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PROLOGO 
Estimado lector, 
 

Tengo a bien presentarle el tercer número de la revista La Mecatrónica en México, 
en su edición del 2019. En ésta ocasión se presentan tres interesantes artículos que 
espero sean de su interés. Reconozco y aprecio el importante trabajo de nuestro comité 
técnico de revisores, así como del comité editorial, gracias a quienes colaboran con la 
revista, ésta se encuentra en constante mejora para aumentar su calidad en contenidos.  

 
El primer artículo nos permite conocer un interesante trabajo de colegas del Instituto 
Tecnológico de Estudios Superiores de Zamora, quienes muestran el desarrollo un control 
de navegación para el Cuadricoptero Parrot AR Drone 2.0 el cual pueda ser utilizado para 
la integración de tecnologías, tales como mediciones de variables físicas. 
  
El segundo artículo, desarrollado en conjunto entre colegas del Instituto Tecnológico 
Superior de Huichapan y del Instituto Tecnológico de Tlalnepantla, aborda el desarrollo de 
un sistema para la identificación de los parámetros que describen la función de 
transferencia de un motor de corriente directa. Se muestra la integración de software y 
hardware, así como los resultados obtenidos en la estimación de la función de 
transferencia para dos motores de CD. 
 
Finalmente, el tercer artículo realizado por colegas del Instituto Tecnológico José Mario 
Molina Pasquel y Henríquez, en la Unidad Académica de Puerto Vallarta nos describe la 
forma en como se desarrolló el control de movimiento, velocidad y la posición de una silla 
de rueda siguiendo trayectorias definidas en un entorno controlado, usando modelos 
matemáticos y técnicas de control, además de implementar una interfaz de comunicación 
para su manejo y monitoreo en tiempo real con ayuda de la instrumentación de sensores 
y actuadores, contando con dos modalidades de manejo el manual y automático. 
 
 
Como es costumbre, deseo invitar a los lectores a presentar trabajos con el propósito de 
seguir promoviendo los avances y el conocimiento en la mecatrónica y áreas afines. Estoy 
convencido que esta es una forma de contribuir en nuestra sociedad para mejorar las 
condiciones de vida mediante el mejoramiento de productos, procesos y servicios. 
 
 
 
 
Dr. José Emilio Vargas Soto 
Fundador 
Asociación Mexicana de Mecatrónica A.C. 
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