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Introduccion

La robotica es un concepto de dominio publico. La mayor parte de la gente tiene una idea
de lo que es la robotica, 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 (tiles de

la robética 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 automatas, y la robética no era
reconocida como ciencia, es mas, la palabra robot surgié hace mucho después del origen de

los autdmatas.

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 Richards, consideran que el primer
autdmata 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 programo y les dio sus

primeras instrucciones que debieran de seguir.




La Robdtica

; Qué es la Robbtica?

maquinas de estados.

En los principios de la Robética los que se dedicaban a crear robots o artefactos roboticos
eran pocos Y debian ser expertos cientificos. El término Robot fue utilizado por primera vez
por el escritor checo Karen Capel en 1921, su obra dramatica "Robbota” que significa

servidumbre o trabajo forzoso dio lugar a esta expresion al traducirse al inglés.

Asi mismo junto con este término debemos incluir a los Operadores mecanicos.

Se entiende por operador cualquier objeto (o conjunto de objetos) capaz de realizar una
funcién tecnoldgica dentro de un conjunto se puede hablar de operadores segun la

tecnologia a la que pertenecen, existen operadores:




Eléctricos (lampara, cable, fusible, enchufe)

Electrénicos (diodo, transistor, placa de circuito impreso)

Mecénicos (eje, biela, polea, cuerda)

Térmicos (cerillas, teas)

Quimicos (grasa, cera, fosforo)

Estructurales (barra, cartela, remache)

Hidraulicos (grifo, bomba de agua, turbina)

La mayoria de los operadores mecanicos derivan de una maquina simple (Cuando la
maquina es sencillay realiza su trabajo en un solo paso), por lo que, aunque no sea una
agrupacion muy usual, se puede relacionar cada operador mecanico con la maquina

simple de la que deriva.




Historia de la robdtica

Por siglos el ser humano ha construido maquinas que imiten las partes del cuerpo humano.
Los antiguos egipcios unieron brazos mecénicos 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 mecénicos muy

ingeniosos que tenian algunas caracteristicas de robots.




Automatizacion y robdtica

La historia de la automatizacion industrial esta caracterizada por periodos de constantes
innovaciones tecnoldgicas. Esto se debe a que las técnicas de automatizacion estan muy

ligadas a los sucesos econémicos mundiales.

El uso de robots industriales junto con los sistemas de disefio asistidos por computadora
(CAD), y los sistemas de fabricacion asistidos por computadora (CAM), son la ultima
tendencia en automatizacion de los procesos de fabricacion y luego se cargaban en el
robot... Estas tecnologias conducen a la automatizacion industrial a otra transicion, de

alcances alin desconocidos.

Aunque el crecimiento del mercado de la industria Robdtica ha sido lento en comparacion
con los primeros afios de la década de los 80°s, de acuerdo a algunas predicciones, la
industria de la roboética estd en su infancia. Ya sea que éstas predicciones se realicen
completamente, o no, es claro que la industria robdtica, en una forma o en otra,

permanecera.




Clasificacion de los robots

1.- Robots Play-back, los cuales regeneran una secuencia de instrucciones grabadas, como
un robot utilizado en recubrimiento por spray o soldadura por arco. Estos robots

comunmente tienen un control de lazo abierto.

2.- Robots controlados por sensores, estos tienen un control en lazo cerrado de

movimientos manipulados, y hacen decisiones basados en datos obtenidos por sensores.

3.- Robots controlados por vision, donde los robots pueden manipular un objeto al utilizar

informacion desde un sistema de vision.

4.- Robots controlados adaptablemente, donde los robots pueden automaticamente

reprogramar sus acciones sobre la base de los datos obtenidos por los sensores.

5.- Robots con inteligencia artificial, donde los robots utilizan las técnicas de inteligencia

artificial para hacer sus propias decisiones y resolver problemas.

La Asociacién de Robots Japonesa (JIRA) ha clasificado a los robots dentro de seis clases

sobre la base de su nivel de inteligencia:

1.- Dispositivos de manejo manual, controlados por una persona.

2.- Robots de secuencia arreglada.




Industria

Los robots son utilizados por una diversidad de procesos industriales como lo son: la
soldadura de punto y soldadura de arco, pinturas de spray, transportacion de materiales,
molienda de materiales, moldeado en la industria plastica, maquinas-herramientas, y otras

mas.

A continuacion se hara una breve explicacion de algunas de ellas.




Agricultura

Para muchos la idea de tener un robot agricultor es ciencia ficcion, pero la realidad es muy
diferente; o al menos asi parece ser para el Instituto de Investigacion Australiano, el cual ha
invertido una gran cantidad de dinero y tiempo en el desarrollo de este tipo de robots. Entre
sus proyectos se encuentra una maquina que esquila a las ovejas. La trayectoria del cortador

sobre el cuerpo de las ovejas se planea con un modelo geométrico de la oveja.

Para compensar el tamafio entre la oveja real y el modelo, se tiene un conjunto de sensores
que registran la informacién de la respiracion del animal como de su mismo tamafio, ésta es
mandada a una computadora que realiza las compensaciones necesarias y modifica la

trayectoria del cortador en tiempo real.




Educacion

Los robots estan apareciendo en los salones de clases de tres distintas formas. Primero, los
programas educacionales utilizan la simulacion de control de robots como un medio de
ensefianza. Un ejemplo palpable es la utilizacion del lenguaje de programacion del robot
Karel, el cual es un subconjunto de Pascal; este es utilizado por la introduccién a la

ensefianza de la programacion.

El segundo y de uso méas comun es el uso del robot tortuga en conjuncién con el lenguaje
LOGO para ensefiar ciencias computacionales. LOGO fue creado con la intencion de
proporcionar al estudiante un medio natural y divertido en el aprendizaje de las

matematicas.

En tercer lugar estd el uso de los robots en los salones de clases. Una serie de
manipuladores de bajo costo, robots maviles, y sistemas completos han sido desarrollados
para su utilizacién en los laboratorios educacionales. Debido a su bajo costo muchos de
estos sistemas no poseen una fiabilidad en su sistema mecéanico, tienen poca exactitud, no

existen los sensores y en su mayoria carecen de software.




El mercado de la robdtica vy las perspectivas futuras

Las ventas anuales para robots industriales han ido creciendo en Estados Unidos a razon del
25% de acuerdo a estadisticas del afio 1981 a 1992. El incremento de ésta tasa se debe a
factores muy diversos. En primer lugar, hay mas personas en la industria que tienen
conocimiento de la tecnologia y de su potencial para sus aplicaciones de utilidad. En
segundo lugar, la tecnologia de la robdtica mejoraré en los préximos afios de manera que
hard a los robots mas amistosos con el usuario, mas féciles de interconectar con otro

hardware y mas sencillos de instalar.

En tercer lugar, que crece el mercado, son previsibles economias de escala en la produccion




Caracteristicas Generales de la Robdética

Los robots pueden ser de diferentes disefios al igual que programas, todo depende de la
funcién que vayan a realizar. Lo que si se conoce son las diferentes caracteristicas que

pueden poseer, entre estas encontramos:

@ La precision que tienen a la hora de realizar una accion o movimiento.

@ La capacidad de carga, en kilogramos que el robot puede manejar.

@ El grado de libertad que tienen con sus movimientos.

@ El sistema de coordenadas que especifica a que direcciones se realizara sus movimientos
y posiciones. Estas pueden ser coordenadas cartesianas (X,y,z), cilindricas, al igual que

polares.

@ La programacion de cada robot o el poder de aprendizaje que cada uno tiene.




Conclusion

La tecnologia ha sido de gran ayuda para la humanidad, debido a sus avances constantes.
Ahora tenemos mucha mas facilidad para realizar ciertas labores agricolas, industriales, etc.
Obtenemos ayuda de la tecnologia o en este caso sobre los robots en muchas actividades,
desde la mas pequefia o simple hasta la mas grande, dificil o compleja. Asi como el cerebro
de los seres humanos se desarrolla cada dia, asi mismo son los inventos, que son de gran
ayuda para todo el mundo; pues nos hace mas facil el trabajo de la vida diaria, y quizas de
aqui a un par de afios ya no tendremos ni que pensar en cocinar porque para ello, ya habran

hecho un Robot.

Esperamos que le haya fascinado nuestro trabajo, pues lo hemos hecho con el fin de que

usted como lector, adquiera conocimientos sobre tan extenso e infinito tema.
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