v 5 e
. ¢0ue spn las Redes
Neuronales Ruificiales?

e -
'

|“*_
i




Bienvenidos a nuestra revista “Entre Mecatronicos Mas
Tecnologia y Desarrollo” una Revista creada para la difu-
sidon de novedades en los temas relacionados con la Inge-
nieria Mecatronica.

El contenido de esta Revista es colaboracion de toda la co-
munidad del Instituto Tecnoldgico Superior de Macuspana,
Docentes y Alumnos que contribuyen con sus articulos.

En nombre del comité editorial esperemos que la Revista
sea de su agrado y le sirva para su formacion académica
como Ingenieros Mecatronicos.
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Historia de la Mecatronica

El origen de la Mecatronica
se remonta a los afios 80, al
uso de las tecnologias me-
canicas y electronicas.

propuestas para un reem-
plazo electréonico de los
sistemas. La propuesta ga-
nadora vino de Bedford As-
sociates.

"El ingeniero Meca-
tronico debe Crear
como un Dios, man-
dar como un reyy
trabajar como un
esclavo”.

Ensayo, Cédigo Etico del Mecatrénica

Uno de los pre cursores de la
Mecatronica fue Alan Turing
en 1936 realizo las primeras

En 1969, Tetsuro Mori, un in-
geniero de la empresa japo-

investigaciones en el area
de computacion creando la
maquina de Turing. Pos-
teriormente en 1948 Wiener
y Morth comenzaron los pri-
meros estudios en el area
de la cibernética. George
Devol, patenté en 1948 un
manipulador programable
que fue a posterior el em-
brién del robot industrial.

En 1968 GM Hydramatic
(la divisién de transmisién
automatica de General Mo-

nesa Yaskawa Electric Co.
acufa el término Mecatro-
nica, recibiendo el derecho
de marca en 1971 y en 1982
Yaskawa permite el libre
uso del término. En los afios
setenta, la Mecatronica se
ocupd principalmente de la
tecnologia de servomeca-
nismos usada en productos
como puertas automati-
cas, maquinas automaticas
de autoservicio y camaras
auto- focus.

tors) emitié una solicitud de

SERVONMECH

Puertas automaticas
automaticas de autoserv
auto-focus

TETSURD INMORI

Acuia el término mecatrénica, y recibe el
derecho de marca. (YASKAWA).

1971

ALAN TURING

Formulo su propia version que hoy es
ampliamente aceptada como la tesis de
Church - Turing.

1948

1982

ASKAWA

NORBERT IIIENER

Sento en 1948 las bases de la cibernética,
teoria sobre el control y comunicaciones en
maquinas y animales.

YASHHALUA

Permite el uso libre del término
Mecatrénica.




Historia de la Mecatronica

En los afios 80's surgen las tecnologias de la informacion, IBM de-
sarrolla  su primera computadora personal. En 1984, Martin Coo-
per, inventa el Motorola Dyna TAC, el predecesor de los Smartphones.

Los '80 no fueron sdélo un gran momento para las tecnologias de comunicacion, tam-
bién se produjo la gran revolucion de los videojuegos, Nintendo crea el Guante de Po-
der un precursor de la Realidad Virtual, aunque lamentablemente la tecnologia de la
época y sus problemas de diseio no ayudaron para que despegara en ese entonces.

En la década de los 90, el Internet comienza a extenderse a una veloci-
dad sin precedente, Google se empieza a consolidar como el mejor buscador.

En 1993 la compahia IBM creo 'SIMON" la primera unién entre celu-
lar y una computadora lo que mas adelante daria origen a los Smartphone.
El sistema de posicionamiento Global (GPS), comenzé a utilizarse en 1995
como una herramienta para la milicia y aflos mas tarde el presidente Clinton re-
tira la restriccion militar por lo que ya hoy en dia cualquiera puede utilizarlo.
En 1998 Sony lanza su juguete perro robot AIBO es una serie de mascotas robdticas.

En la actualidad la mecatrénica ha sido un actor importante en los avances tecnoldgi-
cos los cuales iremos descubriendo a través de los diferentes niumero de esta revista.

NISINMOS COMUNICHACIONES TECNOLOGIA AVANZADA
, maquinas Google. Television 3D

icio y camaras Simon, antecesor de SmartPhone Papel Flexible

3 Aibo “Perro Robot”, GPS Dispositivo méviles sin baterias, Ipad
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REDES NEURONALES ARTIFICIALES

En la actualidad, existen pro-
gramas que analizan oracio-
nes sintacticamente, que pin-
tan, que escriben cuentos, que
hacen musica clasica, Robots
automatizados y sistemas de
control con visiéon artificial,
Diagndstico y tratamiento mé-
dico a partirde sintomasy/ode
datos analiticos que emplean
Inteligencia Artificial como
base de su funcionamiento.

Términos como Machine
Learning, Big Data, Red Neu-
ronal, estan intimamente re-
lacionados en un concepto
que actualmente se conoce
como Inteligencia Artificial
(IA), para poder compren-
der mejor la IA es necesario
que analicemos a detalle las
herramientas y conocimien-
tos que estan detras de este
emocionante mundo de la IA.

Las redes neuronales artifi-
ciales ANN (Artificial Neu-
ral Networks) o RNA (re-
des neuronales artificiales)

S
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funcionan de una
forma muy similar
a las redes neuronales biologi-
casdelcerebrodelaspersonas.
Su funcionamiento se debe a
elementos que se comportan
como una neurona bioldgica
en sus funciones principales.
Las neuronas tienen tres
componentes principales,
las cuales son denomina-
das dendritas, el cuerpo de
la célula o soma y el axon.

El punto de conexién entre el
axon de una célula y una den-
drita de otra célula se llama
sinapsis. En términos com-
putacionales, las dendritas,
son las receptoras de la red,
que cargan de senales eléc-
tricas el cuerpo de la célula.

El cuerpo de la célula, reali-
za la suma de esas senales
de entrada. El axén es una
flora larga que lleva la se-
nal desde el cuerpo de la cé-
lula hasta otras neuronas.




REDES NEURONALES ARTIFICIALES
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Una neurona como tal es dimi-
nutaen si,pero cuando muchas
seencuentraninterconectadas,
pueden formar toda una red de
comunicaciones que pueden
resolver problemas muy com-
plejos. A esta comunicacién
entre neuronas se le denomi-
na entonces una red neuronal.

Capas de una red neuronal
artificial

Una red neuronal artificial
se encuentra compuesta en-
tonces por varias capas, de
manera que las neuronas
de una capa estan conec-
tadas con las neuronas de
la capa siguiente, a las que
pueden enviar informacion.

Cada neurona de la red es
una unidad de procesamien-
to de informaciéon que reci-
be informaciéon a través de
las conexiones con las neu-
ronas de la capa anterior.

Recibe informacion del exte-
rior. En las redes biologicas
seria tarea de las dendritas.

CAPAS OCULTAS

La cudles estan encarga-
das de realizar el trabajo
de la red. En las redes bio-

logicas, estd seria el soma.

CAPA DE SALIDA

Proporciona el resultado del tra-
bajo de la red al exterior y envia
informacion  hacia  ofras  neuro-
nas. En las redes bioldgicas, esta
seria una actividad realizada por el axon.




REDES NEURONALES ARTIFICIALES

Las redes neuronales pueden
resolverproblemaspropuestos
después de un entrenamiento.
Se puede decir, por tanto, que
una red neuronal esta confor-
mada por neuronas que se
encuentran interconectadas
y organizadas en tres capas.
Los datos ingresan por medio
de la “capa de entrada” (input),
que pasan a través de la “capa
oculta” (layer1, layer2) y salen
porla “capade salida” (output).

La neurona artificial

xyw, Peceptor Sumsder Activader Salide

LA La neurona artificial es una

- S L L e unidad procesadora con cua-
" tro elementos funcionales:
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A donde llegan una o varias
sefiales de entrada xi, que ge-
neralmente provienen de otras
neuronas y que son atenuadas
o amplificadas cada una de
ellas con arreglo a un factor
de peso wi que constituye la
conectividad entre la neurona
fuente de donde provienen y la
neurona de destino en cuestion.

SUMADOR

Efectia la suma algebraica
ponderada de las sefiales de
entrada, ponderandolas de
acuerdo con su peso, apli-
cando la siguiente expresion:

Tipos de neuronas artificiales.

S =X wi-xi

FUNCION ACTIVADORA

Aplica una funcién no lineal de
umbral (que frecuentemente es
una funcién escalén o una curva
logistica) a la salida del sumador
para decidir si la neurona se ac-
tiva, disparando una salida o no.

SALIDA

De acuerdo con el elemen-
to anterior, que constitu-
ye la salida de la neurona.
Este modelo neuronal es el
utilizado en casi todas las
Redes Neuronales artificia-
les, variando Unicamente el
tipo de funcién activadora.




REDES NEURONALES ARTIFICIALES

Tipo de Aprendizaje

Una de las caracteristicas fundamentales de las Redes Neuronales
es su adaptabilidad y su susceptibilidad de aprendizaje, a través de
la modificaciéon de los pesos de las interconexiones entre las dife-
rentes neuronas.

APRENDIZAJE SUPERVISADOD

Requiere la presencia de un tutor externo y una serie de patrones de apren-
dizaje. El tutor conoce el vector de respuesta correcto ante cada vector de
entradas y, con la respuesta real de la red, genera un vector de error, que re-
troalimenta a ésta. La red, con base en el vector de error, actualiza los pesos
de sus interconexiones de manera que el error tienda a desaparecer. Con un
numero suficiente de sesiones de entrenamiento, la red converge, producien-

Utiliza datos de entrenamiento no etiquetados previamente y no necesita tu-
tor externo. Los datos son presentados simplemente a la red, que de acuerdo

. (% o APRENDIZAJE NO SUPERVISADOD

con ellos configura cumulos internos que comprimen los datos de entrada en

@ : @ cierto numero de categorias de clasificacion.

APRENDIZAJE POR RETROPROPAGACION DEL ERROR

En 1986 David Rumelhart, Geofrey Hinton y Ronald Williams en el libro Parallel
Distributed Processing: Explorations in the Microstructures of Cognition (Ru-

melhart, Hinton & Williams 1986) introdujeron el algoritmo de retropropaga-
cion, que permitia ajustar los pesos de varias capas de interconexiones, con
arreglo a la diferencia entre la salida real y la deseada.

Asi, lainteligencia artificial es un intento por descubrir y describir aspectos de
la inteligencia humana que pueden ser simulados mediante maquinas. Esta
disciplina se ha desarrollado fuertemente en los ultimos afos teniendo apli-
cacion en algunos campos como vision artificial, demostracion de teoremas,
procesamiento de informacion expresada mediante lenguajes humanos. Las
redes neuronales no son mas que otra forma de emular ciertas caracteristi-
cas propias de los humanos, como la capacidad de memorizar, de asociar

hechos y aprender. o
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S=GUIDOR D= LINEA VELOCISTA
COMPONENTES PRINCIPALES

Hoy en dia la Robdtica Movil se ha convertido en un tema de gran interés, con grandes adelantos de-
bido a una gran cantidad de proyectos que se han desarrollado en todo el mundo. Como resultado de
esto, se han logrado conseguir robots moviles con amplia interaccion con el medio, lo cual ha abierto
una inmensa gama de aplicaciones como la toma muestras, analisis del medio, deteccidn de gases,
fugas, envio de sefiales de audio y video y viceversa, etc., todo ello de forma remota para evitar el ries-
go humano.

CARACTERISTICAS :
Son capaces de seguir un camino traza-
do por una linea. 1

1
Esta linea normalmente es de un colorl
que contrasta con el color del resto del!
suelo, es decir, si la linea es negra, el sue-
lo serd blanco, y viceversa.

Faciles de implementar.

Su implementacion puede hacer uso de!
electronica analogica y digital, logica,
combinacional o amplificadores opera-|
cionales, hasta utilizar un microprocesa-1

dor de ultima generacion. 1
1

GENSADO
Aunque el equipo puede disponer
de otro tipo de sensores —como por
ejemplo, sensores de distancia-, el
sensor clave en el disefio de un si-
gue-lineas es un sensor de infrarro-
jos. Es el que se encargard de detec-
tar si el equipo esta dentro o fuera
de la linea.

MOTORES CORRIENTE CONTINUR____
Este tipo de motores proporcionan
velocidades finales muy elevadas.
Para frenar este tipo de motores, se
tiene que aplicar una inversién de
polarizacién y emular una clavada
de motor.

CONTROL

Se puede utilizar distintas tecnolo-
gias de control como:

Adaptador analégico/digital
Légica combinacional
Microprocesador de tltima genera-
cion.

ALIMENTACION

Al ser un dispositivo movil, la ali-
mentacion debe ser movil también,
y por tanto, la mejor solucion es
utilizar algiin medio de almacena-
miento de tensién, ya sean pilas,
baterias, o paneles solares. La elec-
cién de la fuente de alimentacion es
especialmente importante, porque
dependiendo de la capacidad que
tenga, condicionara la velocidad y
autonomia del robot.

TRACCION

La base del robot es su cuerpo. Este cuer-
po puede ser de varias formas, colores y
materiales, pero siempre debe ser capaz
de soportar y mover el resto de compo-
nentes del robot. Este chasis puede ser
movil, puede ser modular, con niveles,
de madera, de acero, etc. Las caracteris-
ticas de los materiales y disenios pueden
influir en el funcionamiento del mismo.

Ing- Camilo Jerénimo Chable
Egresado de Ingenieria Mecatrénica



DIGIFAB_MACUSPANA

Ing. Gibran Miguel Lechuga Notario

Establecer y poner en marcha un laboratorio de fabricacion digital en Macuspa-
na, Tabasco (DigiFabMacuspana) a través de la adecuacion y equipamiento de las
Instalaciones en el Instituto Tecnologico Superior de Macuspana, para impulsar
la sociedad del conocimiento mediante nuevos modelos de aprendizaje que incen-
tiven la creatividad y el desarrollo de habilidades en ciencia, tecnologia, ingenieria
y matematicas, mediante procesos colaborativos e innovadores que resulten en pro-
yectos de emprendimiento para atender problemas, necesidades y oportunidades.

QUE ES UN FABLAB

Facilitadores de la innovacién y las ideas tangibles Los Fab Labs son
0 una iniciativa del Center of Bits and Atoms (CBA) del Massachusetts
Institute of Technology (MIT), para desarrollar laboratorios experi

mentales utilizando tecnologias de fabricacion digital. Un Fab Lab
es unlaboratorio de fabricacion digital cuyo origen se remonta a Neil Ger
shenfeld, del CBA del MIT, en Boston, quien los concibié como un espacio

FAB LAB enelquelacomunidad pudiera llegar a producir objetos que le resolvie
ranunanecesidad,bajoelconceptodeque“casitodopuedeserconstruido”.

De manera tangible, son espacios de colaboracién equipados con maqui-
nas de desarrollo tecnoldgico, corte laser, router CNC, maquinas para mode-
lado e impresoras 3D, controladas por computadoras y utilizadas en proce-
sos de produccion personalizados; asi como en la creacion de herramientas
tecnolégicas para la solucion de problemas tanto sociales como personales.

Una de sus premisas, es que estos desarrollos tengan una base social y estén vinculados
con el entorno local, pues se busca que a través de éstos se puedan resolver problemati-
cas de éste. Es por ello que los emprendedores sociales e innovadores tienen en estos es-
pacios una herramienta de mucha utilidad para el disefo y desarrollo de sus soluciones.

£12



DIGIFAB_MacUSPANA

IMPORTANCIA

Fomenta en el alumnado el di-
sefo y la fabricacion de objetos
fisicos y digitales disefiados por
computadora. Los Laboratorios
de Fabricacion digital son una
tendencia social de innovacién
digital tecnoldgica que impacta
en la escuela tratando de impreg-
narla del conocimiento, habilida-
des productivasy sobretodo valo-
res relacionados con la inventiva
digital, autoaprendizaje, cultura
maker, colaboracion e interés so-
cial, son espacios creativos y de
adaptacion sumamente flexibles
a cada comunidad educativa para
impactar su medio de influencia.

DEL FAB

B EN EL CO

El FabLab Educativo representa un en-
torno de aprendizaje y produccion di-
gital donde se exploran nuevas com-
petencias y roles del profesorado y
alumnado, estilos y escenarios de aprendizaje,
tecnologias emergentes y tendencias sociales

En México existen 30 laboratorios de fabrica-
ciondigitales, de los cuales 12 forman parte de
instituciones educativas privadas o publicas.
En las que se puede destacar la universidad
como; ibero Puebla, Anahuac, Tecnoldgico de
Monterrey, Universidad Auténoma de Nuevo
Ledn. Dichos institutos Educativos han logra-
do conformar sociedad de conocimiento com-
partido logrando Innovaciény emprendimiento
en areas de ciencia, tecnologiay matematicas.

Se han identificado diferentes actores o grupos que conforman dicha co-
munidad, donde se puede destacar estudiantes, emprendedores y empre-
sas. Dentro de los laboratorios dichos grupos pueden lograr el desarro-

llo y aplicacion de proyectos académicos, de emprendimiento e innovacion,
usando herramientas de fabricacion y disefio digital entre las que se pueden destacar:

MaAauiNAs ¥ HERRAMIENTAS CNC
SOFTWHARE DE DISENO
IMPRESORAS 3D
SOFTWARE DE PROGRAMACION

EauiPo0 ELECTRONICO
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MECATRONICA Y ROBOTICA

MIC. Ruperto Morales Trinidad

¢Es lo mismo robdtica que mecatrdnica?

Las personas confunden la ingenierfa mecatré-
nica con la robdtica. Sin embargo, estos térmi-
nos no son lo mismo. Casi todos los robots son
mecatroénicos, pero no todos los sistemas meca-
tronicos son robots. La robética es una rama de
la mecatrénica (un robot es un sistema meca-
trénico y como todo sistema mecatrénico tiene
configuraciones para el propdsito que fue desa-

rrollado).

La robdtica es la rama de la Ingenieria en Me-

catrénica que se ocupa del disefio, construccion,
operacidn, fabricacién y aplicacién de los robots. Aspira a encontrar formas eficaces
de colaboracién entre robots y personas.

En cambio, la Ingenieria en Mecatrénica es una ingenierfa multidisciplinaria, ya que
incluye aspectos principalmente de mecdnica, electrénica e informatica. Su objetivo
es generar sistemas inteligentes y fiables para que trabajen como aliado de las per-
sonas en areas especificas.

La robética se centra en la creacién de robots; la mecatrénica, en el control y el fun-
clonamiento de dichos robots. Segin el doctor Aranda Bricaire, la mecatrénica es
“una ciencia nueva; su filosofia es la mezcla sinérgica de diferentes disciplinas: inge-
nierfa electrénica, ingenieria de control e ingenierfa mecénica”.



Los robots poseen im-
portantes aplicaciones
en cirugia, ya que com-
pensan deficiencias y li-
mitaciones de exactitud
del ser humano, por lo
que mejoran los procedi-
mientos quirurgicos.

Si bien el campo de la
educacion es muy tra-
dicionalista en cuanto a
uso de la tecnologia se
refiere, existen ya algu-
nos casos de robots que
estan siendo utilizados
en distintas formas. Por
ejemplo, en el lenguaje
de programacién, se uti-
liza el robot Karel y en el
aprendizaje de las mate-
maticas, el robot tortuga
en conjuncién con el len-
guaje LOGO.

AGRICULTURA

El Instituto de Investi-
gacion Australiano ha
invertido una gran can-
tidad de dinero y tiem-
po en desarrollar una
maquina que esquila a
las ovejas. Actualmente
trabaja en otro proyecto
que consiste en hacer un
sistema automatizado

de un obrador.
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Inventores de la Antigiiedad
Inventores Actuales

Cuando nos ubicamos en la historia antigua de la humanidad, por lo me-
nos estamos doscientos a trescientos anos A.C, los humanos tenian ne-
cesidades que suplir, tantas como las tiene en la actualidad, pero la du-
pla necesidad-inventos estaba presente en aquellos albores de la de la
tecnologia en mentes privilegiadas como las que hoy ostentamos y que
consideramos grandes benefactores de la humanidad cuya contribucion
han hecho del humano una extraordinario forma de vida.

De esas grandes mentes de las que hoy tene-
mos datos concretos, es del mecanico griego
Ctesibio de la Alejandria del 270 A.C, poseia una
mente aguada y de precision que se podria de-
cir que es uno de los primeros personajes de la
genialidad que si se le otorgara un titulo profe-
sional sera el de un INGENIERO MECNICO, este
de hombre de ciencia al ser comparados con
los que hoy conocemos de la misma
talla, quiza no le pediria nada a un
Isaac Newton o un Albert Einstein.

Pero quiero abundar un tanto mas en este
hombre de ciencia de la antigiedad y des-
tacar lo que realizo en aportacion de sus
conocimientos a la humanidad; en esos
tiempos no se tenia la precision de la me-
dicion del tiempo, se contaba con el famo-
so reloj de arena, impreciso y vetusto, en
e 270 A.C inventa, disena y crea a traves
de un regulador de corcho o valvu-
la de flotador un Reloj de agua, este
mecanismo tan complejo en su cons-
truccion y adelantado a su tiempo que
para su comprension y analisis en es-
tos tiempos solo lo hacen estudiantes
de ingenieria de nivel superior; con-
templarlo refleja lo complicado de sus
mecanismos, se observan los elemen-
tos mecanicos de su estructura, como

Por 0ltimo quiero hacer énfasis en que nuestros antiguos genios ya tenian extensos conocimientos
sobre tecnologias avanzadas de la mecanica y el control, pero sobre todo el desconocimiento en
la actualidad de este pe riodo en la antigua Grecia y que aport6 grandes hombres con intelectos
avanzados, estudiarlos en él presente, pienso que podria darnos muchas luces en el campo de las
nuevas ciencias de la ingenieria y del control automatico. Queda para la posteridad.

MIC. Ariel Osorio Osorio
$18



TECNOLOGIA

Ing. Jorge Arguelles Santiago

MEMS

MEMS del acronimo Sistemas Micro-Electro-Meca-
nicos (Microelectromechanical Systems). Son dis-
positivos de pequefias dimensiones que pueden va-
riar desde un micrémetro (1 x 10-ém) hasta Tmm.
A estas escalas son los dispositivos de los que

hablaremos, de lo pequeiito,

que podemos ver con la ayuda de un microscopio.

Dentro de estos dispositivos podemos encontrar, sen-
sores, actuadores, elementos mecanicos, dispositivos
electronicos, etc. Todos ellos a escalas micrométricas
y pueden existir dispositivos tan simples sin tener par-
tes moviles hasta dispositivos muy complejos con par-

de lo invisible, de lo

Un acaro a lado de un grupo de engranes.

tes moviles. Debido a su gran superficie en relacion al g iesia de Sandia National Laboratories.
volumen de los dispositivos, los efectos de superficie

(electrostatica y viscosidad) dominan los efectos de

volumen como masa térmica e inercia.

Dispositivo MEMS juego de engranajes.

Estos dispositivos son excepcionales debido al bajo
consumo de energia, ademas de tener muchas apli-
caciones en distintas areas, por ejemplo, es posible
la fabricacion de componentes electronicos cada vez
mas pequenos, en areas automotrices, en la industria
aeroespacial y no podemos dejar atras el area de bio-
medicina ya que es un area muy importante en estos
tiempos de pandemia ya que los BioMEMS han sido
de gran ayuda en el cuidado de la salud y se llaman
asi por que utilizan componentes bioldgicos o alteran
una variable bioldgica, por ejemplo se pueden usar
sensores quimicos o biolégicos los cuales se pueden
introducir en el cuerpo humano, realizar las tareas es-
pecificas y después ser desechados por el organismo.
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La rama de la micro-mecatronica que
es de gran ayuda para la construccion
de estos dispositivos, tuvo su funda-
mento en la Mecatronica, ya que en
esta disciplina es posible hacer una
integracion de las diferentes areas de
la ingenieria, puesto que se basa en las
aplicaciones y al disefo.

Los conocimientos de mecanica clasi-
ca y teoria electromagnética son nece-
sarios para la aplicacion a los sistemas
mecatronicos convencionales y para
los sistemas MEMS.

Durante los ultimos afnos, los desarro-
lladores de MEMS han demostrado una
serie de modalidades que hacen posi-
ble la detecciéon de campos magnéti-
cos, la temperatura, la presion, el flujo
de gases y liquidos, radiacion, interrup-
tores opticos, etc. Todo esto gracias a
la fabricacién de micro-actuadores y
microsensores, que a su vez, pueden
ser combinados con las tecnologias
como la nanotecnologia como son
los NEMS (Nano Electro-Mechanical
Systems) teniendo dimensiones aun
mucho menores que los MEMS ya que
dichas dimensiones son del orden de
los nanémetros ( Tnm = 10-9m, esto
es mil veces mas pequenos que los
MEMS, es importante mencionar que
con la microelectrénica, la tecnologia
de los MEMS nos permiten integrar di-
ferentes tecnologias y formar un solo

dispositivo, esto es muy prometedor
para los grandes avances tecnolégicos
del futuro, ya que con esto cada vez
mas se desarrollan dispositivos inteli-
gentes.

Las industrias automovilisticas y las
aeroespaciales utilizan dispositivos
micro-electromecanicos, como pueden
ser, sensores de aceleracién, de hume-
dad, de presion, etc. Estos dispositivos
recopilan la informacién a partir de me-
diciones mecanicas, térmicas, opticas,
magnéticas y bioldgicas quimicas, de
esta manera se tiene un buen control
en la toma de decisiones en dispositi-
vos inteligentes.

En nuestra vida cotidiana es muy co-
mun la presencia de dispositivos
MEMS ya que existe una infinidad de
dispositivos pequefios que nos rodean
y que estan presentes en muchos de
los aparatos que usamos, como por
ejemplo, los teléfonos celulares, los
automoviles, las computadoras, los
televisores, etc. Hoy en dia podriamos
decir que en los avances tecnoldgicos
ya no nos sorprenden, ya que se esta
alcanzando lo que antes solo parecia
ser ciencia ficcion, vemos teléfonos ce-
lulares cada vez mas sofisticados, se
ha aumentado el tiempo de la duracion
de las baterias, pantallas tactiles cada
vez mas delgadas, camaras que nos
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permiten mayor nitidez, celulares cada vez
mas ligeros, el teléfono celular ya no solo
se usa para hacer llamadas y enviar men-
sajes, sino que, a través de sus diversas
funciones es posible controlar a otros dis-
positivos, por ejemplo, el encendido de las
luces en nuestras casas, monitoreo de ca-
maras de seguridad en tiempo real, entre
otros.

gos han tenido
desarrollo  im-
portante ya que
gracias a la fabrica- §
cion delos acelerome-%%&
tros es posible monitorear los movimien-
tos del jugador e ir interactuando con los
graficos en la pantallay es capaz de hasta
sentir algunas sensaciones, todo esto es
posible gracias a estas tecnologias.

Sin embargo, no solo en la tecnologia son
aplicables estos dispositivos, en el area
del arte como lo es el caso del artista Jon-
ty Hurwitz quien realizé una escultura tan
pequefa de una bailarina que puede pa-
rarse sobre un cabello humano.

Escultura realizada p Jonty Hurwitz 0|' Jon
Hurwitz)

En la actualidad los MEMS son una
pieza clave para el desarrollo de la
tecnologia a nivel mundial, estan pre-
sentes en distintas areas, ofreciendo
ventajas notables si las comparamos
con otras areas de la tecnologia, son
muy versatiles, cuentan con un buen
rendimiento, el consumo de potencia
es muy bajo, son muy pequefos, tie-
nen buena respuesta en los sistemas.

“La ciencia ficcion basada solamente
en tecnologia creible esta bien, ya que
nos obliga a pensar en circunstan-
cias extranas e inusuales que involu-
cran formas mundanas de tecnologia.
En este sentido, es mas realista que
la ciencia ficcion basada en tecnolo-
gias fantasticas. Sin embargo, a modo
personal, me gusta sonar, especial-
mente con tecnologias que expanden
la imaginacion e indagan los limites
de lo que es posible.” Michio Kaku
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