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comportamiento de la tierra no es igual en todos 
los cultivos ni en cualquier zona. Por lo tanto, este 
trabajo busca realizar una caracterización de terre-
no con el fin de determinar el número de sensores 
y su posición en un área establecida para cultivo 
de lechuga, en el cual se pueda tomar información 
relevante que permita realizar una caracterización 
del comportamiento del suelo durante un proceso 
agrícola. El sistema a implementar servirá a futuro 
como fuente de información para la toma de deci-
siones en el mejoramiento del cultivo.
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Se diseñó un sistema de indicadores de soste-
nibilidad de aplicación a las Universidades em-
pleando una metodología de 7 pasos:  revisión de 
indicadores, selección de indicadores mediante 
la herramienta Scoring, diseño del árbol de re-
querimientos, selección de un panel de expertos 
(realizado mediante el método Delphi), validación 
del sistema, distribución de pesos mediante la 
metodología Análisis Jerárquico Analítico y la cons-
trucción de funciones de valor. El sistema propues-
to proporciona un solo valor (Índice), que puede 
ser disgregado en medidas para cada uno de los 
indicadores que lo componen, con el objetivo de 
que se puedan tomar decisiones en cada uno de 
los niveles de la organización.
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Los robots tradicionalmente están compuestos 
de estructuras (eslabones) rígidos que limitan 
su capacidad de interactuar con su entorno. Por 
ejemplo, los manipuladores o robots industriales 
convencionales compuestos por enlaces rígidos y 
pueden manipular objetos usando solo su efector 
final. Estos robots usualmente encuentran dificul-
tades para operar en entornos no estructurados. 
En la naturaleza una gran variedad de animales 
y plantas exhiben movimientos complejos con 
estructuras elásticas y/o blandas desprovistas de 
enlaces rígidos, en los que muchos de estos son 
compuestos por estructuras simples, redundantes 
y algunas veces continuas. Estos robots bioinspira-
dos que se asemejan a troncos y/o tentáculos bio-
lógicos, ofrecen capacidades que van más allá del 
alcance de los manipuladores de enlaces rígidos 
tradicionales. Pueden adaptar su forma para na-
vegar a través de entornos complejos en una am-
plia variedad de aplicaciones. En esta ponencia se 
presentan el desarrollo actual de investigación del 
programa de ingeniería electrónica enfocado en el 
análisis del modelo dinámico y la precisión de la 
validación experimental del modelo cinemático de 
curvatura constante para establecer una relación 
entre el modelo matemático y el robot continuo, la 
viabilidad y desarrollo de los prototipos continuos 
redundantes y sus posibles aplicaciones industria-
les, médicas, búsqueda y rescate, entre otras.
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