónica 111 



R.Oill 
School of Mcchanical anJ 

Producllon Englnccring 
MiJdcacx Polytccbnlc 

Tiound1 Grttn Road 

London Nll 2NQ 

lfcad of the Dcpartmcnt 

Dcpntmcnt of Mcchantcal and 

Production 

Engioccring 

Unlvcnlty oC Ashton Uinnlngham 
Dlnnlngham 94 7BT 

GmbamRogcra 

Departmcnt of Elcctronlc 

P..nglnecrin¡, 
Robollc& Rc1carcb Unlt 
The Unlver&lty of llull 
Hu11IIU67RX 

J.Dlsn<:y 
Depn1tmen1 of M:\thematlcs, 
Stntillla and Operatlonal Rcscan:h 

Nolllnsbam Polytcchnlc 
DurtonStrect 

Nottlngham, NOl 4DU 

Dr. Pcter Oeasley 
The ClM Institulc 

Cranficld Jnstltutc ofTccbnology 

Cranfield • Dcdford 
MK430AL 

lle.ad or lhc Dcpiutrncnt 

Dcpartmcnt of Bncinccring Sdcncc 
Univcnlty of Od'onl 
0.donJ 

OX!2JD 

M.Andrcucn 

Jn1lltutc of Product Dcvclopmcnt 

1llc Tcchnlcal Unlvcralty of 

Denmark 

Building 423 DK·2800 Lynghy 
Ocmmut: 

llcad of thc Dcpnrtmcnt 

School ofMcch11nicAI Englnccring 

Unlvcnlty of Uath 

lloth 

DAl 7AY 

T.Ahm 

Lllcln 
hutitutc of Pmtluct Dcvclopmcnt 

Thc 'fcchnlcal Unlvcnlty or 

Dcnmark 
Building 423 DK.2ROO J4yngby 
Dcnm1uic 

O.TTKylnr 
Scl\(101 of Enginecring Glugow 

Collcgc 

Cowcaddcns Ro11d 
Olingow,04 ODA 

Scn1lnnd 

K. OSwüt 
Thc Unlvcrsily nf llull 

Dcp:utment of Enginccring Dellgn 
andManuíaclurc 
Cnlllngham Rn:'ld 

HullJIU67RX 

T. Ropponen 
Dcpartmcnt of Mcchanica.1 

Englnccring 

ANEXOS 

Helalnkl Unlvcnhy ofTechnology 

Otakaari 1,02150Bspoo 15 

Flnland 

T.Lund 

Dan•k Tcknolo¡I 
011m Tcglvearklvcj 24 
34SO-Allcrod 

Dcnma1ic 

Mllanson 

Dcpartmn11 of Mcchanical 
Elcmcnta 

Royal lnsttltutc oCTcchnology 

1004 Slockhohn 

Swcdcn 

llcad ofthc Dcpartment 
lnstltulc oCTran1duccrTcchnology 
Unlvcnhy of Southampeon 

SouU11mpton 

S095Nll 

J.A Mnrtiant 

Rohollcs and Control Oroup 

AFRC Instltutc ofEnglnecring 

Rcscnn:b 
Slboc, Bedíonbhlrc 

MK454DT 

lle.ad of thc Dcpartmcnt 

Departmcnt of Mcchanlcal 

l?.nginecring 

Unlvcnl1y of Ncwcutlc U pon 
Tyne 

Ncwcastlc Upon Tync 

NBI 7RU 

Mocatnlnicn 112 



Poolarado 

cuartoal\O Quinto al\o UNMRSIDAD 

;;;::-de~ 

TABLA DE ASIGNA TURAS (Orden por Universidad) 



Lk:enclallna 

Materias -afio Segundo afio UNIVERSIDAD 

~~dal~ 

Qúnico 

1Prodoccl6n de Materiales 

lencla de Materiales 

Ir solla da !b1erros 

TABLA DE ASIGNATURAS (Orden por Universidad) 



TABLA DE ASIGNA TURAS (Orden por Universidad) 

UNMRSIDAD 

--~de!ANUn 

-

loUW<nldod 
llcnlca deDnorncn:a 

-

1Jr1Mm!dad de Lanoartec 
Relnolk>ldo 

' S.doocoooce el d'rO.., ---"'-



POilt1 

Qulnloal\O 

TABLA DE ASIGNATURAS (Orden por Universidad) 

UNIVERSIDAD 

-

Unlvenldod de Hui 

llolnol.lnldo 

-lJnlvMldad de l.cnccJter 
-RelnO\Jrudo 



""'' 
Materias -al\o Qulnloallo 

TABLA DE ASIGNATURAS (Orden por Universidad) 

UNIVERSIDAD 

Unldo 

-

l.WwnldodAb
rlelnoUnldo 



Ma!elfas 

TABLA DE ASIGNATURAS (Orden por Universidad) 

UNMRSlDAD 

•

Urivo111dodAblerla 
Reino lk-ldo 

•=de -~-~--l.lrMwoldodT...,,_ 
~deHebinld.~ 

Uriversidod Tecnol6glcc 
"'j de loppeenianta. fhlandla 

Se desconoce el ato en 
que se 1r11Ja!1a lc:I OOgno1ura 



Materias 

1Au-:ocnctizo::ión Ce S:~:e'TIOS D!ota es 
Sislernm ce f\fed c'6n 

A:.i"ornot.zoc·cn de k:: ='1oa....cc2i:!. 
(O~Ól·CO 

J$e~oéeCA:: 

'\'eJm61.cc 

Veccr.s"'O'S 
S1:n.J'cc6~ 

V.alei'ores Ce Ca--:s:: ... cc~6_n __ _ 

:::k!ct·0•ec-.::c 

:Jco:"rn'.co 

:::ort•o ce ce: c::d 

::AD 

Cr>~ooiectrón~ca 

Licenciatura Postgrado 

Primerar'\o Segundooi'lo Terceral"lo Cuartool"lo Quinloor'\o 

~.nr~"':"lét.codelbt:.o~ .. :- -,t·::~. 

TABLA DE ASIGNATURAS (Orden por Universidad) 

UNIVERSIDAD 

l~~~[;Riti!~:\::~:~:n:1~,~:rdc 
r.e deGConoce el or'lO oo 

quezei~rteloQ:i}gnaTu:o 



Ucenciatura Post arado 

Materias Pñmeraflo Segundo afio Tercer afio Cuarloar'lo Quintoaflo 

we~ooos de E:erron~ p..,¡~º .:·~:-:·-:;~~~;~~~..:.:. 

,;~ª~~=;=~~:~~: 1~~~~1 1 

r.t:'OC:;JCc:ón 

~\1S,ó:i ce Cort•o~ D·.9:!?.LlL_____ · _ ----· 
·<o>u'OndaCc'''º'º-"l'_'o'I __ t_

3 1 1 
===1 

·u:-odcrrcn~os c:!E-~•:S!.Q2roccscdo'c~•--+--------+-----· • __ 
Aokoció., de l·bcrc~roce~dores 1 

Acl.cccói ce U·::r.::i:nx:e~cco:ns ·1 
·---1 1 ----

'.o..cr coc:Cn de M-croo;ccesccore ·u 

A::iFccc16'1 ce rJ. c-o:iroce::co·cs IV 

iecno·o:;.o ce i.,ter'cses Horr-bre-U.Co:J;"ICI 
8~ct:-!lho ce Ss~c-ics Moco~6,.. ::~ 
'bpe-cc·ón y f:vc\.:c::ión del Cont¡cl D:scrc:o 
;p,D {Sm.;:octón) Clc::iorc!c~c> 

:.-.s:·L.cci0res Bés ces 'f Opc·cc:Ó'1 Ce 

-

V'°'OO'OCOSOdC'OS (lobo•CIC'C) ~ 1 1 =r·--=1 
:'.:o'1va:s·6"1 A.":c'óg. cc-Dg·~c: y rr.1..l:p'cxc,c 

(Lct:cro!~---- _ ---- -·-----l------t·-----+--------
Cc:we13:ó:i Dg lc1-A.,c'6g ca "f ~.;,;t•:p·exc.e 

Co"lt·o: Progrc~ct>"e Ce Soci..e~c1cs 

~cto~o_) ________ , ____ -----1------1 lt------i-·-----i 

'Co.,::01 de Pcn•a,ios y Tcc!ccos (lcborctoro) 

'ec""1o¡;;cdeTc=-,d..<:lo·esfccc0<c!cio) E 1 1 l 1 j C~,"o:oe Mo'o:esc!~-;;:;;-)-_ - -----
Ccn~o' de ?Ci'l·c.on f~cbo:o:orio) 

Cl_cbcr~orio) 

.r-:ernér.co Aux.J:Odo po• Co;rp,,.•odo;c v 
1:Móm:ccder/eccr.i.vnos 1 J------! 1-----

IV<Sión por Co'TIOL."lcdorc : 

control 

TABLA DE ASIGNATURAS (Orden por Universidad) 

UNIVERSIDAD 

l\~{~~-~~~~1~:~:::~:~~ 

DJn,vc-sdacTP.C~odo 
T oyo:io~r:,, Jc:>ó~ 

Se orncoroce e! cf'..i Ci 

e.Je se •f'""'p~e lo ~·qnotu:o 



Ucenclaturo 

Materias Primer ano Segundo ano Tercer ano Cuarto ario 

::!t:'os Opf.mos 

'.A cro;::irocescdores 1 

~--;;aArtrfi~l----=i----=1 L------1-----J 
S's•e"TIOS Ce Votoi~ EJechcos 1 

1 f?c:::iot::::::t -----1 1-----1--·----l 
Vic"O tocnotogics 1 

1 
j 

1 <occ."r";en•os '.-lc;::r:ót cos ·-- 1 
[ cctrónc:J 

~omo~oc16n 

'i"'cer.·e•ic 1 rcusl~.::I 

[V1~óro il 

~o.,~ro: 

:J~eE!T'C'1~a de ocios E~ Tjer.p:::i Qed 

V. croo·ocescda·es .: 

'1_;(!1,,:'Q~---------1------t J-. 

i5:5'emcs de Mo~o·es E'éctr cos :¡ 

:ro::ot.coH 
'b~~:Jl'cvbcs ----l-·-------1------1 1 
:i"'tef.;:en'e 

~;l:c•o ~cc.1"1,::logi:::s 1: 

::1ect-ctecr.o'cg:os -----1-------1------1------t------¡ 
'"" 

TABLA DE ASIGNATURAS (Orden por Universidad) 

UNIVERSIDAD 

D
:J:'l'\le~·dod Tecoo'6Gco do 

ovotx::sh', Japón 

1111'"'" 
Se desconoce el oXt en 

Q.)0 se l~o~e :a asignatura 



Ucencloturo Postarodo 

Materias Primeral'lo Segundo año Terceraf\o Cuartoa1'o Quinto ano 

~E1~ )~~il~ ~~;i~l*t:~1~~tl~---
Ínl':'Oducci6n 

,,fev"s•Cn Co Co.;~rC"! o·g·!ct ¡ 

'i~.on ce Co"11rol 0\gitc:; .1 

;;..,dc.'TICn~cs de ~•C'Op.·occsodorcs 
Ao! coció~ de M.c1oo:occ~do:m 1 

Acl'c:::có:": de ~1crcoro:::escc!o:es ¡: 

Ao~1cccón Clc U.icro~rocescdo:es :i1 

1 -l-------1~~~--~ 

UNIVERSIDAD 

Ap':ccc•o"ceV,,c,,,ccoce•odO·e•'V 1--·---~--~ 1- ±----1 fuili,i('-ij""woodoa'c~c 
,~:a~C!ªc~~~:~:~=:~~~~éou;~- ·-------t- _ ---l l------ __ J '.;'~·:·;.~:':~.~-; delcp0&3nlanto.Finlordia 
:)ccr:::c'ó~~~D1\C"CiO 

______ , !----------!-----~ 

1~~.~;~:;;~~~~~~r~~~~~c.6-,ce 1 t-----1---------J --1 
'V ::rc::i1ocescco·es Ct.cbor:::llo~o) 
'.:cnve~ó:i A""c:ógicc·D.g1"0: y rru:t-O:eXé; 

¡(',000'0'0'0) ¡--]--·---1--x--=r-j iCO"':VO'Sib'l D1G-t=:-/l.ro=óg·ca y r."".u!t·¡:fc11:c.a 

l~~ . .:,~~~~~~~c'T'C~!eccSccl.e:":c1cs ------1----- ----------- ----
'.1..c:ic1C1or.o) l·-------f------t !-------·---~~---
:::on!rol de .Po-i.:c'•.::s y Tcc:cdos Ctcborcto."IO' 

rHcnc>íc}i::deTrO""lsc!ucto:~(tc::c~c·c;;o) 1·~----1--1 1 1 1 
;CcnrtoldeMot0r~~{lc':lcm:Of'9LJ- -.{---------- _ 
Con'Tol de Posóón Cla::iorcto·O) 

(Lcoorcr:'orio) 
C1...enX:Jtico .A.l.'X!:10do POI Corr.ou•ccto:o y 
JOOrr.1co de rJe::on:Smos 

fV.s-On por Com::;iulodoro 1 

.CO'lt.'"01 

TABLA DE ASIGNATURAS (Orden por Universidad) 

Dl.i'",rJers~cod T~rológicc de 

Toycf°'C~I°'", .:oxn 

5!? CCSCC"lXC el O"lO &'! 

c::;:.;a se :~::cr'e :o oS:g:--:::~ro 



Materias 

Con:tol 

to 

Primero® 

Licenciatura 

Segundo et.o Tercer año 

Postgrado 

cuarto ano Quinto arto UNIVERSIDAD 

·-·--------

- -=·-·-·-- '-~~do)l(AA1)1i 
n64m dP- Drseno 

· riS.':s ().1erencicle 1~.ro: l 
JApr:cccónceoise:'IO 1 ··;<:-:.~·,1=-:.. -:~--::r~~~~:·;y:r~·:· .;.-,:<-.·'7 (.-::::-'.. .?· ~·~"i:' 
APlieoc:On ce Mcromoc~=mcs ~ 

Ao!oeoc1ánde M.crop•ocesc:Co•e!i :1 

lAo:ccc•ón de M:crOProc~sodores J!t 

Aotcoc.On da M1crcorocesod.:ircs r,¡ 
A..~rio 

i------~·· mmnnmr¡nlalh\4lrsido:t 
llilllilllllillr~óeDroncr::o 

~Lm.~det.cn:o:;ter 
~11-eirot.r.d::I 

~Lh'\ler.ió.;)jdeli.Jl 
~Pwino~:io 

!A ~'~-IA ~CSOl1o de p~oyectc y W"Ofiot.O _ ~ _ thv~ Atávflc 

§~§:. ~~-~~t~::~.;"fü'.~' ·=-~-
,'oooco;onto. Mc;"él'c°' lllll9IlfillJJ!IlJillUJJI , ~'""""'""''"""""'°" 
CAD _ . ~001-wt~'lll:Li=iricrdo 

~~ulov ,...,...,...ro:TCC:ión ·:.. ..;:!i:' .• :<. '· '':;~·: ?: : -~· .: -:?:. '·. . , ··:. ~~ ~~:; '··. -~· · L~. '::. >;._{Un-"1."'.lli'.b:lT11::Y.J16(1CO 

CQ.OS de esh.tdk> en diseño rnecotl'ónco L:....-:..:.J dilo ~tno. ~ 
Ciencia de Moterio'.es D 
.... iendo de Motena!es ~~~ca Clo 

Ciencia de Mateooies · 

nmrm1mrm'n.rtn.r.odu ;;coc.!lcay 

llJllllllllillll1~a'O<IO O-., Moca!Ténca,Suzo 

n:::::C::e~!~=~mpvtodOroy . ll~OO~~m:? -·~--· ~ f-~=-":.-= ... ,,.f,,:,, ,,i,··j ... ,,C !· Se Ol.llCalOC9 e! a'lo Or'I 

Q.Jo0mrn;io191Qa11~a 

r"'"'"'ortarruento QUrrica 

TABLA DE ASIGNATURAS (Orden por Universidad) 



Materias 

Ucenciaturo 

Primer ano Segundo ano 

.....•. ·>'i<c::C::::,•f'.'.~:c;;i:;:ó. 

-::.:•::~!;~ - .... ·. 
'.:: í :.,. .. ;·;:1 '~ :·:,, 

Tercer ario Cuarfoarfo UNIVERSIDAD 

~., 1- r!Jm."OO:d.."x:lcel91..Vflt'! 
,. -=3ól'd'e::I 

ilfil¡i1i!lii:ilil ·1· 1 i 'º"'""""""' :l!:.liill!llillTécn:;.odo~CO 
~1.hv~óelcn:c:lor 
~~Lh~ 

Tecnol0<icoohoncmentc: ·i:;: ·. -'?.; .,,.,_, :d.L:.:2.;.:::'"···. :', ,:· _,;· ·•:;:·: ~ .,, ·· ;·.' " :&:.,"';'.':,"'"" 
Tecno' Ude!nformoclá-i(~Oocioncn ~ ::ft. ' - :-~dod..C.b.vo 
Tc>ex->oda ce !~te-'foses Hor-.bre-V.ó::1-1~-ic ; ~!)"•jo 

rocri~fogia 9c ~ose~ :.P:::ir.1Y.:n::o oo 

, :-OroQCPCNO 

;iccno1ofit0cePIOs~co.s ~!Jn..~d.ldfo::roe.gioa 
íec.'"O!oQiodoPrOC~c1::in -- :~Oo'1o!:iri<i.íll"fcr'd., 

·f i'·: ';'JÜl'Jv&'";:~h::no~ 
.ecncOOc::ia de Sensores : :<.:-~.;;¿ Oa-t:vp&&-rtrt::. lflcrdo 

rte 

eoria de Eicl';ticdt:x:I 
'Toorio d9!;$1em::G 

·eoña de Vibroci6n (Curxl OociOnal) 

Teorid ydGeOO de circu1to.s 
ermodin6m:CO 

r ermcdiribrruco 

·c~-J.~•Vl'\"dc:C·ocno:6Qituds ~:.:_;_c..:..c._.c;.:_+-'-'='--+'--~=4-----1 .--... .. ..l•O'f'$cr-.• ":'COn 

·ir::· ,~::~·i="~-'.>~:-~:,,~~-':·;~~;,~··~¡;§j"~'::~'·~?~:;§G!~::·~;,(: ~-Y~··:~:;~;~·r,~.:-="~;.~;:.-:11=====11 ·111:,':;,:::::;,,,.,º""" 

TABLA DE ASIGNATURAS (Orden por Universidad) 

Sa~oocoola'\o(ll1 

a.JOror.;...:rtolocs.gxtao 



Materias 

."eITTOOinOmico (orlncieios bósica.} 

"etrrOdlnómico v tronstcrcncia de color 

""' "E""..h 

ronsdi.ctores 

TronsforexiodeCo'or 1 

Ucenciafura 

Primerofto Segundo afio 

Po$tgrado 

Tercer ario Cualfoai'to Qulntoai'to UNIVERSIDAD 

--·· 

---===--~- '. •=;~dol&\M)O 
1..-rt;0M uir.0110 ___ _ __ --- -- -------=-· : fmiliíliílmllloLh\'Vnkbj 

r¡broclones;f..4ecónicos ----· : tillilillllillir~codeDironcrco 
1s·cn11 1 
15'ónpo•Coi!J)ui00orQJ_ ----- ------ -- l 11~.:1'.)'jrJoLcnr:os1er 

• ~ltij() 

!~UrT.-or:dO:jaeH\J! 
1 -==i: ~"'"'lhdo 

¡.t.tt./OY:ll~A::.Ol1Q 
• ~"'1'0l.hido 

---==i·•''"º"""""' 1 -------+ --1------1- """"°'' 
1------------1-----1-------1----- -l ~''"""'""''º""'"'º= 

~OOHo~.ff'•a-óo 

+-- ! 1 1 1--===1 ~_::'_'S: ""'º"""''"º"""°""' t== -- J- . . 1--1. lli.f2jm~cr.ta.Mn~ 
1-------1 o~~~To~oeado 

:o;ot'C"l.JcnYI 

ílJJHJHITfffiJ1 ~...rto .:!a Rcbct.c:o V 
1 -l-------t--------t------t-----11111111Iillillill:::DO.'~O'IOOOMGCat16r11c:a.s.m: 

TABLA DE ASIGNATURAS (Orden por Universidad) 

5GOO'ICClrOCoolc:J"ooen • 

o..iosompcr.01oc:agrv:r.uo 



Materias 

,... --- -11omienlo QUrrico 

1c-;;;,autaeÓn 
~~ 
L-........... utodoro 

~ontrol Automótico 

Cor.tiol AiJIOfl'ÓhcO 

'Contra! de Cc~dod 

Primeral'tio 

Ucenciaturo Postgrodo 

~gundoano Tercer ano Cuarto ano Quinto ar.O 

f-------f-----~ 

l~~==::==oon r~~:~,;~";~¡j~]tl~;~~:t::~:~:.tªH;.~~~~~)~·;',~8~tJ~:;~~;i'~~~;;~.'.~-~·~ 
Cor,tro• do Mofo~ de Pasos <Lob<Y.cto'lO) 

'Con~rOI de Pantaqas y TecloCcx; (Lcborotcro) 

UNIVERSIDAD 

~U..,~oeLEll.N'on 
~001¡;1C.O 

ffiillffiTIU]I· o Ü'\.·M~w:i 
11illillllilli1;écnco da CVonaco 

l~~delO"CCl:rt&r 
~~lhc» 

~Urr~da~ 
~~lhdo 

•

Unver;.d(xj¡l.,,bieffo 

li'&;'IO\.l"t:xi 

1Cont:-cl de Posic.6n (l::::bora1crio) E 
Cont•otde~temosl (Ct.':'iO~cl) - --- ·--·- -- i--~---c.c --~1 .llcl1~do 
,~onrroldo·>''ª""''' (C~•o;al) -- -----~::-----~?e~~: """°""" 
l~~:olarP~:!amab!edeSecuenctCS - ------1-f------- ~·.nv.,,o:Jdio::rdÓ\1.cc 

~dlJ!-ltllw1tlffl..T6a (Lobcrofo:to) 

:::ontrcle5 Avanzodcis (CUISO OcCIOOOll 
:onvemón A."".o:ógica-Otg1ta1 y muliiple•o¡e 
Qobomtorio) 

lf:;on11er5i6n de- Enemio 
fonvooión l)giloH\JlCJlógico y mult¡pie)Oje 

floboratoriol 
'°".Ur501"10l0c:rico 

~w..iosno tecnicos 
:urros Técnicos Com.nes 

!Desarrollo ea Sislerrros Mecat.&.iic0$ 

Dro:mol!o lntoocodo de Productos 

loata1!e5 de Mecanización 

1 - 1 
¡.," ~-·'+?~ ,:·:,:;:lF•:;•o.?':'."';"'.~-,;-_,.·-":-fé"w;'. '''·--•·- .. . -:: 

-f'}:.-:~ .. : .. :::1-~-~~-rn~¡_~:':-~:·:::3?,:!'_:.:_-::.~-:• _. ··-; ~ ~-;,: ·~;;<~~~-:~=·-·:':_ .,, ... _~¡. 

TABLA DE ASIGNATURAS (Orden por Universidad) 

k~:};~t===·~º 
Dl.h·..,-,,:::uciTeC'lO'~::odo 

IO-fO"Clrl<,,;~ 

IIIITlllIDfIIIJl'lilr.11.tooe~ncoy 
lillillfiillílli1:~'.T.C~IJ 09 Mocc!l'O<->C-C, $..m:i 

Se dOtC:onoco ol a'lo cr. 

CJJO 'º irnccrto ~ ogrotuo 



UNIVERSIDAD 

o-----< -~delMAwl 
lJl590009(.;AI:: ·i::·· ~-0':1o:":7o~r ... -.:':- ;:\:f.f:;::-~~-~:1~.i_,¡.··.,!'~:-. !"':Pr~~·.-,t;;.;.;,:-..:i.,_.. ~r.:~-E~.-- .... 

ID!sefiodeOrelitos .. ª..._..,. 
IDlseflodeM..._.i..- 1 1 icricad9Dnrn<Kc 

:f1:,~:~~~?!;•;;ti!.1.t 2--~,-~!.'i:-?~.~if~~l;,¡ •=dltl.aicadw 
.~~temas .... __,_ 1 .~~-~ -~ ~~delU 

~llolnoLHdo . ...........,......, ....,lrido 

lreursoo--'---"' --"' Ecuaciones O!ferencioles 5lrQqxwe 

8 Arrblente lrdustrlol 
~ m-,~ 

Ell--1--enlcSocledod ~"- de~Fiialc:to 
Electrlcfdod V ~ ... i:.-. ...... 1ones 

l~trónka ~;¡;tm~~:~i~fi ~-~h~!·t;~fi~Th111:~·*1lf~¡¡-1{fj: [4fil-~.t%Hifft~ l~~¡~;tq~~ª 
Electr6nlca ~Te<:naog!eede 

L._fr_ . .._ 

TABLA DE ASIGNATURAS (Orden por Universidad) 

ffillJIJIIIJJ1ínr.ruode~y. 
llllillllllllil1a:x:rctodo de Mecctrtrico.SUlD 

Se dMca'10Cé .i ct'IO en 
QAseh'npatelaaigiotuo 



lJC9nclaiUiii 

!egundo allo Tercer afio Cualloallo Qt*'foallo UNIVERSIDAD 

-~de~ 

e:·- 1 = 1 ri== 

TABLA DE ASIGNATURAS (Orden por Univer.¡idad) 

~~dlttu 
~IW'loltido . .,._,..,.,_ 

,,..., ....... •=dt 
~l.WvM'lldcdTe~ 
~dlo~.JHaldo 

~~TecnolC9ca 
~dt~fH:ncia 

D l.kiwnlda:IT&alOIOglcado -. .-. 
llhsllh.dOd& RobaticOV. 

lebcratoóode~SU:z:o 

S.C'.ieloclioCGetcroen 

CJJ&Mmpatela~ 



uc.nclalurD 

Materias Prlmerallo Segundo allo r-a11o cuadoallo Qulnlaallo UNIVERSIDAD 

I:~~:=~ ~._~~ 1 lm==--.-
~~- . ~,-,,."¡ 1~::-
Mcc<t>Econorria 

~,,-·-··+·-· .w .. ·l'.íP.tJ;-'.?.X<'•·:·¡ 1 •=-Montenrnlento Autorn6tlco 

M6aulnos Eléctricas 

' ·~::.:::~ 

:,; ... .,,,J.,~].~ ... ~,. ·"~L .. _.,."·~~,J 1 •=:; ~ 
iW.otem6tlcos 

Ma!9mátlcos 
'Matem6tlcosTécn'= 
:McterlclesdeConsfrucci6n ~~l~i.?i..:i~·P'.5· \'t~~-~;,~·:~~/~' ~;f,~~·~~~1,;t~:-\ ~i,~lj:Z?t,~·i!-2~~1) r~.:~·.r{:·:j~T.a'IOl6glca 
1Ma1erlaie:s"rronufocturo ·:f"',º;...r.,· Oe~rnada 

~=Ancfil!cal JJ'3! .. .(.q'."'\'.Ji!C; l·lil!d'i!if.,i't•'i:li :;1~t;;l;?'''•'Z•:fffil~'""'1i~'lf!/ D=~do 

h,acá1Jco Anolll!ca n 
1Mecá'úco Anc!ilica 11 DlJllHIIIJlIJllnt1tuto d9 Robollcay. 
IMecbilca cuántico. l1lllllilllllll!:cborota1o do ~SUzo 
l-..-cuántica. 

'ee6nlea de Flukb 

Mecorismosde~n 

TABLA DE ASIGNA TURAS (Orden por Universidad) 

Se Onccnoce or a"IO en 
QJBteinpaf•la~ 



TABLA DE ASIGNA TURAS (Orden por Universidad) 

UNIVERSIDAD 

._ .. ,......., 
.. IQca 

Jll!llllllllll1La
llliillllillillr6<rl:ade ctianaca 

ll~dtlcn::oder .....,.,..., 
~t.hwnidcdde.U 
~ ..... .,..., 
•

L.tWenida::IAbierta 
.....,lhdo •=de 

~lhwnlckldT90"'d0glca 
~deHeltti.Fnado 

~~r~ 
~ .. '-'<ria._ 

D~T~d& ---llhsl!lutodeRobo!tc:ay, 

lcbaatorlode~Q.izc 

S. desca»ce .i á'IO en 
q.Jesempaielaaii¡¡J1at\m 



"""'' 
QuklloaJlo UNIVERSIDAD 

-~c»Lew.i 
- . f-~~·f" ·_ . - .. ··~ 

•~d91.aicc:Jd• 

"""'"*"' 
1=todeDOeOO ~'h'~, 1 1 L l'~-do~ PeCtodediseOOenGrupos ;J;?UMWJ,,ti;'~lil.rolttdo 

D<DO~ro ---
~<Amlca ........... 

Q<Amlca • 
Q~ro ::;:;:0o 
Química f'VV'IAmj vfisico aumlco 1 

Qi..ímlco fúlcociuirrlcan ~LW""8tl!dodT~ 
Qt.JmiconAnerclVftsJeo.,,.............nll ~d&~rncrda 
Quinlco ... ~a 

~-'"""""""' 
l~"'--.... ,11-1111-lm-llll-llffi_lll_llll-lllll-llllt-----t O°"'""''""..._.,. 

--.lc<>On 

E [* ~'*@-'T:j 1 •.-"'-Y· ~~<JCS""1-. u - •n ,,J, __ u• __ J 1 -do--..C~&Jm 
Se dlKeorloce el a"lo en 
Q.Je 1e knpafe la clllgncli.ra 

TABLA DE ASIGNA TUJµS (Orden por Universidad) 



~ l'ollaiadO -- 5egundO afio 

~~~-~~ii:~:~.V.f~.I~~~\~· ft.t;.;!~~~~~~~:tf~~;~~~l~~~t!.*, 

TABLA DE ASIGNATURAS (Orden por Universidad) 

UNIVERSIDAD 

lll:;:ndelaunn 
llllllilillllil1a
l!llmlllr6crlca c1e 0ranam 

•~dal.a"lcclt• 
...... """' 

~~mtu 
~~l.Hdo . """""""'""'""' ...... """' •= .. 
~~T~ 
~da HobHd,f\"Mrda 

Vú~\f~I~~ 

DUiven6cb::IT~de --mmmHil1llnstttutoda lklbotk:oy. 
llllillllllllllla:ioratO!locta lllecatr6rica.9.izo 

S. descoroce el crio en 
Q.Jl .. lmpatelocs.;,,natuo 



Bale do Datos 

REFERENCIA TITl/LO AllTOR FUENTE l/Ol. - PABINAS 
lnvoalfgalfon lor.o Mcroprooeaaora 

1 ControlofaS....w.....Mob:Jc' Mavo.A.M. 
2 lnllde th8 Robot KI Schodl,Froderlk L, 

3 Mechatronles Oeslan In .lnruon Buut Jacob 
4 Thtoat Hun Daniel 

• Jananeso Tedirv'llNW Aase11ment e1c . 697 

• ...... Buur,Jaoob Qodt;¡n Engtnoorlna¡ Ju ne 1991 . . ..... 
M:klnen,P : Aumola,o Conlereneo ol Englneerlng 

7 Sensor Selec15on Procedute ·smm1nenv Deal n·lnZurlch 1 396-401 
Oetig,, Meh>dologlea In 1r\t9o111'8d eonrerence ol engrneer1ng 

8 Bualnesa Oeaalw.P Oes/nn• In Zurlch 1 198-203 
In Sywl9mallc dellgn or Conleronce of Englneerlng 

o -lrOnlca Salmloon V • VofhoJI Oealan· In Zuñch 1 178 
10 

~ 
Wlrll.J O.llpn Ennlnet:lf1no. Julv 1991 . . ... 50 

11 Slnv~D Automa!lon Mav 1001 "" • 22-27 
12 Sla\llcek O AUtomotlon f9tv11<1rv 1991 "" 2 ...... 
13 Doottlmvd a Aaaemhlv EMtnoorlng, 1987 1 1 ..... 

ycu 
14 need a How oo vou know? Afien linda Automatlon ...... 1991 38 5 32-34 
15 com ... .-. Control tor 1he tDOO• A AUlomallon Juoe 1991 38 • 24·31 

lnL Joumal ol M&c:hanlcal 
18 PTacllc:ml Teac::Nna In MedlalronlCI L Enatneorlna Educollon Arvfl 1002 20 2 124-128 
17 AGVS 2000: What Uea Ahead? Automallon Juno 1991 .. 6 ..... 
18 The uum Of the SUDOf Enalneor Automauon Mov91 38 5 ., ... 

lnt. Joumol or Moc:hanlail 
10 Mac:hlltrorica In enalneerlna courM Mine J• Frn.ser C Enalnoorlno Educnllon Aorll 1002 20 2 1~135 

20 sen.ora· Wtwra Hot Whara Not SIOYlcek Dono.Id Automauon June 1991 "" 6 42-44 
Atnomatlc ldentlftcallon: How do you 

21 chooM lt & Where do vou use 117 A!Jon Unda AU!Omatlon Julv 1991 38 7 9().3:1 

A Dealgn Model tl Mlnlmlso Englncerlng Oeslgner, MatehlA¡:uU 
22 Electronlc Product Oealon Fanurea WllUaM 1991 17 2 1M41 

The Futuro for manufaelurtng In thO Advonood Manuladurlng 
23 U< Beaant,C Techno~1 Edlrotlal 

Dllcrel•Devlce Appllcallons In Englnoorlng Ooslgner, May1Juno 

" Au!OmDtlve E*tronlca Brodburv.o 1001 17 3 33951 
Taylor,P;TD)'lor,G; lntomaUonal Conlerenco 

Mlchatronlce In automated appatel \\'ll~aon,A; {MKhatronlca: Dollgnlng 
25 ..........,.,,. Gobaon 1 ln19tt1Q!nt "-dllnesl 1 33600 

1n1omotional Conlerence 
(Mec:hafl'onlcs: Oe&lgñlng 

28 Tho "lnl&!D'llBnr Sowmlll "~-·M lntell;tmnlMIM:tllnea\ 1 33740 
PreslOn,M: Ktng,T: 1nroma11ona1 Conleronco 

Medlall'Onrc Syarem fot Knltted Vltol1,R;Gray,G; (Modiatronfce: Ooslgn!ng 
27 FabrtcHandDna ..,~. lntellnonl M&dllnes\ 1 17·22 

lntemallonal Conlerence 
Mechatronlc Oeslgn Concopt ror HeRala,J; (Moc:hatronlcs: Deelgnlng .. 1Jl19111nan1 Robot Grf.......,. •-T tn10Hloont MM:hlnesl 1 23-30 

lntemallonal eonrerence 
(Mechaltonlcs: Oeslgnlng 

29 Modular Dr'Oductlon !VSt&m Aooet'a G • We11ton R lntelllaent Mlchlneal 1 31·36 
1n1emllllona1 Confereoce 

Mcroprooesaora on c;o.ordlnate (Mechatronlcs: Oealgnlng 
30 meuurtna machlnH Purves W • Wrlnh1 n 1nte1llc.en1 Machines\ 1 37-48 

Hofford,K; fn1emauonar Conlenmce 
Tho development ar a~ BakopaulOl,C: (Mechalronlca: OeBlgnlng 

31 Pl'essunt lhlck·tllm l&nSOI" WhtleN ln!élUoent Machlneal 1 47·80 
tniemalloneJ Conferenco 
{Mechaltonlcs: Oeslgnlng 

32 Th• NAzoe\ectrlc otllnder _........-.... Kananl B • Burdesa.J lntom on1 M3chlnes\ 1 61·66 
Dellgn and • aetr- rel11'9ndnQ lntemational conlerence 
r.mperature aenaor tar dle proceu {Mechatronlca: Ooslgnlng 

93 -·- Mooro.J • Brott P lntenloont Machines} 1 67-74 
°"91 l&JMi dewlopment OI B lntemallonal Conforence 
mUUtasldng low coat laaer IOflaor Zlarad,R; Jone11,D : (Mechattooica: Dealgnlng 

34 for manutacturttv. •nnllcatlona Noroozl S ·Ha H lnlolUoent Mactllnos\ 1 7 ... 2 
Fel.albllry 1tudy ot an automated lntamoUooaJ Conl&renee 
rnallrilllleltlngfac:IU!yloC'Brttlah (Mechlltronlca: Dealgnlno 

35 SteelofS-....-~ Hurst K ·James R lntallf eni Machines\ 1 63-90 
ln1&mallooal con1erance 

EaUma!IOn melhad fOt hardware Blomqvlst,H ; (Mechntrontca: Deslgnlng .. renr1hrnen11 In embedded mlems Haakor.I ln!eUI ent Madilnos\ 1 91·98 



BnaodeDlllOI 

REFERENCIA mur.o AUTOR FUENTE l'OL. -. PAOIHAS 
mcroairnputer·c:onttollod hydr&UIC Medlanlcal Englflaer1, 
MNVO 1y1iom by moan1 ol 'lhe lntemadonal Conrerence 
SOKRATES-SA apec:lffcatlon Savllampl); (Mochat:onlca: Dealgn!ng 

"' ··-"-• Nlemela E • ~ K lntenloenl Machlneal 1 97·102 
Tout.N: RHdman,o lntemallonal COO!eronco 

tn!OIUcent automal8d osa1mbly or ; Proece,C; (Mechatronlca: Oealgnlng 
38 the•innN'nartaofghoH Slmmont-• lnteUlnnnt Mochlnaa 1 103-108 

ln1ematlonal Conforenco 
lnltlal deYG!opmont or a mectlalroolc (Mechatronlcs: Dealgnlng 

39 mutvocm harveater Tiiien A· Aedd.J lntoDI ent Machlnoa} , 109-114 
lntematlonal conraronco 

How doe• ooe apedty Md dealgn Flaeher,P : l>anlel,R; (Medlatronlca: Dealgnlng 
40 on In DUI devlOe tlt toleoneralfon? Sl\/11.K lntelllaenl MachlnoaJ , 115-122 

lntomatlonal Con!eraoco 
Compular vlllon aa a aonalng (Moctlntronlcs: Deslgnlng ., irwetem lot eol! culllvator oontrot statford..J • Amblw e tntalllnonl Machlnos1 , 123-130 

lntematlOnal COO!orence 
M!Jctlatoolee In Japan-slrategl .. anc (Mechatronrca: De91gnlng 

42 Dractloe In Dml1Ud oov..inn.... .... t Buur~ lnla\11 ont Macti!nesl , 191-136 
experien081 In adaptlng ta 5almlnen,V; 1n11maüonal Conl01enco 
educedonal, reaean:h end lndustry Tanakanen,K ; (M&chatronlcs: Dellgnlng 

"" N-•· Vetht>.A lntol!loent Machlnaol 1 137·148 
tntematlonal Conlaroooo 

Sell·IGNlng tanklng and Dlnadale,J; (M&Ctintronlcs: Destgnlng 

•• mechaJronlca: t11e nrat twentv - ... Hu!Cheon A lnloHlnnnt Machines) 1 149-158 
lnlemallonal conterence 

A-~toproduce (Mochall'Onlca: Doalgnlng 
45 '"""' Man:hanl.J ~ont Mactilnoal , 1&164 

..,, ........ llgenco_ lntemallonal Conferenco 
applled ID robotic deooralk>n OI IOOIE Traba.uo,L; Hewlt,J (Mechatronlca: Ooalgnlng ... .-i. ·S-A lntelllaont Machines\ 1 165-170 
ooncoptual mean1 fot the lmpl91T18n- ln1omatJonal Conleraoce 
tauon or advanced mechalronlcs (Mocllatronlcs: Destgnlng 

47 IVltlm& BuJlnunh,U • Peel O lnlOR!nMI Machlnesl 1 171-178 
lntematlonal Conleronco 

A fuDy dlslrlbUted real· time c:onlrol Backman,U ; Und,H ; (Medlatronlcs: Dosignlng 

'ª av1tem rmnrenE lntOHlOflflt Machines\ , 179-188 
lntama!IOnal Conferonce 

A oontrol 11rUcture for noxrbll hlgh- (Mec.flatronlca: Detlgnlng 

•• .._..-...,,., Fo81erK •fe,,......., tnromaent Machlne1l 1 180-194 
lnlematlonal ConlofOnee 

Med1al'anlc:i an ....,1gen1 - llladley,0; (M&dlalrontcs: Deslgnlnc 
50 1n .. ....i..-..1 .... dollnn oawaonD lntoHfnfKll Machlneal 1 100-200 

lmemallonal Conleronco 
TIQUCfllrNthodologywlttiln Ollney,J: MceolDn,c (Mechatronlca: Deatgrilng 

51 moclla-ca ·Bendel!A lntelDnenl Machines\ 1 201·208 
lntematlonal Conlernnce 

Tht partlllon or runcuona In (Med\atronlca: Oeslgnlng 
52 mechalronlea dealan FrenchM lntelllaent Mechlno!l 1 ~212 

lntematlonel Conleronce 
A dlgllll poalóon oonlroll0t tor an (Mechatronlcs: Dellgnlng 

53 1n1 ........ roo hvdnwac actuator svs1em Vau""'•"N lnroUlaonl Machlncral 1 213-222 
Roskll~.A: lntemallonal Conlorenoo 

Non-linear modelllng or robust counsetl.J; (Mechatronlca: Oos!gnlng 
54 oonrolllra for robolk: manloollltors .,...,_A lntemoent Mechlneal 1 223-230 

lnktmat!onal COoferenco 
M9gnlllc •n.ctl In.,, electro- Flroozlan,A : Peal.O ; (Mechatronle1: Dealgnlng 

55 rheofMlcaf oontrollw eu1 .... -~w lnte111 ent Machlneal 1 291·238 
Mlct1ab'Orllcl • a canatpl Wlth lntemallonal Conlerence 
exanplel on aarve magnellc (Mechlltranlca: Dealgn!ng 

58 ~- Schweltz0tO lnlilmnant Machines\ 1 ........ 
lntemallonal eonreronco 

lnlelllgenl robot l)'ltoml far -.K; (Mechatronlcs: Oeslgnlng 
57 8IJtomallon In th& food lndulbV BrettP Jntell! ontMachlnoa\ , 247·254 

lntematlonal Cooference 
The robot u en lnlelllgenl lnteroctlvl (Mechatronlce: Doalgnlng 

58 "'""'"" Schwo!tzerG lntemoant Moc:hlno11 1 255-260 
lntegral!On or advanced lntomatlOtlaJ confe1onco 
mlel'oc:omputer syalem deslgn In (Mechatronlcs: Deslgnlng 

59 mecnanlcal --• .. ~ ectucallon Hanson M lntoHI onl Mec:Zltnesl 1 261·270 
lntematlonal Conleranco 

1he mechatroolc c:urrlculum for the (Mochatronlcs: Doalgnlng 
60 modemenaineof Tm.lorG lnleblMnl Mlchlnos\ , 271·280 



Baae de Oatoa 

RUERENCIA 111VLO AUl'DR FVEtm! VOL. - PAG.WAS 
ReteM:tl, Educallon ond lndusb1al 
ApplauSon rrom • European 

61 ...... ~. Buur.JlllCCb Joomal. ar E nalnoer\na Ooslon 2 2 SIH04 
lnronnatlOn bued 1tral8QI• In -.O.A; 

62 12 1 
B3 Amerlcen.Auouat1991 ..... 
64 106 • 57-«11 
65 1 1 106 6 "47·51 - ; 
66 FJe111:M A1111mb"' c..atoma AhmT 

67 lntaorated ProdUCI 0ev11i.-...enr AndraUen.U • He/nJ 

-·"' 66 Dollnn lor A1111rnhN KaNer S • Lund T 
Undeta!IWflng Automot!va .. Eledronlai Rlbbenl Wllllam 
Mlchidltlnb, Eledronlca In Dan:>n, O; Burd, N: 

70 lnnwfl-andDt'aceUH load« A 
A tt.werk:al Approach to 

71 Mec.hatronlcl O.llan Buur..Jma>b ...,,......,plrla<y ... lgn-ln 
~llndDTI8 IUg9MtlanS 
IO ltl nwlhodlc:W eoWtkln In lntemallonal contenmce 

72 1--'dMlan...._.e Salmlnen V• Verho.A Enclnaetlnc D•alcn 19Bl,I 1 533.553 
A~tormechalranlai 1niema11ona1 c:onrerene. 

,; dellonme.........w.-. 
""" J 

EnoJnoetlnn Oealan. 1D89 1 607-618 
n Ita appllcaUon on robot gripper Kauhanleml, I; Voho, -conl9<ef1Ce 

74 '~- P·Alrlla M Ent11Monrtnn OoDlnn 1980 1 619-531 

'""""' "'"""'" 
M&chanlcal En;inoartng, July 

75 Mlchalronlcl Far Robola 1900 112 7 ...... 
76 ... Dlnsdale Jadl; Graduatoo Sdonll1t & En tneer 12 6 
n Mechatronlc:a 11 for f!N Huohet A 1991 7 • 30 
~ Technology In Mootre,P: Ja<*lon, Mechatronlc::s In Products and 

76 - .......... M·We1ton A Mlnulactur!ng 
79 ............. "MA- p Menufactwlno 

Med1Uonk:I AppllOd IO lhe ,::=_~,M; Klng,T ; Mecmtron~ In Products and 
eo Mllnu1actU19 ar tcnrued GarmentB .....,,..tu<1ria 

~Dnlgnaraeen Mechatronlca In ProdU<:ts and 
81 T,_._._ ~-·om HN'lt. J· Fawcetr J ManUfllcfurlno 

Par.illll ComrDI ar AMnced -.F: MechatronJca In Products and 
62 Produotlon-. Slrlcldand p ManufacM1~ 

lDlllJ Ald.ltlon eo.orosnm Macnatronlel In Products and 
B3 Davlos J 
64 G 
65 Renfraw a 

e esllng n PtodUCtl and 
66 -- HJntanC•Rentrew.A. r.tanuracturtnci 

Oowlcpmontol•- Mtchatronlcs In Prodocts IWld 
67 L91Wnln0Ftldll1V Mllne J· Frasor e Manufac1urlno 

A~~andthe 

Dtwlopmant or handa-on Tralrllna Mechatronlca In Producta and 
66 e--r1Da.c1MEnvlronmen1 K-OlthV Manufacturlnn .. SYatom Saines K Manutacn.u1na 

Antn-IA--and Machatronlcs In Producta ond .. RetrlevalSVdlm Mehdlan M:GUI R Manufacnn1~ 

Fonrlwd Englr1"rlng • A 6trat9gle Mechatronlcl In Praducta and 
•1 lnk 8'twMl'lo.sltmand Praflt 1 Manulacrurtnn .. Ton """""" Mllnulacturlna .. t.tac:r.tran1c» or the sa1oon G Manufacturlnn 

Tho-11 ond Dealgn of ~ Mechetronlcs In PrOducta and .. Menufac!Urlna 
05 Control Manufactu11nn .. "'" Mlnufactur1no 
97 t.'anufacturlna 

ReYlew, Nofltl Amanean 
A Salld Free 1orm Fabrlc:don and Deckard, C; BMman, Monufae1U"'1gRe-.ch .. ~ PowderSlnr.rtno. J Conferer'ICD Proceedlr11i1 2 ....... 

Revtew, North Amerlean 
lnl9Qratlan ar CAD and lnapecdan Manu1actunng-Ch .. for Mold Pmdoc:tk>n f:Wld R9W01c Duftle.N·KaM.J Conferonce Proceedlnoa 2 ..,.., .. 
CPnpUllf llU?DrNtlld prooe11 Revlew, North Amer1can 
plamlng 1y11em based an groop Manuracturtng Reaeet'Ch 

100 l«fl........,"conceDf HonCh Conferenoe Pfoc:eedlnas 2 540-551 



llD'VIENCIA muLO AurDR AJl!N111 llOL. - l'A-

-""' Oeolgn Slmpll- Ravfew, North American 
Ullng FIMICllon O.oa<p<lon Manuf&cturlng Reteatch 

101 La\ K Conleronce ProcoodWIM 2 841-648 
Mlnlpulalton U1lng a Dertvod Forco Kyblnl,P: 

102 V'""" '~--~p Mechatronlcs F,.}w,"".., 1992 2 1 
Algorlthml for PtoOlulng Da.a. fl'Dm Hopklns,9: 

103 a Phoeoelu!IC snn Sen10r Enhttdarl F • Phln D MIM:hDtronlca Fe"""" ... 1992 2 1 
ora Atxlblt one-lilk Robot BMed Bwevn.J; Torf1,0 : 
on RMl-11m. Unk Dlftec:doo DemMllnt,f ; Van 

104 -'"""** ......... Mechalrcnlca fetvt•n,., 1992 2 1 2M1 
-ONlgn . ...,, 1: 
Deecrlpfw, Pr91C11p11Ye, and 

.,.,.,__ -· ol Detlgn 
Anger, SUaan; Olxon 

105 """"'- John Reloarch In Em:lnoel1na Ooslon 51-87 
Englneerlng Detlgn. Part U: 
Rllpr81enradon1, Ana!Jala, 11r1d Anger,Suaan;O!J:on 

100 1n.w." ror 1he uro CVdo John Resoorch In Enalnoertno Oealan 12M37 
New Goal• for Eng'"""ng Mechanleal Englnoertng, Mlrch 

107 Educdon Dlxon Jolln 1991 113 3 !lM2 
rMponM 10 .. gretfing ol lhl Ryan, e; Holk.en, M; 

100 lntenw.tlonal mrukel G<MnO D Oosl n Studles J ........... ,992 13 1 13-21 
DTM'U!, Technlca! Conleronces 

A crilk:ltm ot an undergradl.qte 3rd lniomatlonal conrerenco on 
100 lt4A..W.c:urrleohJm WeatHanv Oéslon and Methodoloav 31 33797 

Contralled b1 ThrM Mctoni fofa 
110 Hottlle Envlrnnmenbl Gweon.D•KlmH Mocha!ronles Fobruarv 1002 2 1 ..... 

•KamPM In llCllY9 magnetle 
111 , ........... SdMeltzerG Mechaf!Onlca Februarv 1992 2 1 OS.74 

tlydrauuc MM> ttvough an linttve 
112 lewnlna control ParkH• ChOH Mechauonlca Febl'uarv 1992 2 1 75-88 

T-lnHgll-RangeEIWOJa 
113 , .... .,,,. Oiaakl..J Mechatroolcs f.ntv. """' 1992 2 1 ..... 

Han:fWwe Ealmmlon Methed fOr Bklmqvl1l.H ; 
114 Embeddad Svatem1 -" Mechetronfca F......,.,...., 1992 2 1 10Mt4 

115 A s.nsor aaulftcaUon S<:heme 'Mll!e Richard "aosonsora YIJ.11 
A Batch-fab0cal9d Sllleon 

116 -- 'i:bwbnoe, L· .&nnAa Mcrosenaora 352-3511 
lnlilgalld Sllloon Mlaobeam Pl- Chen, Peu..Ung; 

117 FET-tor ......,, A Mlcrosenaora ....... 
- and IOlnu1ac1uMg 

Pe1&raen, K: 
110 Au.,.,.t1on•....Ucat1on1 Kowalakl e Mlaosenaora 41G-"2t 

,,. Slloon ... Mld\anlt.i MdlrW Peteraen Kurt Maosenaar1 39-70 
-and-ollho- t.tcroenglneertng, Seplember 

120 

, ___ 
Gud«ll H·Skrobll K 1991 1 3 135-138 

De11!iJ1 Educatlon: The Role el Bradley, O; OllWIOn, 
121 - D M&ctlatronlc Svatems E-'"-rln 1 111-29 

-...1nqlneoOng-gn: 
--forlmprovlng Joumal of Engtneerlng and 

122 re-ai-~i....anct---o1-. Fr&nch M Tech an1 7 14~151 
~andthelmlldonol MedBnlca\ E""""""', Landoo 

123 ..... Freneh M 1991 205 + "V ...-m- Mehre;any,M;Tal Joumal of Mcrornectw11ca and 
124 rnec:twlktnl and mlaomotots Vu-ct!ona '-'<:toenalneerlno. June 1991 1 2 .,.... 

'M1erll AUOTlOO\le Englne P~dllnger,F: Slem8fll Revlew, 
125 T~llGolno Kune<f> w Januarv/Februarv 1992 •• 1 "XI 
126 

..... _ 
Nwtna J· Whltmw, D 

FWtlew: Mlchatronk:a Detlgn In 
127 l.i.n.n Md Mlct*1onlc o..lan French M Oeslon Studlea Antll 1992 13 2 209-210 

New Oentrallon ot automatlve 
__,,..., rutll the requlrementa of Senaora and Actua!Ol'I A, March 

120 l'Uel-llWldemluionconlrOI Blnder J 1992 A31 1 60-87 
MIChatronlc llnlO'I In ln'9graled Sensora and AcbJa!Onl A, MarCh 

129 Yllhlde•dllltca..lnt Zabler E' Hofntz F 1992 A31 1 ..... 
l.EMS: Mctollectromee:anlc:al -leal Englneetlng, February 

130 , .. _,,,, OConnor L 1992 ,,. 2 ... ., 
Editorial: lnlematlonlll Conference 

131 on~Onlan Eld1< E Des!an Studlea Octobef 1og1 12 • 1~198 
llrUctUrM ol ldenllnc ,..MIJ'Ch ond Eekela,J; 

132 1-•-detlan Roozenburo N Daslon Studloa October 1001 12 • 107-203 
The atab.J• or d&slgn ttlOOI)' reaearcr 

133 ln!heUnlt9CIS!ate& U.,.,, D Deslnn Studlas Ocmber 1991 12 • :197.203 



Bala de Dab:>a 

Rl!FlllENCU. mu.o AurDR l'fJEllll! IOL. - l'AOINAS 
1981·1Dll1 b' lheortet of dMlgn In ._,K;.,_ma, 

~ 
1 .. ··-- N Dealnn Studlas Oc:tobet 1991 12 4 
135 - .... E Delllon Studlas Odot>er 1991 12 4 

"º ....... v~•c Oetlon Nawa 1990 7 • Englnoorlng Onlgn Centre; Reparte Englneerlng Deslgn Centro, 
1'7 """''""o Lancn1t&r Untvoralt'I UK 
138 Na"1nd1 o Dealnn ThMN and Methadoloov 31 11~125 

139 t.tazs Mochlne oes1an ADf'll 1991 24-28 
syattm1:anl on..-we 

140 and !ti Dmllc:don K1m s 541·5'5 
School arenglneerlng, COmpudng 
and~ Sdencn: 

141 Mitcttalronlcaatlancu* lQnco.fltB1UnlvM8!1V 
Englnooring Designar, novomber· 

142 Eldendlna Dt'Ofeuk>nal dmek>oment decembor 1991 17 • .. 13 
Mechank:al Englneertog, February 

143 Tha atate al educallon Dlxon J 1991 113 2 ..... 7 
144 HowthMI nu.1no -~J 1D90-Jan 1091 107 1 42 ... 

F-approoch ,_ prodUct Dealgn Engtneeflng, Fet>ruory 
145 tme-U>mark•t e 1991 26-28 
146 

~ ~M p 

Januarvlfobruarv 1991 17 1 20-21 
147 Enalneertno. JulY/Auaual 1001 ...... 
146 control 24·25 
149 markel New SClonúat fonn1aN 1902 1867 35-39 

on and R&D Vamlllald, K: SUZukl, 
160 lnMect'e!nrlcs H·Hoahl T lnL Joumal el~ E!!Qlneerlno t 1 35-41 

[Tha FUUe of MnSOra, material& KN<nad"""'1,P; Senaora and Acruo.tcn A, May 
151 lldano9 or IOftwar-. enalnearlno.? H-W 1992 A33 1 1-Mav 

~-l'hOSChemebU!der ~.A; Engln&ttlng Deslgn Centre, 
152 1-. """"'"A LQnCalter Untversltv 

Conlral sydm Oalign fot a Aobotlc .,_,O;Cho¡lll,R. Engl-"" Depanmenl, 
153 - """"'"'º Lanta1ter Unlvefaltv 
154 --M Journal al EnnJnAArtrlll Ooalan 2 4 321-336 

'M>rk~computlng for 6IJl'l Mcroayatema, 
155 1 .......... .-.M manutacrurlna !ne Machlne Ooalon Mard'l 1991 SI ... L.a.vinn tne toond9Uon !ne. MIM::hlne Dealon Matcti 1991 88-811 
157 --- Machina oea1m1. J 1991 30-31 ... TeamworkP<Ww1on lne. Madilne Detlgr!1 Matdl 1991 84-67 

SI.In Mcrolyaiema ... Softwln lor Concutr9n1 EnctlnHrlnc !na. Mactilno Oéalan Mlreh 1091 61~18 
Robouc. In Japan from oeat lO we1t Dooda,O; Compu11ng and COntrol 

100 mw:IDU1tr1 ........ totnner1- fo:iasawwa T. Eoolne(ff'lnaJOOl'nal """'1992 3 3 143-148 
~. key playerln 

161 
......,..,, ...... __ 

1-mM E1ectroleehn01 ......... OralNov 1991 2 5 182-185 
-~IDr-g: 

152 
lbolJMol--
l~ataml k'I Concurren! ErW,_rlna 

GapalaJ<rllhnan, •: 
1 ......... ,anv IEEE 1e90 506-568 

Con<uron1 dH!gn DI -tod 
~1)1118m1Utlng Kcwacs, G; Mezgar, 1 IMS'91 Comput&rl In lnduatry. 

163 
_ ........ 

l~~MS 1991 17 257-267 
Ct11foronce on Advanced , .. Futin Trendl In Mlchaironlcs lshlL T Mechaironla 33 1 1-J\Jn 

Prnlnt 6wua and Futura ol Opto· eonreronoo on MYanood 
155 -'" ltao K•NlahldA.Y Mechotronlcs 33 1 7-0.C 

-llc-·Appllca!lona, COOl8!'9noa on Advanced , .. ,,._;__mw:iTheON SchW'eltzer G MechatrcniCS 33 1 13-18 
MadwllcolondOpUcal twatsu, S; w.tabe, A; COl'118fenoe on AdVanood .., ~ol nrnv:.t Olakl v...-1 Meehatronl.:s 33 1 19-24 
ctwadlriltlCI of Bumllhlng filada l:Kul,W;Guang- conterence on Advanoed , .. olu .............. Ollkl Mechatronlcs 33 1 25-26 

--Ay""-"' JMSE lntamatlonalJoumaf, 
Collllon In -llc Olsk Sllnlge HmaQIJClll, T: conrerenoe on MYanood 

169 ~ ..... MalSUmo.,,M Mechatronlca 33 1 ..... 
""~ Pollllonlng In Magnellc Aruga, K; Mzoshlta. Conl•rence on Actvanoed 

170 OllkDrNH y Mechatronlcs 33 1 .... , 
.....--ngMo!lonol Conktrenoe on Mvanced 

171 ...;,,.,_,,._ 5a!Oh 1: Na.o:ahlro J Mec:hatronles 33 1 42-46 
A Laset Meaaurmont Sys1em for MlyaZakl, C; Akatau, conrerence on Actvanoed 

172 Fastand Predle PosltlOnlna T .....,,.ironlcs 33 1 49-54 
HorlkSWa,O; Conlarence on Advanoed 

173 An Actt.. Ai' Bearlnn Shlmokohbe A Mechavon!CS 33 1 55-86 
The Vartlcal Tf8Yefae Staga In ansuka,M; Conlerenoe on AdYanoed 

174 VaaunCondltlon Furukawa M Mecha1ron1cs 33 ' 61-<14 



BaledoDalOI 

-- mu.o AllTOll IWNre VOL. - PAOINU 
lnlkwa of Prtn~ Vlbreton In conterenoe on .Mo/anced 

175 l-P•-onPl1nllnaQ/tll" SalO. T•T•-•• K Mod'etranlcs 33 1 85-eo 
Nolle Aeduc'°'1 tor • Oot-Mltrtx conterenoe on AdVanoed 

178 1-~- furlnv<ito JdM R - 33 1 70-78 
~-1alF""1QHlad conlttenoe on Advancad 

177 - Fukul S·~ R Mechatronlcs 33 1 7 ... 2 _, .. .,u_aMI_ 
lwmawa,N; COOIM•nce on AdYanood 

178 -Pr'llllr HasNmoto M Mocnatranlcs 33 1 ...... 
~wnloraHlgh JMSf lntematlonal JOf..lnlal', 
_ _, eamo..-Typo Colo< IJ<ldo,T:Yarr...-, conrerenc:e on AdYanQed 

179 '~-
T Mocl1atron"'8 33 1 ..... 

Wllun Abtolule Enc::od« Ualng CQrl!Gfento an AcN'anood 
too 1 ...... Fl ... 1k"nna.1ta f• lno T --.. "" 1 ..."" 

___ ,__ 
Hlguchl,T;Fu¡-., Conlerenoe on Advanccd 

181 OIVlce Uslna VolOt CCll MDIOrl s Me<hatranlca 33 1 100-105 
lll9 Role ol Prec:61fcn Enghlemg In 

182 ~naolthoFUUe McKOOM'\ P.A. AnnalsolThoCIRP .. 2 4DS-501 """--·- Mlchatronlca Sy•tom• 
183 l"-"'nAttttude? SwrJ e-1 ....... rtna 1 2 203-300 

o.o.en.o:•-· end Ma.Jhemltlcal Sdenoea; 
184 Adlon 1 _,,i.v.1n Mec:twitronlcs o tancaater Unlvers!N 

1t11rr.,.:c on thl FUIUf• 
~taDIMlchatrorlca lnstltute ol Aobollca and 

185 """"'" Schwel-G Med'latron lcl Lab 
MlcMll'OnlCI In Swlaeñlnd lnatlrute or Robotle1 and 

188 Rt..-ch and Educ:atlon Sehweltzer G Machatronlee leb 
°"91-ln-~ Owr, J: Andreasen, 

187 ,,,_ .......... ""' M D1alon studlet Julv 1989 10 • 155-182 
Dt!lnltlon rd CQncapb.al [)e""1 Tanakanen, K; Vefho lnlMT\attonatConler.nceoo 

108 - 'A•Aho K IFM~_Q!!.IQn Aunt.111.t 1990 1-Jon 
~llln~Uonend -.D;Sawatd, Engl-De¡>•'""""'· 

180 Rabob In eon.truc:tlon o lancuterUntverslN 
onCompuf1r ln18Qratad 

100 RNumtn dt Ex...-.......... u en CWI """"""º MllnOlacturlM.• SlrwK'll'VG 1092 
Sdlool of Englneertng and 

101 e. ~nn In Mechalronfcs '"""""'G·Bwitt.K 1 t"JVT1rn rtlnn• Unlveraltv of HuU 
102 Eoocaeon o lancftsterUntveraltv 



Bue de Datos 

Rl!RRENCIA f'f!CHA - AÑO AllU m lllTERES 
o..lgn, Cn:nllekl lnlUl.lfl 

1 DIT ........... 1 ... Control (l)f1 McronmMtadotlH 
2 USA Ud. 1088 -nlea 

l>Mlan ( DonmoJttl: 
3 - 1 ... oOllol'lo 
4 lJ( 1088 
5 UBA 1- Mocarn>nlca 

• Gtarnolan Ud. U K 1991 c:aenJnoOn 

7 2Ml&'91 Hubka V • Zurtdl surza 1991 ......... 
• 27/0MJ1 Hubka. V • Zwtc:h Suiza 1991 ~fasdoOlsel'lo 

g 27/0IW1 

-~·~· 
1991 Olltl'lodeorotot1 ......... 

10 1001 1 
11 lnc.USA 1001 
12 lnc.USA 1001 ""'º" 13 1""7 EMamblo 

Plblllhlng; CMWl.00 
14 QlioUSA 1001 c.-Ji.clón V educadón 
15 """' !ne.USA 1991 ConlrOI oot oomoutadata 

16 JEff 1992 M9catronlca en la edUcedon 
17 1991 ElemenlD• de aulOmatlzadOn 
18 1091 Manufactura 

19 EJ!ls Horwood l~. • ll( 1992 Mtc:atronrca en Ja edueadon 
20 Pubil lno.USA 1991 SonlOtff 

"'*1\et~, Penlon 
21 Pt.tJllllhlnnlnc.USA 1981 Automallradón 

lnlmullanolE-ng 
22 OMlanero 1981 Dlse/'loEloctrónk:o 

-·V-~ 23 Umltad: lJ( 1091 Manufacwraen LA< 
lndtullonotlnQlnterlng 

24 '~'--·UK 1091 S111emas E19Cfl'Onlcoa 
NaM1onol 
-lallEngl"""' 

25 W12'90. POOllcaJlolUmlllld:U< 1990 lnveltlaac:IOn 
lnlO!u1!onol 
llodlank:alEngln°"' 

26 1>'12/90 Publlcanc. Umlted· lJC 1990 lrMtltloac:IOn 
-ol 
_leal.,,..,_ 

27 11112/90 Pt.tlllcabUmtllld·ute 1990 """'"'acl0n 
........... ol 
-lealEnglnaonl 

26 1>'12/90 -U-·U< 1990 /f'Neltlnadón 
lnll11u!fonol 

-""'""""""" 29 1>'12/90 Pu-Um1od·U< 1990 inYes""""°" 
lndbnlonol -""'·-30 1>'12/90 Publeaüol Umllecl• lJC 1990 """'llaaclOn 
'11UU111anol 
-lealEnglnoorl 

31 1>'12/90 -Umhlld;U< 1llllO lnwistlaad6n 
lnll!Unlonof 
Mtct.nlcalEnalneers 

32 1>'12/90 PubllcallolUrnlted•llC 1990 lnve111aac10n 
'-ol 
Mldllnlc:alEnglnfffl 

33 0/12/90 Plmllc:admUmlllld'lJK 1990 lnvellinacldn 
-ol -Engli-.. 1"12/90 Nlikllb Umllld· UK 1990 lrw111aadón 
-ol 
Mlchank::aJEnglneers 

35 1>'12/90 PubllcallolUmlted::lJ( 1990 lnve1t1oaclón 
lllltlbn:lonor 
-k:olEngln..,. 

30 1>'12/90 Publlcalloa Umlted• UK 1990 lnY81tlaadón 



BasedeDa.!01 

REFERENCIA f'f!CHA lllXTOfl AJlo AllE'A DE INTERES 
sy1'8m1 Group ol lla 
ln1t1Wt1onol 
MedlanlcolEnglnee<> 

37 0/1 ..... Publlc:atlOIUmlttd•lJ< 1- kwotl!aodón 
lnlhJtlonof 
MDdw!k:alEnglneelS .. 0/1 ..... Publlc:atkl1 Uml»d· UK 1- lnve1tkledón 
mllllJlloncl 
Mec:tiank:a1En;lnaet1 

•• 0/12J90 P\.tlllcal!OI Umlted· UK 1- --lnlZIWllonot 
MlehanlcalEnglnNl'I 

•• 911 .... PUt>llcatk»Umlled·UK 1990 lnve1t1o.:16n 
lnallwtlonol 
M9dwlk:a1Engln..,. 

41 """""' Publlcatlol Umtatd· U< 1- lnYMáoedón 
lndDJdonot 
MlldW\lcalEnglneilm 

•• 1111 .... Pubkat1o9 Umli.d· U< 1- lt1ve1llaactón 
lndtudonof 
-lallEngln .... 

•• 911 .... Publlcatlol Limitad• UK 1990 lnYea1kladOn 
lnltltutlonol' 
MKtwllc:alEnglneers ... 1111 .... Publlcallol Um!ttd· UK 1990 lnVeel!aodOn 
lnlttl!Jtlonor 
-k:alEnglnoen 

'5 1111 .... Publlat?IOIUrnlted·U< 1990 lnYea'1oodón 
lnltl1Utlonol 
Mlc:hanlaalEnglnttt1 .. 911:!/00 PubllcatlosUnWtad·UK 1990 1nve11Joiac1on 
INllMk>nol 
Mlc:hanlcalEnQlnM!'I 

'7 """""' PIA>llcallOIUm!Wd·UK 1990 lnYffdoadón 
lnaUlullonDf 
MtdwllcalEnglnetr1 .. lli12J90 PubAcat1oa Um119d· UK 1990 lnvelllaadón 
..........,ot 
-lallE-

•• 11112J90 Publcat!ol Umttect· l.IC 1990 --ntlbJUonol 
Mad1anlallEngln""'11 

so 111121DO Pub/kalloO Ur1'ted· UK 1990 '"'"'""""ón 
lnaU1ulloncl 
-JcolEnglnoen 

61 9112J90 l'IJ>lloal!aoUr1'ted·UK 1990 lrwettlnadón 
lnalltullonof 
-lallEngln-.. 11112J90 Pt.ibllcatlos Umlltd· lJC 1090 lrrte1tlaadón 
lnatlMIOnof 
-JcolEnglnee<o .. 911 ..... f1Jl>kadol Uml1od• UK 1900 lnvostlcacfón 
NtnuttonOI 
MldWIDIEnglnaers 

64 Q/12J90 Publlcatloallmll9d·UK 1990 tnvnUQaclón 
klllla.Jdonof 
-JcalEngln-

65 """"" Publc:ollol Uml1od· UK 1990 l1MN1llnadón 

'""""""'º' Melilank:aiEnglnMfa 
se 9112J90 Publcalk>I Umhed: UK 1990 lnY8S'1oadón 

lnaltMlonot 
Mlchank:alEnglnHt1 

67 911 ..... Plblk:atx. Umtt9d· UK 1990 lnY&atfaBclón 
lnlllWtlonof 
-lallEnginM!S .. 911 ..... Publc:aliol Uml!Od· UK 1990 ll'IW1llaadón 
lnMltullonot 
Mechlnk::a1Engtneen1 .. 911 ..... Publlca.tl08Umlled•UK 1990 lnveatlaadón 
ln1tl1Ut10nol 
Medlank:a1Englleen1 

QQ 9112J90 Publlcatk>I Umlled• UK 1990 lnvatlfn&d6n 



llEl'!llEHCIA - """"" Afio A•A ,_ WTEREB 

81 Shlldon O.Mii! U( 1go1 MñJdol de Olsonc> -112 18-Dec Lld.•UI\ 1go1 h--i-fa de Ollel'lo 
83 1go1 s.n-.. Ervilneen USA 1901 Son"'"'' 
85 USA 1go1 -.. SprlnQol'•VoilO:~~ 

lllfSNoblicdonllkf UI< 1088 SlltamU de En&amble 
-·Vllllg;~ 

Oeurrolo de nmttuctos 87 ''"'"°"-Lid. UI< 
111117 

-·Voilg;l.ondoi .. lllFSoub,_.L!d UK 1088 Dllol\o 
c.nter: Dalla TaXM .. USA 1084 Elec:tt6nlc:aAutcmotrlz 

70 11"'~anHall·UC 1001 -o..llJ"I; T ecMlalf 
71 Un/versllY ol Donnarl< 1000 Dtse!'IO Mecotrónlco 

TechnOlogy 111d Dealgn 
Gtoup ol lhe lnltttutlon Of 
M9chanlcal tnglneera: 

72 22lll&'89 lJ( 1989 Mecatrónlca on AnlDrld111 
Mec:hanklil qlnaerw: 

73 ......... lJ( . ... DlaefloMeealtónlco _leal...,.,,....; 
74 W00/89 lJ( 1989 Oltel'lo en MecattOOlca 

Mlcnanlail Engln08fli, 
75 USA 1900 Mltcatrónk:a en RobOts 
78 .... ~ Pre11ltd'UK M9calr0nk::8 en la educodón 
n· L.t.·uk 1001 Analllll de Mocatronlca 

78 11111189 L.ancaatllf Unlveraltv. UK 1989 Mecatrónlca en ...,¿,.,,lnaa modUlar 
79 W11/IU ~erlJnlYenlrv UK 1989 Con1rol an MecatrOnlca 

80 9111119 Lanc:utwlJnlverllrv. UK 1 ... Mecatrónlca en automatización 

81 11111/80 l.ancallet Ul'WOIV UK 1989 ~!rdnlca en medldOn 

112 W11/89 Lanc:aater UnlVerll!V. UK 1909 lMnulnas de ntt"ittucdón .. W11n!9 l.Wvenltv. UK 1989 -.. UnlVenlty, UK 1989 s.naoree nara. la medición 
85 Wttllt9 UnWtrllrv UK 1980 control d• •rvomotore1 .. W11/8lil LancUttt' Unlvef&ltv lJK 1989 Modeloa matemé.dOOI 

87 W11J89 LancuterUnlveralrY. UK 1909 Meca!róolca en la educadón 

.. 9111tml t.ancuter UrWenltv. UK 1989 E ... .i....dldActleo .. 11111/80 laneastet Unfffrll~. UK 1989 Automllli?adón .. 11111/80 lancalllf UnivCNtlltV'. UK 1909 Slltema de manufactUnl 

91 

~; 
1989 Excelendaenl ......... lela .. LancutOf UK 1989 Al de Meca.tronlca .. UK 1989 E oo M9C8tr6n1co 

94 Q/11189 t.ancuter UK 

~ 96 11111/80 ,_,. UK ... 9111189 t..ncat• UK 
... 

"'º'"'" 07 Wtt/89 '-*-'"' UK 6n 

Socle!Y of ManUfactUrtng ... 'l7/05m l~-1nMB tSa.El USA 1907 Fabrlcadón de aótldos 

-o1Mlntl1-rlng 
99 'l7/05m IC"......i"eers fSMEt USA 1087 U.o de CAD\< sensorea 

SOClety of ManufaclUrlng 
100 'l7/05187 E-'-~ 'SMEI. USA 1907 Tecnoloala de nriinn. 



llUVfENCIA nCllA l!CXTOR Afio MIO /2 lllTERES 

SoclolyolMlnufacrudng 
101 21/05Jtf1 ENlln8fltll 1CUC\ USA 1987 Dl..r.o de nnxtuctos mecánlcoa ..._.,...,,O.lord 
102 13-Jan IJ( 1002 Concrol con mlcn:l"'--aadores 

Porgamon "'"'· °'""" 103 13-Jan IJ( 1992 ....... 
Olnlol,A:._,J; 
l'e!galnonl'reoo,OX'°"' 

104 IJ( 1092 Contdlldores 

_.v-.-
105 VOf'lttnc:USA 1 ... 1--1-1• de Dllel\o -·V--106 Vorkk'lc.·USA 1989 ~llldlOl101\o 

Mtc:Nnlall Eng!Mn, 
107 NewVorit USA 1W1 Eclaldón on lnaenlerfa ......_.,__M 
106 Lid. 1992 Dl181'1oeool6olco 

109 22JOIW1 ASM: ·lhml Fla. USA 1001 Educación on Dltel'IO 
Pergaman Pr ... , OllfOl'd 

110 lJ( 1992 Aobola 
Pefgamcn Pret1, OxfDrd 

111 IJ( 1802 ¡,....._,..!OdeMocatrónlca 
Pwgamcn Prest. Oxlord 

112 lJ( 1992 Slatemahld4ullco 
Pergaman Preaa, Oxlon:I 

113 lJ( 1092 Conll"OI de olevadar&s 
Pwgamon Preu, Oxtord 

114 IJ( 1092 Me!Odo de estimación 
PRESS Selecled Rept1n1 

115 s.lel NewYorkUSA 1WO ... .,,,.. 
PRESS Selldld Reprinl 

110 Serie1 NMVDr11.lJSA , ... ""''º"" PRESS Seleclld Re911n1 
117 SerSM NlwYoritUSA 1WO Acele<omolras 

PRESS Selecald Repr1nl 
118 Serlos NowVoñUSA 1090 ""'"''"" PRESS SetectOd Roptlnt 
110 8ertM Neiw VorklJSA 1090 NtJe\IOI Materiales 

NUMs 01 Phyllca, toP 
120 PubllhlM L ... IJ( 1901 Mk:tomeed.nlca --121 Publllhers Nelhtr\ands 1WO Ectuca:clón en lno. do diseno 

~,.,.-
122 Publlsher1 UK 1000 1-lertadedlseflO 

lnldlUIOO Of Medwilcal 
123 11\12\91 EnDlnMn UK 1091 Deftnk:lon de Mecalronlca 

lnllltutkln OI Pt'rfllcs, IOf 

124 Publllt\IMIL!d IJK 1091 ""'°""""''" 
125 """""'' 1992 Industria Automob1z 
128 USA 1 ... rtli Concurrente 

Cro11,N;ButllKWorth-
121 ltinernam Lid: U< 1992 Cltllca a libros DUbllcadOS 

O'Amklo, A, EJuvler 
128 ·-~. 1092 Senlclfea n:11m automovllea 

O'Amlco, A. EJleYlet 
128 , ........ , ... 9en1ore1 ""'"" autcmovlloa 

Mllctwlkl.i EnglnMn, 
130 USA , ... Mero alal8mal 

Cmu,N:ButlllfWOrth. 
131 Helnerrlllnnlld.IJK 1091 Dleel'lo 

Croal, N; Bunerworttl-
132 Helnlnwm Ud. IJK 1991 D111no 

Crou,N:BUllet'Wol1h-
193 Helnemam Lid. IJK 1991 DIHl'lo 



BaHdeDalDI 

REFERENCIA - l!DtTOR Afio ..... OEINTERES 
ero .. ,N;BlGlrWOrtfl. 

134 Helnemann ut. lJC 1091 T9C11111 di DI tena on J'"""' 
135 Heltwmann Lid. lJ( 1001 E~enJ1V1.dedJHl'lo 

136 "'"" Eo deemoreaa 

137 -o 1001 AclMdldH academlcal e lndU1trlalea 
138 ASJ.E 1991 1001 DlaollO 
139 1001 Eo de 81TIDMl8 en E.U 

1«> Admlnlslradon de ln!ormaclOn 

SECAMS, lancaa!Gf ,., UrWtralt11 Mecatronlca en ta onsoMnZe 

142 
lnltlt!Jtlon ol Englnterlng 
'~'-UK 1091 ensenann. en lnoenlerta 
....,,.,, .... EnQltlotfo. ... USA 1901 Ensenanza en lnnttnlerta 

144 E USA 1001 EMGl"IMZI en tnaenlerla 

1'5 lo... A 1991 do EmDf'eaa 
148 DeslnOOfa UK 10Q1 1nve1rtnodon 
147 1 .. 1 deem rosa 
1'8 ... IPC lnfflld.ll< 1992 

en 
160 ,,., .. ,. ......... Preu Lid.' LM 1965 Mlcliltronlro 

-hoek, S; Eltevler 
151 ·~~-- 1992 Senaotas Materlakls v Softw11re 

Centre, Lancu»r 
152 l.l!MnHv 1992 Hemamlenras de Dllel'lo 

-rlng°""'""'""1 
153 1Mlcu10t Unive<lllY 1902 Dlaeno de un coniolodor 
154 SIWdon O· U< 1991 ... daOIHl'IO 

156 1991 ~delnlbalnen··-a 
156 1001 
157 1001 de3D 
168 1001 aConcolNnle 

159 1991 Sortwate Dllm hv.-.1er1a conawrente 
lnlllllllonolEleetrkal 

100 E"""'"-.-..•lJ( 1992 RoOollca 

161 1991 11..-...i...rtaConcurrenlO 

162 IEEE EU4 1990 lnoenlerta Coorumtnle 

163 ElMYlerSdenct 1991 Jnn11nlerta COncurntnte 
_ .... Engln .... ; 

164 Toklo-t.nnn 1990 Meca1mnka 
Mec:hank::al Eng!nen, 

165 Toldo·'°"'"' 1990 IOolo • Mecatronlca 
Medwllall Englnetr1, 

166 TokkJ.lannn 1990 Produclo Mecatronlco 
Mectllnkal Englneen, 

187 Tokio·...._. 1990 Slatemaa de Medlclon 
....,,.,,lcalEnglneeni; 

166 Toldo-a.. .... n 1990 cabezas ara discos manneUooa 

Japan Soclely º' 
-lcalEngln...,, 

169 Toklo-1 .. """n 1990 Olscoa M9nneUcos 
-loalEnglr11an1, 

170 Toklo 1-n 1990 Metodo de Control -.... -~. 171 Toklo.lmnnn 1990 EJemenl01 no lineales 
o1-...1ca1Eng,_,, 

172 Tokfo.klnnn 1990 Sl&!emas do Medldon 
Modlank:BIE~""' 

173 Toklo·bt.l'V'ln 1990 E1amn1n de S11temas Mecatronlooa 
Mod\anloalEngln1111, 

m Toldo'"-• 1990 Slstoma Mocalmnlco 



OasedeOalDI 

llERRENCIA - llDtrOll AÑO AMA DE IN12RES 
Mlttwlklll Englneenl, 

175 Tokio .......... 1900 1-·del ............... _ ... .._. 
17'1 T-- 1900 1---- de fmDOcto _ ... ...,_., 
m Toldo'- 1900 

... __ 
Mlchltlle:al Englneeq, 

178 TOido~- 1900 lm--- de Alta veloddad .,.._"' 
-lcolE,,..._., ~deProdUdol 

179 Toldo-'--n 1900 ---lcol Engk1Mnl, 
100 Tokio 1 ....... n 1900 Ellrnen101 Mecatronlma 

-leal Englneors, 
181 TOido-· 1900 E-

182 1 .. 7 i...__,_._ de Preciaron --183 Publ&henl Holanda 1 ... Desarrollo dé Ptodl.ldo& Meanrdnlccs 

184 &vendlzale en Mecatrónk:a 

185 Avanc.1 en MecatrOnlca 

180 MecaJr6nk.a en sutza 

187 Butterworh & Co Lld. U K 1oa• OolGnO Mecattónlco 

188 8l2MIO 1900 Dtaeno de Productos 

18• ADlicaclone• de Rabollca: 

100 - 1002 Manuractura 

191 -· 102 -· 



Baaede Datos 

'"'°"" lll!FERENCIA JE'.lfA ff/'ECIFICO _,..,,,. IS8N RUERENCIA CLA/Wlt:ACION 

1 MDtorN dt Paeoe T 1 82 
2 ...., .. L D-87011-854-4 2 11 

3 OIHl'io en Mlcalrónlca. L 3 11 

• Mec:atrdrlca llfl .lalVVI L o-412-01441-8 • 11 
5 MlcrovootD~nk:ll L 08115510969 5 11 

• .,....... .. - A 030884<18 • 12 

7 Prooedlmlanto de lelecd6n A 3-05093-0248 7 7 

6 0119'\o de 1iltillmu en lna. A 3-65693-0248 6 S.1 

• 
t . .: ·--~-

A • • 7.1 
10 • 10 10.1 
11 • ,, 10.2 
12 A 12 10.2 ,. Enaamble • 13 3.2 

14 ("'.--!~en la lndutflta A 0898-6052 14 1.2 
15 ' la de Automallllldón • 0896-6052 15 6.1 

16 Aloaona dela o~dola Mecalrnnlca A 031)6...1190 18 • 17 ' ra di aulOmdZ.addn • 0896-6052 17 10.2 
18 011ttfto en Mlnutacnxa • 0896-eOS2 16 3.2 

10 Meca tranca d.mro do lol rurt01 de l~rla • 0306-4190 19 • 
20 Producd6n Y IJIO dtl Ml'llOl'M • 08"6-6052 20 10.1 

21 T~ludltaitDmatllaclón • 0896-8052 21 10.1 

22 Fallal •n Olaol\o e!ectrónlco. • 0013-7858 22 4.2 

23 ........ A 23 1.2 .. electrónica en el ª"'"""''" A 0013-7858 24 10.1 

25 1~~ tal e 085298 7226 25 82 

26 ... -~ e 0852987226 26 ... 
27 '"'' e o 852987226 27 6.3 

26 E e 0852967226 26 62 

.. "'' e 0852987226 .. 3.2 

30 e 0852987226 30 82 

31 e.m e o 65298 7228 31 6.1 

32 E e 085298 7228 32 6.1 

33 """''"' e 0852987226 33 6.1 

34 trónlcal e 0852987226 34 6.1 

S5 E cal e 0852967226 35 2.1 

36 Elam "°"'"'' e 0852987226 36 4.1 



Ba&edeDatol 

.,..,,,,., 
REFERENCIA RMA RPl'CftCO lfD'EllENCJA ISBN RUEMNCIA CLA...,..CIOH 

37 E~m cal e 005298 7228 37 8.2 

38 E cal e 086296 7228 38 8.3 

39 E IRlnlml e OBS2987228 •• 8.3 

40 E lrl>nlcal e 065298 7228 40 8.2 

41 Elem lrOOJcal e 065298722.6 ., ... 
42 MelNWnn/oadeOlael'o e 085296722 6 42 1.2 

.. ~enAnlandl• e OBS298 722 8 43 11 

44 ~--'--..A._._,..__ lrdrllcal e 0852.967226 44 8.3 

45 e~~ leal e 08.52987226 45 ... 
.. E'"'"""' cal e 065298 7228 .. 8.3 

47 r't.o._R,__...__._,..__trónlc:a) e 0852967226 47 8.1 

.. Ea--i.. ~Meallróclfca\ e 0852987226 .. 8.3 

•• cal e 085298 'TZ28 •• ... 
"" !na.de DllOl'io en Me- catrónlca e 0652987228 50 5.2 

51 MD1nttn1nnl'u de 01aeno e 085296722.6 51 7.1 

52 Dur.o en MlcatrOOlca e 0852987228 52 7.1 

53 cal e 085298 722.8 53 8.2 

54 litinlcal e 0852007226 54 4.2 

55 !IMlcal e 085200 7228 55 4.2 

58 cal e 0852987226 58 " 
57 l"1om cal e 0852981'22.8 57 8.2 

58 leal e 0852987226 58 8.2 

59 ~caen la oducadón e 0852967228 59 • 
80 Educatldn - Mtc:atrónk:a e 0852987228 80 • 



BasedeOatot 

n>oM 
REFERENCIA 1E'MAEBIWCIRCO REFERENCIA ISBN REFERENCIA CLl.B'ICACION 

81 Eduo. lndustna ....... lcaclón e 0954-4828 81 1.2 

82 Slltemu MlcatrónlCOI A B00142694X 82 5.1 
83 Senl<XMOI A 83 8.1 .. SGnSOfM v au &DllOlll dOn A 036Hl853 .. 10 
85 .-.. ""'""'""' A 0361.(1853 85 10 .. BllLllHlblHde~e l 0-048507·21·7 .. 3.2 

67 ,,..,. .... ~-- l O.Q48507-21-7 87 2.1 .. OINt'lo DllfD ensamble l 0-948507-70-0 68 3.2 

89 9l1temasatJ1001011icet: l 0-89512·167·0 69 10 

70 Producto•v~ l 0-412-3420().0 70 11 

71 O~Meca.rrónlco l 71 11 

72 Problema multkflac:f llnarlol e o 85208 6912 72 5.2 

73 Me..-.a.-ta de DIMl'IOMecatron. e 0852986912 73 5.1 

,. ,~.~~ ... e 0852986912 74 5.2 

7S Robotl de n---11ón A 0025-6501 75 8.3 
78 CUrlOtl labre MM:ab'Onlca A 78 • 
77 Areu QU9 at.rca Mecatn:>nlca A 77 1.2 

78 llllOmal de-A.u·lnal modularet e 76 8.2 
79 Contn:ittac&ordel on e + 70 5,1 

80 Aua:mallzadón lndutL tellll e + 80 8.3 

61 Modlclóndelllnllón e 61 6.3 

82 Software V CXJl"ltrol e + 82 8.2 

83 M ni.,. de medldón e + 63 8.3 .. T .. .- e + .. 8.2 
85 Control! - e 85 ... .. 1 .................... Mllha•matetllllta e .. ... 
67 l.lbataDla como -o e 67 • .. li::milrv.dld6ctloomecab'6nk:o e .. • .. Mlnufacl1n V comPUtadón e + .. 8.2 

00 ~IOIU!Dmtk:a e + 00 8.2 

91 E...........,, de manut.ctura e 91 1.2 .. 1-:nrvwnti di Mlca!ronlca e 92 11 .. •-llco e .. 8.1 .. ~Mmlnlaturalmlao\ e .. ... .. Comroladormulllvarlable e 95 6.2 .. ""'""' AMA e .. 8.2 
97 -·- e 07 8.1 

.. ....,... .. _ ......... e D-87~278-8 .. 4.3 

.. Ccwreocl6n de err0fe1 e o-87263-278-8 .. 8.1 

100 Pteneadt.1 de _...... ......... e 0-87263-278-8 100 7.1 



ll'OOE 
RUERl!NCIA TPllAEBnCllflCO REnMNCtA ISBN REFERENCIA CU1611ft:ACION 

101 Me...-&....fa de DIHl\o e 0-87263-276-8 101 7.1 

102 ConlrOI mro atllftdal A 0957-4158 102 1.1 

103 IAD!lcadón de aenl0f1t11 A 0957-4158 103 1.1 

11)4 Contrcl.ootd• tobol ISe:dble A 0957-4158 104 1.1 

105 DINfto en IM. Mtc nlca A 105 7.1 

108 Olleftoenlna.Mlcnlca A 100 7.1 

107 Educadón de lna, do Dlael'io A 0025-6S01 107 • 
108 Dnarnllo de ecoDIMl\o A 0142-694X 108 3.2 

109 Plan da •IUdlo ina, moc nk::a e 07Q18·0747-9 109 • 
110 Dllll'lo di fbbol movl A 0957-4158 110 8.2 

111 Elltmolm ......,_.to Mecatrónlca A 0957-4158 111 11 

112 
Sil .... -

A 0957-4158 112 8.1 

113 T,.-...i-fa de control A 0957-4168 113 8.1 

114 MtlOdo rat11IMlmlentoahatttnte A 0957 .... 158 114 1.1 

116 Cllllftolclon di Sen9of'N L Q.8TIM2·245-9 115 8.1 

118 SenaarM de IC8len.\d0n L 0-87942-245-9 118 1.1 

117 Acelerometl'ol de Sllcon L 0-87942-245-9 117 1.1 

118 Slnlatfl9 de Fuerza L o-87942-245-9 118 8.1 

119 Slloon~ mec:anfma L D-87942-245-0 11• 8.1 

120 - A 0960-1317 120 8.1 

121 Mtcatn:nca en la edoeaclon A 121 • 
122 hwl---en1nn.dedlMl'lo A 122 • 
123 camblOl ttn IM, mecanlca e 123 7.1 

124 -·- A 0000-1317 124 a.1 

126 T~la en motarea,..,.. autllmOVlles A 0302-2528 126 ... 
128 1 tnn. oonanr9fll8 en manufactura L 0-07-<l46341·7 128 2.1 

127 Crtdc:I allwos Ni~.-tn. A 0142-694X 127 11 

128 Stnlore• - oontrcl en autornovn A 0924-4247 128 8.3 

129 Senaorli• mecatronJcot en el au1omc7JD A 0924-<4247 129 82 

130 Sllftmll~a>a A 0025-8601 130 8.1 

101 l~dldlS9'\o A 0142-694X 131 5.1 

132 llna. de dMt\o e lnVHt!aadon dent!llca A 0142-694X 132 7,1 

133 lrMN---... en taor1a de diseno A 0142-694X 133 7.1 



llPOD« 
REnl/ENCIA 12'11A UPECIFICO llUEllENCIA ISBN REFERENCIA CLASl'JCACION 

194 Oelam:Jllo de teoria de dlN/\o en -.,......., • 01-'2-694X 194 7.1 
135 Sttuaclan en la enaenanza lna. de dlffl'o • Ot42-694X 135 • 
196 cl..rtocomoestra .. • 136 1.2 

137 A 137 • 1S8 ,,_ on!O • "'" 3.2 
139 en E.U. A 139 1.2 

1<0 Slllemu aummarlzados A 1<0 2.3 

141 M9ca110nla1. en la Unlv. do L.ancutor A 141 • 
142 EatnJCtUTa de CUflOI en i .. --i....r1a A 0013-7858 142 • 
143 EnMl\8nla on lnn. do dMl'iO A 0025-8501 143 • 
144 CUraOI en loooo!erla A 0361-0653 144 • 
145 

~ 
• 0300114<411 145 1.3 

1411 A 0013-7858 1411 • 
147 A 147 1.3 
148 • 148 8.4 
149 • 02624079 ... 11.1 

150 Metodol de lrwn....._..._ •• educadon en JRnnn A 0742-0269 150 • 
161 Muro de k» 1Gnaor&1 ma!erlal• y software A 092~247 151 8.2 

162 Hemlmlenta de dl&efto Mece.tronlar. A 162 7.1 

153 Robob.tnl~dvll A 153 6.2 
154 Herramientu de dlNl'io A 0954-4828 154 5.1 

165 1-...i..rtriConcumtnte A 165 2.1 
168 A "" 2.1 
167 Modelado do Proectlllllll de 30 A 167 4.3 
168 lm ........ , """"""""' A 158 " 2.1 

lngenertl concurrente en 14 dMarrollo de 
159 

, __ 
A "" 2.1 

160 Robot1ca en EfLICaelon A 0956-3385 160 • 
181 Mtcalronka dentro de la lna. mnamente A 181 2.1 

dlHftO de Ptoducm uao de lngenlerla 
182 "º"''"'"'"" A 000<>-0558 182 2.1 

163 dlMfto coocurrtnle en llatemu de manufactura e 0166-3815 153 2.1 

154 Tendendet de la Mlcatronlca e 5073780600 184 11 

185 T9Cf1Qlorsla.U.O..tronlean..tt.- e 5073769600 165 11 

166 1 ~-'-deun rimrtucto mecatronk:o e 5073769600 160 11 

167 Slltln'U di medldon ,_... dlaooa ootfoos e 5073769600 187 8.2 

168 ot.a)lt.tlanetk:oa e 5073 769600 168 8.2 

160 Mlt!Ddo de Poaldon oara cabezu loctoras e 507370000 180 ... 
170 Dlaool UallnedOOI e 503789600 170 8.2 

171 Control de Vlbradon e 5073769600 171 8.1 

172 SI.-. de Mtddon M8catronlcol e 5073789600 172 8.3 

173 81"8n'IU Meancolcoa e 5073769000 173 8.2 

174 Slslemll ,_.,. '8 Presidan en Posldon e 5073769600 174 8.2 



llOOOlf 
REl'ERENCIA .,. ... ...,.crrco ,,_ ISBN llUl!RENCIA CLJJWICACIOH 

175 contro10.Vlndon e 5073789600 176 ... 
178 Reduc:dcn d9 Ruido e 5073769600 178 ... 
177 Qnc:lld.Ucu Dlt'lll'11k:u e 5073769600 177 ª" 
178 O....Ollo de lmrvawvaa de Alta velocidad e 5073769600 178 8.3 

179 ...........,.,,~ ...... e 5073769600 170 8.3 

180 ElanwnlOI Mecatronlcol e 6073769800 180 8.2 

181 Enaamblm d8 Ptoaldon e 6073769800 101 8.2 

182 'u....~ ..... ru. de alta nrDÑllon A 182 8.3 

183 Rlolofl'a de Diseno A 0924-3992 183 11 

1&1 M6tt>dol de aorendlzale A 1&1 • 
115 OIMno de Robots A 185 8.3 

188 Edu<:9clón e ~Mti"""""" en Mlcatrónlca A 188 • 
187 t.b:SeloldeDoeano A 0142.fl94X 107 11 

188 Deftnk:lóndet-...i..1 e 188 11 

189 Robob en• 1.-.i...fa Clvll A 16• 8.3 

"'' ManUfillcrunllnlMITDdalXlfCom"'-.. e 180 • 
191 PlaMI de Estudio A 191 • 102 Pl.neldeEstudlo A 192 • 
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