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iBIENVENIDOS A ESTA NUEVA MODALIDAD DE ESTUDIO EN CASA!

REFLEXION: Nuestra existencia esta colmada de retos, normalmente los encaramos de manera organizada y voluntaria. lo que no
sabemos con certeza es como los vamos a enfrentar.

En estos dias, se nos presentan cambios radicales que nos sacan de un estado comodo y seguro, ganado con esfuerzo y dedicacion.
Es hora de disfrutar de nuevas experiencias que nos llevaran a la meta trazada y recordaran que en esta vida “todo cambia”.

Clase #1
CONTENIDOS Y LOGROS SEGUNDO PERIODO - 2020

CONTENIDO: ROBOTICA

TEMAS:

Definicion de robot

partes de un robot

Tipos de robots

Ensamble de un robot

Programacién basica de un robot.

Sensor seguidor de linea

Sensor ultrasonido

Actuadores que forman parte de un robot
Sistemas de locomocion utilizados en un robot
Clasificacion de los robots segun su funcién, disefio y locomocién

LOGROS

e Desarrolla trabajo cooperativo utilizando los entornos virtuales de aprendizaje.

e Utiliza recursos tic para su auto aprendizaje, sobre temas de informatica que le permiten resolver problemas cotidianos.

e Relaciona el desarrollo de la robética con los avances en la ciencia, la técnica, las matematicas y otras disciplinas.

e Convierte los recursos tecnologicos e informaticos en mediadores de saberes para obtener conocimiento y aplicarlo en su vida
cotidiana.

e Reconoce los dispositivos electronicos necesarios para detectar sefales de entrada en artefactos autbnomos.

e Analiza problemas, utilizando una metodologia de pasos ordenados para darles solucion; teniendo en cuenta las necesidades
econdmicas, sociales y culturales de su entorno.

+++++++++

Desarrollo de laclase # 1

Informaciéon tomada de: http://manualderobotica.blogspot.com/search/label/GENERALIDADES

¢, Como se creo la palabra Robot?
La palabra “robot” la utilizé por primera vez el escritor Karel Capek quien, en 1917 denomind a unas maquinas construidas por el
hombre y dotadas de inteligencia. Deriva de “robotnik” que define al “esclavo de trabajo”.

¢, Cuales son las leyes robéticas?

En su libro “l ROBOT” en el afio 1950, el escritor Isaac Asimov enuncia las TRES LEYES ROBOTICAS:

1. Un robot no debe dafiar a un ser humano o, por su inaccion, dejar que un ser humano sufra dafo.

2. Un robot debe obedecer las 6rdenes que le son dadas por un ser humano, excepto cuando estas 6rdenes estan en oposicién con la
primera Ley.

3. Un robot debe proteger su propia existencia, hasta donde esta proteccién no esté en conflicto con la primera o segunda Ley.

¢, Como se define hoy un Robot?

El Instituto Norteamericano de Robdética define Robot de la siguiente forma: Manipulador multifuncional y reprogramable, disefiado
para mover materiales, piezas, herramientas o dispositivos especiales, mediante movimientos programados y variables que permiten
llevar a cabo diversas tareas

Otra Definicion de robot: Maquina automatica programable, capaz de realizar determinadas operaciones de manera autbnomay
sustituir a los seres humanos en algunas tareas, en especial las pesadas, repetitivas o peligrosas; puede estar dotado de sensores,
gue le permiten adaptarse a nuevas situaciones.

"en esta fabrica automatizada, los robots colocan y sueldan las piezas; el gran reto de la ingenieria es aspirar a conseguir brazos de
robot con tanta flexibilidad y precision como el brazo humano; los robots son capaces de realizar tareas repetitivas de forma mas
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rapida, barata y precisa que los seres humanos; uno de los principales usuarios de robots es la industria del automovil"

Partes de un robot:

Chasis o esqueleto del robot.
Mecanismos

Las fuentes de energia

Sensores.

Actuadores 0 motores.

Cerebro del robot o controlador.
Programa o software de control del robot.

Chasis 0 esqueleto de un robot: Le da forma y sostiene al resto de las partes.

Mecanismos: Son los elementos que permiten transmitir el movimiento entre sus partes. Los movimientos de giro, de
desplazamiento.
Por ejemplo los engranajes, las poleas, las correas, las ruedas, etc.

Engranajes

Engranajes libres o Engranaje Gusano o Sin
intermedios fin

Uso del engranaje
GUSANO o SIN FIN

Engranaje coénico o biselado Bandas y poleas

Relaciones de engranajes

La relacion de engranaje es la relacion entre el nimero de dientes en un engranaje respecto al nimero de dientes en otro.

Engranaje chico con 8 dientes (eje de entrada)
y engranaje grande con 40 dientes (eje de salida)

Por ejemplo:

La relacion de engranaje en la imagen de arriba es de 40 a 8 o, simplificando 5 a 1.
Esto significa que le lleva 5 revoluciones (vueltas) al engranaje mas pequefio alcanzar 1 revolucién del engranaje mas grande.

La relacion de engranaje proporciona el cambio en la velocidad y torque de los ejes de rotacion.

Si le lleva 5 vueltas al engranaje de 8 dientes por cada vuelta del engranaje de 40 dientes, significa que el engranaje de 40 dientes
girara 5 veces mas lento que el de 8 dientes.

Pero, también significa que el eje del engranaje de 40 dientes tiene 5 veces el torque

(fuerza de rotacion) del eje con el engranaje de 8 dientes



Quiere decir que si en el eje de engranaje chico (engranaje de entrada) pusiéramos el motor; y en el eje de engranaje grande
(engranaje de salida) pusiéramos la rueda; lo que estariamos logrando en nuestro robot es que sea 5 veces mas fuerte en la rotacion
de la rueda pero a su vez 5 veces mas lento.

Las fuentes de energia: La energia eléctrica, que en nuestro caso seran las baterias, y la energia mecanica, que es entregada al
robot por el motor.

Sensores: Son los elementos que le entregan informacion al robot para que éste pueda conocer la situacion exterior.
Por ejemplo sensores de tacto, de luz, de temperatura, etc.

Actuadores 0 motores: convierte energia eléctrica en energia mecanica.
Cerebro del robot o controlador: permite controlar las acciones del robot.
Programa o software de control del robot: le indica al elemento de control que debe hacer.

ACTIVIDAD #1

1. Leery resumir la informacion completa sobre el tema de la clase # 1, utilizado las siguientes referencias bibliogréficas:
http://manualderobotica.blogspot.com/search/label/GENERALIDADES

http://www.letraherido.com/19040302robots.htm
VAMOS A UTILIZAR PARA LA CLASE # 1 ESTAS REFERENCIAS DE ESTUDIO.

2. Enumere 10 aplicaciones que se le pueden delegar a un robot en estos dias de pandemia.
3. Realice un cuestionario de 5 preguntas con respuesta sobre lo que leyo.
4. ¢cudl es su opinién personal sobre robots, si tuviera que disefiar uno cual seria la funcién de dicho robot?

Recuerden que la solucion de la actividad es individual. En esta modalidad de
estudio no acepto respuestas exactamente iguales.

Enviar a reinacas@hotmail.com,Indicando nombre, apellidos y grupo.
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