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Introduccion

La tecnologia actual crece dia a dia, debemos estar en constante actulizaciones y aprendizajes
de los nuevos inventos, de lo que se esta utilizando.

Por ese motivo se presenta MECATRONICA, con los conceptos fundamentales para poder
entender, comprender, analizar lo que es realmente es esta nueva rama que se basa en la
fusion de la electronica-mecanica-informatica-control, todos estas ingenierias nos ayudan a
poder generer sistemas mecanicos comandados por pc que realicen tareas asignadas.

Esta rama nos permite crear sistemas que puedan tomar decision por su cuenta, como brazos
roboticos que sepan donde moverse segun determinadas decisiones, el piloto automatico de un
avion entre otras aplicaciones. Que son de gran utilidad para el hombre.

Por eso mecatronica; inginieria pura al serivicio del hombre.
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Objetivo

Presentar una nueva rama de la ingenieria llamada MECATRONICA que se esta utilizando
mucho en la actualidad en diversas industrias y con diversos propositos. La mecatrdnica se

popularizo con la Revolucion Industrial.

El objetivo de la Mecatronica es formar profesionales capaces de proporcionar a la Industria
herramientas que interactuan las tres disciplinas, permitiendo automatizar y mejorar la
produccién en éptimas condiciones, en la actualidad la industria necesita los conocimientos y

aplicaciones de la mecatronica.

1-Definicion de mecatronica.

La Ingenieria Mecatrdnica surge la combinacion sinérgica de distintas ramas de la Ingenieria,
entre las que destacan: la Mecanica de precisidn, la Electrénica, La Informatica y los Sistemas
de Control. Su principal propdsito es el analisis y disefio de productos y de procesos de

manufactura automatizados.

Mecanica Electrénica

Modelado El &t Sensores
de sistemas
oA Clrcmterla
de control
Simulaci 6n
Informatica Mi cro-
controladores

La Mecatrdnica estd centrada en mecanismos, componentes electrénicos y mddulos de
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computacion los cuales hacen posible la generacidn de sistemas mas flexibles, versatiles y
econdmicos. El término de Mecatrdénica fue definido por primera vez en 1969 por un japonés

de nombre Tetsuro Moria en la compafiia japonesa Yasakawa.

1.1-Un sistema mecanico realiza las siguientes operaciones

Recibe la sefial »| Procesa la sefial » Genera Fuerzay
Movimiento
A\ 4 A\ 4
Sensores Procesadores Actuadores

2-Antecedentes

La Mecatrdnica tiene como antecedentes inmediatos a la investigacidn en el drea de
Cibernética realizada en 1936 por Turing y en 1948 por Wiener y Morthy, las maquinas de
control numérico, desarrolladas inicialmente en 1946 por Devol, los manipuladores, ya sean
teleoperados, en 1951 por Goertz, o robotizados, en 1954 por Devol, y los autématas

programables, desarrollados por Bedford Associates en 1968.

En 1969 la empresa japonesa Yaskawa Electric Co. acuiia el término Mecatrdnica, recibiendo en

1971 el derecho de marca. En 1982 Yaskawa permite el libre uso del término.

Actualmente existen diversas definiciones de Mecatronica, dependiendo del area de interés del

proponente. En particular, la UNESCO define a la Mecatrénica como:

"La integracidn sinérgica de la ingenieria mecdanica con la electrénica y el control inteligente por

computadora en el disefio y manufactura de productos y procesos".

Sin embargo, una manera mas interesante de definir la Mecatronica es posible por:
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"Disefio y construccion de sistemas mecanicos inteligentes".

Un sistema mecatrénico se compone principalmente de mecanismos, actuadores, control

(inteligente) y sensores. Tradicionalmente la Mecanica se ha ocupado solo de los mecanismos y

los actuadores, y opcionalmente puede incorporar control. La Mecatronica integra

obligatoriamente el control en lazo cerrado y por lo tanto también a los sensores.

2.2-Mecatrénica: Filosofia y Disefio.

Desarrollo historico de la mecatroénica.

La ingenieria ha avanzado con el ser humano, se dice que el primer gran paso que dio, fue
cuando se usd herramientas labradas para la caceria o en el encender de la hoguera. El hombre
empez6 a desarrollar técnicas para su propio sustento, por ejemplo, técnicas para producir

metales resistentes, arcos, vestimenta, arado.

El hombre no solo hizo uso de técnicas, sino que sustituyo la fuerza del hombre por la fuerza
animal, a partir del surgimiento del arado. El paso importante para el surgimiento de las
ingenierias fue la Revolucién Industrial, el mayor cambio tecnolégico, en el cudl se sustituye el
trabajo manual por la industria y manufactura de maquinaria. La revolucion comenzé con la

mecanizacion de las industrias textiles.

Gracias a la Revolucién Industrial, surge:

e La produccidén en serie.

¢ Aplicacién de ciencia y tecnologia que permita el desarrollo de maquinas que mejoran

los procesos productivos.

A medida que pasa el tiempo, se introduce la electrénica e informatica en los procesos de
produccion. Esta implementacidn, mejora la produccién, incrementando la velocidad de

produccidn y la calidad.
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La industria actual prevalece gracias a la calidad de sus productos, velocidad de produccion,
uniformidad. Como todo va en constante cambio, siempre se ira requiriendo de nuevas
implementaciones tecnoldgicas y el desarrollo de las mismas. Gracias a estos factores, surge la

hoy en dia una nueva disciplina, Mecatrdnica.

3-Sistema Mecatrdnico

Un sistema mecatrdnico es aquel sistema digital que recoge sefiales, las procesa y emite una
respuesta por medio de actuadores, generando movimientos o acciones sobre el sistema en el
gue se va a actuar: Los sistemas mecanicos estan integrados por sensores, microprocesadores y
controladores. Los robots, las maquinas controladas digitalmente, los vehiculos guiados

automaticamente, etc. se deben considerar como sistemas mecatréonicos

3.1-Elementos claves de la mecatrdnica

Modelacién de sistemas fisicos.

Los sistemas fisicos son los sistemas “tangibles”, los que se presentan en la vida real, son todos
aquellos sistemas compuestos por maquinaria y equipos. En la modelacién de sistemas fisicos,

estamos hablando del disefio de los sistemas mecanicos-eléctricos.

Los modelos proporcionan predicciones utiles.

La gran importancia de estos modelos es el resultado final, la prediccién, es o no satisfactorio
para el propdsito particular considerado. Los modelos son sinénimos de representaciones. Y

nos ayuda de la siguiente manera para:

e La prediccién.

e Control.

e Adiestramiento.
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Modelo. Esquema tedrico de un sistema o realidad compleja que se elabora para facilitar su

compresion y estudio. Cada una de las modalidades, tipos o categorias que existen de algo.

Para efectuar el andlisis de un sistema, es necesario obtener un modelo matematico que lo
represente. El modelo matematico equivale a una ecuacion matematica o un conjunto de ellas

en base a las cuales podemos conocer el comportamiento del sistema.

Es necesario comentar que el modelo matematico que se desarrolla a partir de un sistema no

es unico, debido a lo cual se pueden lograr representaciones diferentes del mismo proceso.

Estas diferentes representaciones no contradicen una a la otra. Ambas contienen informacién
complementaria por lo que se debe encontrar aquella que proporcione la informacién de

interés para cada problema en particular.

Dentro de este contexto, por lo general se emplea la representacion en "variables de estado"
aunque no por ello el método de "relacidén entrada-salida" deja de ser interesante a pesar de

proporcionar menor informacion de la planta.

Para uniformizar criterios respecto a las denominaciones que reciben los elementos que

conforman un sistema de control es necesario tener en mente las siguientes definiciones:

Planta Cualquier objeto fisico que ha de ser controlado.

Proceso Operacidn o secuencia de operaciones.

e caracterizada por un conjunto de cambios graduales que llevan a un resultado o estado

final a partir de un estado inicial.

e Sistema Combinacidon de componentes que actian conjuntamente y cumplen un

objetivo determinado.

e Perturbacidn, Es una sefial que tiende a afectar adversamente el valor de la salida de un

sistema.
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Mecanismos

En el drea de mecanismos, los principales problemas son reduccidon de complejidad, eliminacidn

de mecanismos y sintesis de mecanismos mecatrdnicos.

La reduccion de la complejidad se refiere a reducir el nimero de elementos del mecanismo,
mediante el uso de control inteligente. La eliminacion del mecanismo implica el uso directo de
actuadores y de controles mas sofisticados. La sintesis de mecanismos mecatrénicos consiste
en utilizar actuadores directamente en el mecanismo para mejorar su movimiento; un ejemplo
de sintesis es el desarrollo de rodamientos con actuacién magnética para eliminar la friccion. Se

caracteriza por una mejor caracterizacion del mecanismo y el disefio por computadora.

Actuadores

Todo mecanismo requiere de una fuente de potencia para operar. Inicialmente esta fuente de
potencia fue de origen animal, posteriormente se aprovecho la fuerza generada por el flujo de
aire o agua, pasando luego a la generacidn de potencia con vapor, por combustiéon interna y
actualmente con electricidad. Si esta fuente de potencia es modulable o controlable, se tiene
un actuador. Los principales desarrollos de los actuadores en la Mecatrdnica son: manejo
directo, eliminando mecanismos, utilizando actuadores electromagnéticos, piezoeléctricos y
ultrasénicos.También deben considerarse los actuadores neumadticos u oleo-hidraulicos. Un
tipo de actuadores muy utilizados son los motores eléctricos; se han desarrollado
investigaciones en nuevos modelos matematicos, nuevos tipos de manejadores y en nuevos
tipos de control. Un tipo de actuador que se ha utilizado mucho en nanomaquinaria son los

actuadores electrostaticos.

Controles
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Un area muy desarrollada en la Mecatrdnica es el control. Se tienen dos tendencias
importantes: el uso de las técnicas mas modernas de la teoria de control automatico y el
desarrollo de controles inteligentes, que busca mejorar la percepcién del medio ambiente y
obtener una mejor autonomia. Algunos de los avances mads importantes en la rama del control
automatico son: redes neuronales, modos deslizantes, control de sistemas a eventos discretos,

control adaptable, légica difusa y control robusto.

Sensores

Los sensores son dispositivos que permiten medir el estado del mecanismo o del medio
ambiente. La incorporacién de sensores a los mecanismos es el resultado de utilizar controles
de lazo cerrado. Un ejemplo muy desarrollado es el uso de la vision artificial, la cual se usa para
determinar la posicidn y la orientacién del mecanismo, del ambiente o de las herramientas, sin
embargo, no siempre es posible medir directamente alguna variable se estima su valor por
medio de observadores del estado y filtros. Por otro lado, se tiene la fusiéon de sensores. Un
problema que se ha manejado recientemente es el desarrollo de referenciales para determinar
la posicidn y orientacién en problemas de navegacién, siendo resuelto por medio de sistemas

de posicionamiento global (GPS, por sus siglas en inglés).

Servomecanismo

Un servomecanismo es un sistema formado de partes mecanicas y electrénicas que en
ocasiones son usadas en robots, con parte movil o fija. Puede estar formado también de partes
neumaticas, hidraulicas y controlado con precisidn. Ejemplos: brazo robot, mecanismo de

frenos automotor, etc.

Ya desde la segunda mitad del siglo XIX los ingenieros inventaron maquinas capaces de regular

su actividad por si mismas; lamamos servomecanismos a estas maquinas. Se trata de
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dispositivos capaces de captar informacién del medio y de modificar sus estados en funcién de

las circunstancias y regular su actividad de cara a la consecucidn de una meta.

A partir de 1948, Wiener, el fundador de la cibernética, mostré que las categorias mecanicistas
tradicionales, en particular, la causalidad lineal, no servian para entender el comportamiento de
estos sistemas. Los servomecanismos muestran un comportamiento teleoldgico y una
estructura causal circular, como en el caso del sistema formado por un termostato y una fuente

de calor.

4-Ramas fundamentales de la Mecatronica

La Mecatronica se ha desarrollado en diferentes ramas creando asi nuevos conceptos, nuevos

limites donde se puede llegar entre estas ramas se pueden mencionar:

4.1-Auto tronica

Desde la década del sesenta, con los primeros encendidos con transistores, la industria
electrdnica ha ocupado un campo cada vez mas amplio y variado en el mercado automotriz.
Millones de sensores, de elementos electromecdnicos y micromecanicos se fabrican cada afio
para cubrir la necesidades crecientes de la industria automotriz. Cada vehiculo incorpora
multiples dispositivos electromecanicos para actuar en las areas de eficiencia energética,
operacion, asistencia a la conduccién, seguridad, confort y disminucién de la polucion.

El area de eficiencia energética cubre dmbitos como el control de encendido, manejo de los
tiempos y de la mezcla de la inyeccidn electrdnica. La inyeccion directa de la mezcla,
controlando tanto el momento, la razén combustible-aire, la distribucidon dentro del piston vy el
encendido programado de la bujia, permite un aumento de la eficiencia del motor de
combustién del orden de un 33% en motores de una misma cilindrada. Ademas, una mejor

combustidn tiene como consecuencia una menor generacion de polucion.
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En el proceso de inyeccidén, los sistemas electronicos controlan la cantidad de combustible
inyectado, tiempos de inyeccion, angulo de inyeccidn y encendido, apertura de las valvulas de
admisidn y escape, manejo de gases de recirculacion y otras funciones mas especificas
dependiendo de cada marca. Los elementos piezoeléctricos de los inyectores y controladores
electrénicos de la mezcla, y el flujo de combustible y aire son los actores del cambio tecnolégico
en esta area.

Una de los ultimos ambitos donde estd incursionando la electrénica es en las cajas de
transmision. Los motores de combustién tienen un estrecho rango de velocidad en que logran
su mayor eficiencia. Las cajas de transmisidén adaptan la velocidad de rotacién del eje con la
velocidad de rotacion de las ruedas para adaptarse a las demandas de carga y solicitudes de
conduccién. Ademas, conectan o desconectan el motor en casos de detencidn.

Las cajas automaticas, respecto de las manuales, son menos eficientes, de mayor costo de
fabricacion y mantenimiento; ademas de mayor peso y volumen. Para mantener la eficiencia de
las cajas manuales y las comodidades de las automaticas, en el ultimo lustro se han comenzado
a introducir cajas manuales con accionamiento robotizado. Motores eléctricos y relés
comandados en forma electrdnicas realizan el cambio de engranaje, ya sea por accion directa
del conductor o por accién de un computador de gestidon de caja de cambio.

4.1.1-Electronica y la asistencia en la conduccion: Hoy la electrdnica asiste a las acciones del
conductor con programas que supervisan y se adaptan al modo de conducir de cada uno. Es
posible encontrar vehiculos que ofrecen programas para diversas condiciones de conduccién,
ajuste de asientos y de clima, sistemas de sonido, etc., que aprenden automaticamente las

preferencias del conductor.

4.1.2-Electrénica y seguridad: Elementos pasivos y activos, como sensores de aceleracidon que
actuan con los airbags y equipamiento electrdénico para asistencia a la conduccién, sistemas de
posicionamiento GPS, detectores de distancia de otros vehiculos y de ayuda a estacionar, son

ejemplos modernos de electrénica aplicada.

4.1.3-Electronica y sensores: Variadas técnicas usan los vehiculos para sensar las variables
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fisicas de operacion y comandos del conductor. Las tecnologias involucradas son
semiconductores de potencia, sensores micromecdanicos y de aplicacion especifica, elementos
de mecatrdnica, y unidades electromecanicas, destacandose las familias de sensores de
temperatura de efecto Hall, sensores de vibracién piezoeléctricos, acelerometros integrados,

sensores de posicion, medidores de caudal, de presién MAP, y de control de movimiento.

Todos ellos generan sefiales que van a diferentes microprocesadores dedicados que toman
decisiones para la operacién del vehiculo. Entre los principales desafios de la electrénica del
automovil esta su robustez para soportar las exigencias dindmicas a las que esta sometido el

vehiculo, asi como a los requerimientos de exigentes condiciones ambientales de operacidn.

4.1.4-Redes de datos: Es claro que en los vehiculos modernos las comunicaciones entre los
diferentes sensores y los centros de control se realizan via comunicaciones seriales. Sistemas
como CAN o semejantes se encuentran instalados en los vehiculos modernos. Existen al menos
tres redes internas de comunicacidn asociadas con los sistemas del automavil: eficiencia
energética, operacion y disminucién de la polucién; asistencia a la conduccién con seguridad y

confort; y red de elementos de servicio.
4.2-Robotica

La robédtica es un concepto de dominio publico. La mayor parte de la gente tiene una idea de lo
gue es la robdtica, sabe sus aplicaciones y el potencial que tiene; sin embargo, no conocen el
origen de la palabra robot, ni tienen idea del origen de las aplicaciones utiles de la robdtica

como ciencia.

La robdtica como hoy en dia la conocemos, tiene sus origenes hace miles de afios. Nos
basaremos en hechos registrados a través de la historia, y comenzaremos aclarando que
antiguamente los robots eran conocidos con el nombre de autématas, y la robdtica no era
reconocida como ciencia, es mas, la palabra robot surgié hace mucho después del origen de los

automatas.
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Desde el principio de los tiempos, el hombre ha deseado crear vida artificial. Se ha empefiado
en dar vida a seres artificiales que le acompafien en su morada, seres que realicen sus tareas
repetitivas, tareas pesadas o dificiles de realizar por un ser humano. De acuerdo a algunos
autores, como J. J. C. Smart y Jasia Reichardt, consideran que el primer autémata en toda la
historia fue Adan creado por Dios. De acuerdo a esto, Adan y Eva son los primero autdmatas
inteligentes creados, y Dios fue quien los programé y les dio sus primeras instrucciones que
debieran de seguir. Dentro de la mitologia griega se puede encontrar varios relatos sobre la
creacién de vida artificial, por ejemplo, Prometeo creo el primer hombre y la primer mujer con
barro y animados con el fuego de los cielos. De esta manera nos damos cuenta de que la
humanidad tiene la obsesion de crear vida artificial desde el principio de los tiempos. Muchos

han sido los intentos por lograrlo.

Los hombres creaban autématas como un pasatiempo, eran creados con el fin de entretener a
su dueno. Los materiales que se utilizaban se encontraban al alcance de todo el mundo, esto es,
utilizaban maderas resistentes, metales como el cobre y cualquier otro material moldeable,
esto es, que no necesitara o requiriera de algun tipo de transformacidon para poder ser utilizado

en la creacién de los autématas.

Estos primeros autdomatas utilizaban, principalmente, la fuerza bruta para poder realizar sus
movimientos. A las primeras maquinas herramientas que ayudaron al hombre a facilitarle su
trabajo no se les daba el nombre de autdmata, sino mas bien se les reconocia como artefactos

o simples maquinas.
4.2.1-Breve historia de la robética.

Por siglos el ser humano ha construido mdaquinas que imiten las partes del cuerpo humano. Los
antiguos egipcios unieron brazos mecanicos a las estatuas de sus dioses. Estos brazos fueron

operados por sacerdotes, quienes clamaban que el movimiento de estos era inspiracion de sus
dioses. Los griegos construyeron estatuas que operaban con sistemas hidraulicas, los cuales se

utilizaban para fascinar a los adoradores de los templos.

Durante los siglos XVII y XVIII en Europa fueron construidos mufiecos mecanicos muy

ingeniosos que tenian algunas caracteristicas de robots.
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Jacques de Vauncansos construyo varios musicos de tamano humano a mediados del siglo XVIII.
Esencialmente se trataba de robots mecdanicos disefiados para un propésito especifico: la

diversion.

En 1805, Henri Maillardert construyé una mufieca mecanica que era capaz de hacer dibujos.
Una serie de levas se utilizaban como ‘ el programa ’ para el dispositivo en el proceso de
escribir y dibujar. Estas creaciones mecanicas de forma humana deben considerarse como
inversiones aisladas que reflejan el genio de hombres que se anticiparon a su época. Hubo otras
invenciones mecanicas durante la revolucion industrial, creadas por mentes de igual genio,
muchas de las cuales estaban dirigidas al sector de la produccidn textil. Entre ellas se puede
citar la hiladora giratoria de Hargreaves (1770), la hiladora mecanica de Crompton (1779), el

telar mecdnico de Cartwright (1785), el telar de Jacquard (1801), y otros.

El desarrollo en la tecnologia, donde se incluyen las poderosas computadoras electrénicas, los
actuadores de control retroalimentados, transmision de potencia a través de engranes, y la
tecnologia en sensores han contribuido a flexibilizar los mecanismos autématas para
desempefiar tareas dentro de la industria. Son varios los factores que intervienen para que se
desarrollaran los primeros robots en la década de los 50’s. La investigacidn en inteligencia
artificial desarrolléd maneras de emular el procesamiento de informacion humana con

computadoras electrénicas e inventd una variedad de mecanismos para probar sus teorias.



16| Pagina

No obstante las limitaciones de las maquinas robéticas actuales, el concepto popular de un
robot es que tiene una apariencia humana y que actia como tal. Este concepto humanoide ha

sido inspirado y estimulado por varias narraciones de ciencia ficcion.

Una obra checoslovaca publicada en 1917 por Karel Kapek, denominada Rossum’s Universal
Robots, dio lugar al término robot. La palabra checa ‘Robota’ significa servidumbre o trabajador
forzado, y cuando se tradujo al ingles se convirtié en el término robot. Dicha narracion se
refiere a un brillante cientifico lamado Rossum y su hijo, quienes desarrollan una sustancia
guimica que es similar al protoplasma. Utilizan ésta sustancia para fabricar robots, y sus planes
consisten en que los robots sirvan a la clase humana de forma obediente para realizar todos los
trabajos fisicos. Rossum sigue realizando mejoras en el disefio de los robots, elimina érganos y
otros elementos innecesarios, y finalmente desarrolla un ser “ perfecto ’. El argumento
experimenta un giro desagradable cuando los robots perfectos comienzan a no cumplir con su

papel de servidores y se rebelan contra sus duenos, destruyendo toda la vida humana.

5- Disciplinas con las que se relaciona la Ingenieria Mecatronica:

6- En qué areas se desempeiia la Mecatronica:

7- Que papeles desempeiia el Ingeniero en Mecatronica

e Supervisar la calidad de los procesos de produccién de bienes y servicios.
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Participar como agente en la innovacién y transferencia de tecnologia.

Promover la investigacion tecnoldgica, como la mejora de los procesos de produccion.
Formar equipos multidisciplinarios de trabajo.

Mejorar el uso de la tecnologia en el disefio de sistemas.

Lograr un ahorro en costos de produccién.

Aplicar sus conocimientos en Mecdnica, Control de Sistemas, Computacién, Electricidad

y Electrdnica en la seleccidn y programacion de sistemas de produccion.
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Conclusion

La Mecatronica nos muestra la fusiéon entre el hombre y la maquina. Y como el hombre inventa

cosas, desarrolla, las fusiona para tratar de satisfacer sus necesidades.

La Mecatronica es el futuro de la tecnologia, con la aplicacion, la aparicién de robots que

realizan tareas que anteriormente las realizaba el ser humano.

Existen en la actualidad grandes proyectos de desarrollos en los cuales los robots presentan

caracteristicas humanas, responden a estimulos, toman ciertas decisiones, tiene conocimiento.

En el futuro se pretende crear robots que se asemejen totalmente al ser humano, y esto trae
grandes controversias como: serdn los robots capaces de sentir, de poseer sentidos,

sentimientos poder razonar.

Este tema fue tema de una pelicula que todos pensamos que se trataba de una pelicula de
ciencia ficcion pero con el paso agigantado del crecimiento de la tecnologia quien no puede
asegurar que no puede pasar? Donde la fusién entre el hombre y la maquina sea tal, que no se

va a saber si el hombre controla a la maquina o la maquina controla al hombre.
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Complemento

Mecatroénica en la Actualidad

* Desarrollo de software y hardware para computadoras
digitales.

* Desarrollo de la automatizacién industrial.

» Desarrollo de maquinas y sistemas inteligentes.

Desarrollo de software y hardware para

computadoras digitales.

* El control de sistemas mecanicos esta sufriendo un
cambio sin precedentes, porque el determinante
primario para la funcién del sistema esta a cargo del
software de control.

 “E| software en tiempo real es componente esencial
de los sistemas mecatrénicos.”
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Desarrollo de la automatizacion
industrial.

* “Nace un nuevo término: MPS (Sistemas Modulares de
Produccién ".

« Se puede modelar a escala una fabrica, simular y
programar en tiempo real las diferentes funciones
como. manejo de materiales, almacenamiento,
transporte, maquinado, ensamblaje, control y calidad.

Desarrollo de maquinas y

sistemas inteligentes.

« Se dice que una maquina es inteligente cuando
su operacién y control son auxiliados por un
computador digital con software inteligente.

« ES - Sistemas Expertos.

« Al - La Inteligencia Artificial.
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ASIMO

"Advanced Step in innovative Mobility" - Paso Avanzado en Movilidad Innovadora.

» Robot Humanoide creado en el aiio 2000 por la empresa
Honda.

» ASIMO no sdlo puede avanzar y retroceder.




