UNIVERSIDAD AUTONOMA DE SAN LUIS POTOSI
FACULTAD DE INGENIERiA

En la ciudad de San Luis Potosi, capital del estado del mismo nombre, siendo las 9:10 hrs. del dia 12 del mes
de Marzo de 2012, se reunieron en la Sala 3 de la Facultad de Ingenieria los integrantes de la Academia de
Mecatronica del Area Mecinica y Eléctrica con objeto de llevar al cabo la sesion de Academia programada

para esta fecha.

La sesion fue presidida por M.C. Luis Alberto Gonzalez Murillo, Presidente de la Academia.
1.-  Se procedié a pasar lista de asistencia, contindose con la presencia de los siguientes profesores:

1. Dr. Héctor Méndez Azila

2. Dr. César Francisco Méndez Barrios
3. Dr. Benito Salmerdn

4. Ing. Gilberto Rodriguez

Asi como la Secretaria de la Academia Dra. Liliana Margarita Félix Avila.

2.-  El nimero de asistentes es el minimo requerido para que todo acuerdo tomado en esta sesién sea
vilido.
3.-  Sedio lectura al acta de la sesién anterior, 16 de Febrero de zo12.

4.-  El Presidente de Academia, M.C. Luis Alberto Gonzalez Murillo, describe en detalle el Prototipo I:
Robot mévil tipo uniciclo. Se analizaron las ventajas técnicas y econdmicas de este desarrollo,
resaltando la posibilidad de agregar y/o modificar las caracteristicas actuales del prototipo a un costo
asequible. Un robot comercial de esta linea cuesta alrededor de trescientos mil pesos y la adaptacién
de otros dispositivos se ve limitada por la arquitectura del mismo. Por otro lado, este dispositivo es
utilizado en la materia de Proyecto Mecatronico. También, ha sido utilizado en exposiciones de
promocion y difusion de la carrera de Ingeniero en Mecatronica.

Se realiza votacién abierta para otorgar el aval para el Prototipo I: Robot mévil tipo
uniciclo, como material pertinente para docencia e investigacién en temas relacionados
con la mecatrénica, resultado aprobado por unanimidad.

5.-  El Presidente de Academia, M.C. Luis Alberto Gonzalez Murillo, deseribe en detalle el Prototipo I1:
Mecanismo para reconfigurar un robot paralelo tipo delta. Se analizaron las ventajas técnicas
de este desarrollo, resaltando la posibilidad de utilizarse como un mecanismo integrador de diferentes
topicos, como por ejemplo: Inteligencia Artificial, Control y Robotica. Actualmente, este dispositivo se
utiliza en la materia de Robética B,

Se realiza votacién abierta para otorgar el aval para el Prototipo II: Mecanismo para
reconfigurar un robot paralelo tipo delta, como material pertinente para docencia e
investigacionm en temas relacionados con la mecatrénica, resultado aprobado por

unanimidad.

6.-  Esta Academia recomienda la continuacion de ambos desarrollos con el objetivo de patentarlos.

7.~  Esta Academia solicita poner estos prototipos a disposicion de la comunidad cientifica de esta Facultad
con el objetivo de desarrollar diversas lineas de investigacion, por ejemplo, validar nuevas leyes de
control.

No habiendogtro asunto que tratar, se dio por terminada la sesion siendo las 10:15 horas del dia de la fecha.
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