Tema 6: Robotica

El Cuaderno del Inventor.
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¢,Qué es un robot en realidad?

Maquinas disenadas con un proposito especifico
para realizar tareas que evitamos por:
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= A Peligrosidad (ej. espacio) |
I
I

* @ Precisién (ej. cirugia)
* @ Monotonia (ej. limpieza)
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El ADN del
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Percibir - Sensores
*| (Recopilan estimulos)

Robot:
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(Toma decisiones)

La Autonomia

Decidir - Programa Actuar - Actuadorest

(Mndlflcan el entorno)

VRN |

Sensores + Cerebro + Actuadores = ROBOT

|
et el Ll

Maquina Estandar |-

Robot Auténomo \ /,

La diferencia es la capacidad de interactuar y decidir de forma autodnoma. : #;ffﬁ



LEY 3: Autoproteccion. Debe //ﬁ; O
proteger su existencila ' '
(excepto si viola la Ley 1 o 2).

LEY 2: Obediencia. Debe Prioridad
obedecer las ordenes Absoluta:
(excepto si violan la Ley 1). La Vida
Humana
LEY 1: Seguridad. | // N

| Un robot no puede hacer [ \

dano a un ser humano. a ?
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~ Simulador de Decisiones

. ¢Qué deberia hacer el robot segun las Leyes de Asimov?

CASO 2: HOGAR \- || CASO 3:ESPACIO

Ordenes contradictorias. ¥ KR Dafo critico del robot.
e Padre: Limpia 1la 5 e Opcidn A: Salvar el
cocina. oy sistema.
e Hijo: Juega conmigo. ! e Opcion B: Seguir
! P recogiendo datos y

CASO 1: FABRICA

Orden: Aumentar velocidad
de produccién.

Riesgo: Peligro de impacto
para trabajadores.

&

Ly - Bl destruirse. 2
- PRIORIDAD? ‘N éDEclSlON?/ |
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Anatomia Mecanica: Humano vs. Maquina
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Organos Sensoriales -> Sensores

(Recibir informacién)

A O T S e T e - - O T T ) S T R S e T - O T T T S T e e . . - o e

Cerebro -> Microprocesador
(Procesar y decidir)

Misculos -> Actuadores
(Generar movimiento)
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Manos/Boca -> Efectores
(Interactuar con el entorno)
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Vision
Sensor de Luz:
Detecta variables
luminicas (ej. seguir
una linea en el suelo).
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Mide el rebote del
sonido para calcular
distancias y evitar

obstaculos.

' Sensor de Ultrasunidns:H

D

N

Tacto

H Sensor de Presion
Detecta impactos,

fisico mediante
contacto.

temperatura o peso




Mdsculos y Herramientas

GEARBOX

MOTOR CORE

Convierten energia en movimiento fisico
(eléctricos, neumaticos o hidraulicos).
Generan la fuerza bruta.

=" GRIP MECHANICAL

GRIPPER - CONE -

ALDIO OUTPUT

Las partes finales que tienen un efecto
directo sobre el entorno. Interactuan,
manipulan y se comunican.

SPEAKER




|I||I II||II 'II| HEE L1l I||I III|I|I||IIII|I TENNRNENY I||I I||"i||| I|I| AEENRENENENNE ANEN I||I HENENEENE NN EE

Disefio de Chasis: El Arte del

Movimiento
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Deslizante Riesgo de atasco Gran area de contacto Buen equilibrio &
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Obstéaculos @O 806
YD Extremos Imposible Sube pendientes Maxima maniobrabilidad | |
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Conquistando Todos los Entornos

Aire: Propulsion Aérea

Alas fijas o rotatorias (hélices)
para vuelo auténomo.

Agua: Propulsion Acuatica

Biomimesis. Imitacion de aletas
o0 sistemas de chorro para buceo.

Cuerpo Humano: Micro-Navegacion

Robots del tamano de una pastilla
para transportar medicamentos.
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Precision Extrema: Manipulacion

L 4

®
. :
Articulaciones: 4 ij=

Grados de libertad

Sistemas complejos que O
imitan o superan el

rango de movimiento del
brazo humano. 3

Agarre: 4
Manos y Pinzas
Disenadas para manipular

objetos de cualquier
forma o fragilidad.

Especializacion:
Herramientas
Intercambiables

El efector final puede
cambiarse por soldadores,

taladros o bisturis
quirurgicos.
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Darle Vida al Robot: El Codigo

Programar es el idioma para comunicarnos con la maquina.

N
= <
A \ Vay
< >| P
. Entorno Virtual 1. Mundo Fisico
HV.Secuencias de instrucciones N El actuador ejecuta la orden
humanas (bloques visuales). (ej. girar el motor).
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El Bucle de la Inteligencia (Algoritmos)

+
(
CQF ¢ Reaccion en L]
3. RESPUESTA FISICA Tiempo Real 1.ENTRADA SENSORIAL |

Evento: El sensor de
ultrasonidos detecta
un obstaculo a 10 cm.

Accion: ...detener
motores y girar 90
grados.

/
T 2. PROCESAMIENTO

T Condicional: SI hay
/  obstaculo, ENTONCES...
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[ Cerebro: Codigo Etico

(Asimov) + Algoritmos
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Sintesis:

Sensores: Leyendo el
terreno en tiempo real
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El Sistema Integrado

-~

Efectores:

Manipulacién y precisidn

=

~

Chasis y Actuadores:
Impulsando el movimiento

(5 =

La integracidén perfecta de Hardware, Mecanica y Software.




Define en tu documento:

| +
Tu Turno: Proyecto Final
Disena: El robot que imagino.
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Nombre del robot.

Proposito
(Tarea principal).

Sensores (Qué leera).

Actuadores/Efectores
(Como actuara).

Locomocion (Como
se movera).

Dibuja tu esquema
visual.
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Prepara tu diseno. jNos vemos en el laboratorio!
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