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Robética Introduccion

Robética

La robdtica es la rama de la ingenieria mecanica, de la ingenieria electronica y de
las ciencias de la computacién, que se ocupa del disefo, construccion, operacion,
estructura, manufactura y aplicacion de los robots. (pefinicisn de robética — RAE)

La robdtica combina diversas disciplinas, entre las que podemos encontrar a la
mecanica, la electrdnica, la neumatica, la informatica, la inteligencia artificial, la
ingenieria de control, la fisica.

Los avances de la robdtica han demostrado que hay aparatos robotizados que
pueden moverse e interactuar con su entorno basandose en la enorme
disponibilidad de sensores precisos y de motores de alto rendimiento, y el
desarrollo de complejos algoritmos que permiten cartografiar, localizar, planificar
desplazamientos y orientarse mediante coordenadas.

La robdtica va unida a la construccion de "artefactos"” que trataban de materializar
el deseo humano de crear seres a su semejanza y que al mismo tiempo lo
descargasen de trabajos tediosos o peligrosos.

Robot

Un robot es un manipulador reprogramable y multifuncional disefnado para mover
material, partes, herramientas o dispositivos especializados a través de
movimientos programados variables para el desarrollo de una variedad de tareas.

Robot Institute of America (RIA), 1979

Un robot es un dispositivo con grados de libertad que puede ser controlado.

Japanese Industrial Robot Association (JIRA)

¢Qué es la Robotica? ¢Para qué sirve y cuales son sus disciplinas?

https://youtu.be/WIQNLSKwM5Q
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Tipos de robots

Segun su Cronologia se clasifican de 1ra a 4ta generacion.

Primera generacion.

Manipuladores. Son sistemas mecanicos multifuncionales con un sencillo sistema
de control, bien manual, de secuencia fija o de secuencia variable.

Esta generacién de robot se dedica a agarrar materiales y colocarlos en un cierto
lugar. Son robots usados para servir de complemento a maquinas industriales y se
encuentran en una base fija. Comenzaron en 1982. Este tipo de robots dispone de
sistemas de control en lazo abierto, por lo que no tienen en cuenta las variaciones
que puedan producirse en su entorno.

Segunda generacion

Robots de aprendizaje. Repiten una secuencia de movimientos que ha sido
ejecutada previamente por un operador humano. El modo de hacerlo es a través
de un dispositivo mecanico. El operador realiza los movimientos requeridos
mientras el robot le sigue y los memoriza.

Esta generacion de robot aparece en 1984 y se caracteriza por controles definidos
con un servo control, con capacidad para desplazarse por una via y dotados de
programas con trayectoria continua. Este tipo si tiene en cuenta las variaciones del
entorno. Disponen de sistemas de control en lazo cerrado, con sensores que les
permiten adquirir informacién del medio en que se encuentran y adaptar su
actuacioén a las mismas.

Dentro de la clasificacion de los robots de segunda generacion, se encuentran los
gue realizan tareas luego de aprender los movimientos que ejecutan los
operadores humanos. A pesar de utilizar una tecnologia mas avanzada, los
movimientos de este tipo de robots también se realizan en consecuencia.

Lo que hace a las maquinas de segunda generacion, robots de aprendizaje, son sus
sensores especializados y sistemas de retroalimentacion. A través de estos logra
captar qué tareas debe hacer, cudles son los movimientos necesarios para ello y
comprobar del resultado de su practica. Los robots industriales realizando tareas
de soldadura, corte, inyeccion de plasticos, fabricacion, entre otros.
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Tercera generacion.

Robots con control sensorizado. El controlador es una computadora que ejecuta
las 6rdenes de un programa y las envia al manipulador para que realice los
movimientos necesarios.

En la clasificacion de los robots, la tercera generacion es reprogramable a través
de ordenadores. Estos también cuentan con sensores artificiales y otras piezas que
permiten la vision y el tacto empleando lenguajes de programacion. También se
les conoce como robots con control sensorizado y suelen ser utilizados en areas en
las que se realiza multiples tareas, ya que al ser programables los humanos pueden
controlar su sistema mecanico a medida que necesiten ejecutar cada una.

Cuarta generacion

Robots inteligentes. Son similares a los anteriores, pero ademas poseen sensores
gue envian informacién a la computadora de control sobre el estado del proceso.
Esto permite una toma inteligente de decisiones y el control del proceso en tiempo
real.

En la cuarta generacion se encuentran los robots moviles, los cuales son capaces
de participar en diversos procesos gracias a la inteligencia artificial. Estos también
poseen sensores, a los que los ordenadores envian la informacion necesaria
durante la realizacién de actividades. Pero a diferencia de la generaciéon anterior,
estan programados para que puedan tomar decisionesy realizar mas movimientos.

Estos se utilizan en tareas que requieren la realizacién de varias actividades y la
toma de decisiones en tiempo real, tal como lo harian los humanos.

Quinta generacion

Hemos llegado a la quinta generacidn, la ultima en la clasificacidon de los robots. En
esta se encuentran las maquinas mas dotadas de inteligencia artificial, aquellas con
sistemas mecanicos de auténomo alcance a la hora de realizar tareas.

En la quinta generacion se desarrollan maquinas con elementos que permiten que
se desplacen, ya sean ruedas o piernas artificiales. Resultando utiles en tareas de
construcciéon, manufactura, disefo, entre otras parecidas.
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Estructura de un robot

En cuanto a su estructura. Los robots son muy diversos y esto hace dificil establecer
una clasificacion coherente de los mismos. La subdivision de los robots con base
en su arquitectura se hace en los siguientes grupos:

1. Poliarticulados.
2. Moviles.

3. Androides.

4. Zoomorficos.
5. Hibridos.

6. Micro Robots

1. Poliarticulados. Robots de muy diversa forma y configuracion y donde se
encuentran los manipuladores, los Robots industriales, los Robots cartesianos y se
emplean cuando es preciso abarcar una zona de trabajo relativamente amplia o
alargada, actuar sobre objetos de alguna manera. Existen dos subcategorias de
robot poliarticulados.

Robots Paralelos.
Robots Series

Robots Paralelos. Sus articulaciones estan en paralelo.

veloce.
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2. Robots Moviles. Son Robots con gran capacidad de desplazamiento dotados de
sistemas de locomocidn. Estos pueden ser:

Sub acuaticos.
Terrestres.
Aéreos.
Espaciales.

Sub acuaticos. Un robot subacuatico es un robot sumergible teledirigido capaz de
funcionar a profundidades a menudo inaccesibles al ser humano. Controlado a
distancia por barcos o plataformas petroliferas, el robot subacuatico se utiliza
distintas areas: desde la extraccion de petrdéleo hasta la vigilancia del fondo marino
para la salvaguarda del mismo, pasando por la recuperacion de restos de
naufragios e incluso la deteccidn de minas y otros dispositivos subacuaticos, como
naufragios. Con cdmaras de video y luces para poder ver el lecho marino, el robot
subacuatico puede equiparse con sonar, magnetémetros, brazos mecanicos o
instrumentos de muestreo de agua.

Terrestres

Estos robots estan provistos de un sistema de automocion, ruedas, orugas o patas,
gue les permiten desplazarse de un sitio a otro.

Hay distintos tipos de robots moviles:
e Ruedas. Se utilizan sobre superficies lisas.
e QOrugas. Se emplean sobre superficies irregulares.
e Patas. Se usan para superficies muy irregulares. Este tipo de robots se
identifica también con los robots Zoomérficos.
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Robots Submarinos

https://youtu.be/4WOOweslkss

Aéreos. Este tipo de robots son vehiculos aéreos no tripulados VANT, comiUnmente
conocido como dron. Un VANT es un vehiculo sin tripulacidn, reutilizable, capaz de
mantener de manera auténoma un nivel de vuelo controlado y sostenido, y
propulsado por un motor de explosidn, eléctrico o de reaccidn. En su disefio existe
una amplia variedad de formas, tamafos, configuraciones y caracteristicas.
Existen dos variantes: los controlados desde una ubicacion remota, y aquellos de
vuelo auténomo a partir de planes de vuelo pre programados a través de
automatizacion dinamica.

Espaciales. La Robdtica Espacial tiene, principalmente, dos areas de interés:
ROBOTICA ORBITAL, ROVERS y ATERRIZADORES PLANETARIOS. La robética orbital
esta especializada en tareas autdnomas en escenarios sin gravedad, como las
operaciones en la Estacion Espacial Internacional (ISS) u operaciones de servicio en
satélites. Los vehiculos planetarios, por su parte, estan disefiados para operar en
la superficie de los planetas y lunas del Sistema Solar. Otros escenarios como la
exploracion de cometas y asteroides tienen entornos con baja gravedad que se
encuentran entre las dos categorias.
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El dron cartografico profesional
https://youtu.be/x7PwzMYMQhA

ROVER PERSEVERANCE
https://youtu.be/-3ctUzLbOBQ

3. Androides. Son Robots que intentan reproducir total o parcialmente la formay
el comportamiento cinematico del ser humano. Actualmente, los androides son
todavia dispositivos muy poco evolucionados y sin utilidad practica, y destinados,
fundamentalmente, al estudio y experimentacion.
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4. Zoomorficos. Los Robots zoomorficos, que considerados en sentido no
restrictivo podrian incluir también a los androides, constituyen una clase
caracterizada principalmente por sus sistemas de locomocidon que imitan a los
diversos seres vivos. Se catalogan en caminadores y no caminadores.
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5. Hibridos. Corresponden a aquellos de dificil clasificacion, cuya estructura se
sitia en combinacidon con alguna de las anteriores ya expuestas, bien sea por
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conjuncién o por yuxtaposicion. Por ejemplo, un dispositivo segmentado
articulado y con ruedas, es al mismo tiempo, uno de los atributos de los Robots
moviles y de los Robots zoomorficos.

https://youtu.be/mf2rvZ7Uv4s
https://youtu.be/Jky9I1ihAkg

6. Micro Robot. "Micro robot" es un término que se usa para referirse a pequeios
robots. A veces se ha utilizado para referirse a robots mas pequeiios que un
milimetro de lado, pero se ha utilizado como nombre para cualquier robot
inusualmente pequeio. MICROROBOTICS es un campo en evolucion, y posee un
gran potencial para el futuro. Como un ejemplo de reciente de logros en micro
robots, los investigadores surcoreanos ya han demostrado un micro robot de seis
patas de menos de un milimetro de tamafio, lo suficientemente pequefio como
para viajar a través de las arterias. Este robot puede liberar medicamentos que
desbloquean las arterias obstruidas, lo que podria ayudar a detener los ataques
cardiacos. Actualmente se encuentra en la fase de prototipo.

La tecnologia requerida para crear MICROBOTS se llama MEMS - sistemas micro
electromecdanicos. MEMS involucra sistemas mecanicos y electrénicos activos a
micro escala. Para que un robot tenga menos de un milimetro de tamafio a
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menudo significa que tendra caracteristicas de disefio medidas en meras micras.
Usando la definicion menos estricta de "micro robot", como en un robot de unos
pocos centimetros de ancho, los tamafos de las caracteristicas se miden en
milimetros.
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https://youtu.be/HzRielfh ZI
https://youtu.be/j Nws3R4fsA
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Actividades
"Actividad N° 1" - Tipos de robots - Generaciones de Robots
Completa el siguiente crucigrama

Horizontales

1: Manipulador reprogramable y multifuncional disefiado para mover material,
partes, herramientas o dispositivos especializados a través de movimientos
programados variables para el desarrollo de una variedad de tareas.

3: Generacién de robots que comenzé en 1982. Cuya caracteristica dispone de
sistemas de control en lazo abierto, por lo que no tienen en cuenta las variaciones
que puedan producirse en su entorno.

5. Generacion de robots con control sensorizado. El controlador es una
computadora que ejecuta las 6rdenes de un programa y las envia al manipulador
para que realice los movimientos necesarios.

Verticales

1: Rama de la ingenieria mecanica, de la ingenieria electrdnica y de las ciencias de
la computacién, que se ocupa del disefio, construccién, operacién, estructura,
manufactura y aplicacién de los robots.

2: Generacién de robot cuya caracteristica se basa en que repiten una secuencia
de movimientos que ha sido ejecutada previamente por un operador humano. El
modo de hacerlo es a través de un dispositivo mecanico. El operador realiza los
movimientos requeridos mientras el robot le sigue y los memoriza.

4: Generacion de robots dotados de inteligencia artificial.

6: Generacion de robots inteligentes que poseen sensores que envian informacién
a la computadora de control sobre el estado del proceso. Esto permite una toma

intelisente de decricinnec v el control del nracecn en tiemnn real

"Actividad N° 2” Tipos de Robot - Estructura de un Robot
Completa el siguiente crucigrama

Horizontales
2: Son Robots que intentan reproducir total o parcialmente la formay

|
‘........ el comportamiento cinematico del ser humano. Plural
. 3: Son Robots con gran capacidad de desplazamiento dotados de
.-.-.- sistemas de locomocién. Plural
4: Robot que constituyen una clase caracterizada principalmente por
n . sus sistemas de locomocién que imitan a los diversos seres vivos. Se
........... catalogan en caminadores y no caminadores. Plural.
. 5: Robot cuya estructura se sitia en combinacién de dos o mas

CTT T | s s

6: Tipo de robdtica que esta especializada en tareas auténomas en
escenarios sin gravedad, como las operaciones en la Estacion Espacial

I.-.-.- Internacional (ISS) u operaciones de servicio en satélites.
. 7: Tipos de robots aéreos no tripulados. Plural.

..... 8: Término que se usa para referirse a pequefos robots. ...- Robots
]| Verticales

1: Robots de muy diversa forma y configuracion y donde se encuentran
los manipuladores, los Robots industriales, los Robots cartesianos.
Poseen dos sub categorias: Series y Paralelos. Plural.
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"Actividad N° 3” Estructura de un Robot Robots Poliarticulados

Los robots Poliarticulados pueden ser de diversa forma y configuracion existen dos
subcategorias de robot poliarticulados. Selecciona cada una de ellas en relacién a
las imagenes.

Sus articulaciones estan una a continuacion de la ofra.
Sus articulaciones estan en paralelo.

ey

i 1

Sus articulaciones estan una a continuacion de la otra.
Sus articulaciones estan en paralelo

"Actividad N° 4" Estructura de un Robot Robots Moviles

Estos son Robots con gran capacidad de desplazamiento dotados de
sistemas de locomocion. ldentifica cada uno de ellos de las siguientes
imagenes segun su tipo.

Tarrestres
Sub acuaticos
Espacial
Aéreos

Terrestres
Sub acuaticos
Espacial
Aéreos

11

Néstor Horacio Castifieira



www.tecnologia-tecnica.com.ar

Terrestres
Sub acuaticos
Espacial
Aéreos

Terrestres
Sub acuaticos
Ezpacial
Aéreos

"Actividad N° 5” Estructura de un Robot - Robot Terrestres

Estos tipos de robots estan provistos de un sistema de automocidn, ruedas, orugas
o patas, que les permiten desplazarse de un sitio a otro.

Se utilizan sobre superficies lisas.
Se uzan para superficies muy irregulares.

Se emplean sobre superficies irregulares. ‘

Se utilizan sobre superficies lisas.
Se usan para superficies muy irregulares.

Se emplean sobre superficies irragularas. ‘

Se utilizan sobre superficies lisas.
Se usan para superficies muy iregulares.

Se emplean sohbre superficies irregulares. ‘

12
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"Actividad N° 6" Estructura de un Robot - Robots Aéreos y Espaciales
Identifica los que corresponda para cada tipo de robot.

Agreo
Ezpacial

Aerso
Espacial

"Actividad N° 7" Estructura de un Robot - Androides, Zoomorficos, Hibridos y

Micro Robot
Identifica los que corresponda para cada tipo de robot.

r.g: ‘@
(¥ ~
- . ' \
ESNE S
1 1 Hibridos
| B Zoomdrficos
: & R e Micro Robet
\ Androides
[ & (9.

Hibridos
Zoomérficos
Micro Robot
Androides

Hibridos
Zoomorficos
Micro Robot
Androides
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Respuestas
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"Actividad N° 3"

Sus articulaciones estan una a continuacion de la otra.

Sus articulaciones estan en paralelo.

"Actividad N° 4"

Aéreos iz
Sub acuaticos

Espacial Terrestres
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"Actividad N° 5"

Se usan para superficies muy irregulares.

Se utilizan sobre superficies lisas.

Se emplean sobre superficies irregulares.

"Actividad N° 6"

Aéreo Espacial
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"Actividad N° 7"

(

S
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Micro Robot
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Material de Referencia
Fundamentos de la Robdtica — BARRIENTOS — PENIN — BALAGUER — ARANCIL

Introduccidn a la Robdtica. Historia, definiciones, tipos, partes y aplicaciones de robots. Profesor. Ing. ALLEINY
MACHADO SOSA. MSC.

INTRODUCCION A LA ROBOTICA INTELIGENTE - Pedro José Sanz Valero

Antecedentes, Tipos y Aplicaciones de los Robots Prof. Oscar E. Ramos

Web:

¢Qué es la Robdtica? ¢ Para qué sirve y cuales son sus disciplinas?
https://youtu.be/WIQNLSKwM5Q

Robots Submarinos
https://youtu.be/4WOOweslkss

El dron cartografico profesional
https://youtu.be/x7PwzMYMQhA

ROVER PERSEVERANCE
https://youtu.be/-3ctUzLbOBQ

Most Advanced Robots Doing Complicated Actions [Humanoid Robots, Robot Dogs and More]
https://youtu.be/mf2rvZ7Uv4s

Most Advanced Al Robots - Humanoid & Industrial Robots
https://youtu.be/Jky9l1lihAkg

Micro-robots magnéticos
https://youtu.be/HzRielfh ZI

Micro Robots and Nano Drones
https://youtu.be/j Nws3R4fsA
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