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El mundo de las Nuevas Tecnologías es hoy por hoy más complejo y amplio, tanto que ha tratado de crear sistemas autómatas e incluso robots para fines muy diversos, los cuales serán bien definidos a continuación.

ROBOTICA

· Definición

Es un conjunto  de conocimientos teóricos prácticos que permiten concebir, realizar y automatizar sistemas basados en estructuras mecánicas poliarticuladas, dotadas de un determinado grado de inteligencia y destinado a la producción industrial o la sustitución del hombre en muy diversas tareas. Por otra parte, se admite que robótica es la ciencia de los robot, con lo que se traslada el tema a la definición de robot que se mostrara mas adelante.

Por otro lado se define como la técnica que aplica la informática al diseño y empleo de aparatos que, en substitución de personas, realizan operaciones o trabajos, por lo general en instalaciones industriales. Se emplea en tareas peligrosas o para tareas que requieren una manipulación rápida y exacta. En los últimos años, con los avances de la Inteligencia Artificial, se han desarrollado sistemas que desarrollan tareas que requieren decisiones y autoprogramación y se han incorporados sensores de visión y tacto artificial. (http://www3.enciclonet.com/)

· Ramas de la Robótica

En la actualidad tiene dos ramas: 

· Una que trata con ambientes preparados (ambientes industriales)

· Otra con ambientes no estructurados y no perceptibles (ambientes submarinos, catástrofes y el espacio)

· Robot. (Definición)

Un Robot es una máquina controlada por computador y programada para moverse, manipular objetos y realizar trabajos a la vez que interacciona con su entorno. Los robots son capaces de realizar tareas repetitivas de forma más rápida, barata y precisa que los seres humanos. El término procede de la palabra checa robota, que significa 'trabajo obligatorio'; fue empleado por primera vez en la obra teatral de 1921 R.U.R. (Robots Universales de Rossum) por el novelista y dramaturgo checo Karel Capek. Desde entonces se ha empleado la palabra robot para referirse a una máquina que realiza trabajos para ayudar a las personas o efectúa tareas difíciles o desagradables para los humanos.( http://isis.uniandes.edu.co/~ger-vela/robot.htm)

Otra definición según el Robot Institute of America (RIA) es un manipulador reprogramable multifuncional, diseñado para mover materiales, partes, herramientas o dispositivos especializados mediante movimientos programados variables para la ejecución de tareas diversas. 
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· Clasificación de los Robots

· Según un propósito o función :

· Industriales: usados para manufacturas de bienes, de manipulación, de fabricación de ensamblado y de test

· Personales / Educativos de exploración: usados para obtener datos de terrenos desconocidos (exploración minera, terrestre, oceánica, espacial, etc.)

· Militares (vehículos autónomos)

· De rehabilitación: usados para ayudar a discapacitados, para prolongaciones de anatomía o sustitución de un órgano perdido.

· Según su sistema de coordenadas o geometría:

- Cilíndricos: cada eje es de revolución total(o casi)y esta engranado en el anterior.

- Esféricos: hay ejes de rotación que hacen pivotar una pieza sobre otra.

- De paralelogramo: la articulación tiene una doble barra de sujeción.

- Mixto: posee varios tipos de articulación.

- Cartesianos: las articulaciones hacen desplazar linealmente una pieza sobre otra. 

· De acuerdo al numero de grados de libertad del efector normal

· Según la generación del sistema de control:

· No servo-controlados: aquellos en los que cada articulación tiene un número fijo, posiciones con topes y solo se desplazan para fijarse a ellas, suelen ser neumáticos, bastante rápidos y precisos.

· Servo-controlados: cada articulación lleva un sensor de posición que es leído, y enviado al sistema de control que genera la potencia para el motor, se pueden para en el punto deseado.

· Servo-controlados punto a punto: para controlarlos solo se les indica los puntos iniciales y finales de la trayectoria, el computador calcula el resto siguiendo los algoritmos, normalmente pueden memorizar posiciones.

· Componentes Mecánicos de un Robot

Un manipulador robótico consiste en una secuencia de cuerpos rígidos llamados enlaces (link) que se conectan unos a otros mediante articulaciones (joints). Todos juntos forman una cadena cinemática. Cada articulación puede ser rotacional o traslacional, según el enlace dado gire alrededor de un eje fijo al enlace anterior, o se deslice sobre él en línea rectas. Por otro lado, se define el grado de libertad como cada una de las coordenadas independientes necesarias para describir el estado de un sistema mecánico.  

· Arquitectura de un Robot

Los dispositivos y mecanismos que pueden agruparse bajo la denominación genérica del robot, tal como se ha indicado, son muy diversos y es por tanto difícil establecer una clasificación coherente de los mismos que resista un análisis crítico y riguroso. La subdivisión de los robots, con base en su arquitectura, se hace en los siguientes grupos: 
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· Poliarticulados: Bajo este grupo están los robots de muy diversa forma y configuración cuya característica común es la de ser básicamente sedentarios. En este grupo se encuentran los manipuladores, los robots industriales, los robots cartesianos y algunos robots industriales. 

· Móviles: Son robots con gran capacidad de desplazamiento, basados en carros o plataformas y dotados de un sistema locomotor de tipo rodante. Siguen su camino por telemando o guiándose por la información recibida de su entorno a través de sus sensores.
· Androides: Son robots que intentan reproducir total o parcialmente la forma y el comportamiento cinemático del ser humano. Actualmente los androides son todavía dispositivos muy poco evolucionados y sin utilidad práctica, y destinados, fundamentalmente, al estudio y experimentación.
· Zoomórficos: Constituyen una clase caracterizada principalmente por sus sistemas de locomoción que imitan a los diversos seres vivos. A pesar de la disparidad morfológica de sus posibles sistemas de locomoción es conveniente agrupar a los robots zoomórficos en dos categorías principales: caminadores y no caminadores
· Híbridos: Estos robots corresponden a aquellos de difícil clasificación cuya estructura se sitúa en combinación con alguna de las anteriores ya expuestas 

· Cómo funcionan los robots

El diseño de un manipulador robótico se inspira en el brazo humano, aunque con algunas diferencias. Por ejemplo, un brazo robótico puede extenderse telescópicamente, es decir, deslizando unas secciones cilíndricas dentro de otras para alargar el brazo. También pueden construirse brazos robóticos de forma que puedan doblarse como la trompa de un elefante. Las pinzas están diseñadas para imitar la función y estructura de la mano humana. Muchos robots están equipados con pinzas especializadas para agarrar dispositivos concretos, como una gradilla de tubos de ensayo o un soldador de arco.( http://isis.uniandes.edu.co/~ger-vela/robot.htm)

 
Las articulaciones de un brazo robótico suelen moverse mediante motores eléctricos (actuadores). En la mayoría de los robots, la pinza se mueve de una posición a otra cambiando su orientación. Una computadora calcula los ángulos de articulación necesarios para llevar la pinza a la posición deseada, un proceso conocido como cinemática inversa. 
Algunos brazos multiarticulados están equipados con servocontroladores, o controladores por realimentación, que reciben datos de un ordenador (programación). Cada articulación del brazo tiene un dispositivo que mide su ángulo y envía ese dato al controlador. Si el ángulo real del brazo no es igual al ángulo calculado para la posición deseada, el servocontrolador mueve la articulación hasta que el ángulo del brazo coincida con el ángulo calculado. Los controladores y los ordenadores asociados también deben procesar los datos recogidos por cámaras que localizan los objetos que se van a agarrar o las informaciones de sensores situados en las pinzas que regulan la fuerza de agarre. 
Cualquier robot diseñado para moverse en un entorno no estructurado o desconocido necesita múltiples sensores y controles (por ejemplo, sensores ultrasónicos o infrarrojos) para evitar los obstáculos. ( http://isis.uniandes.edu.co/~ger-vela/robot.htm)

Ejemplo de Brazo Mecánico:
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	Especificaciones
Axis (incluyendo pinza) = 5 con precisión de 0,3 grados.
Control de movimiento (servos) = lazo cerrado local 
Abertura de pinza = 1" 
Peso a levantar (con brazo extendido) = aprox 3oz 
Rango de movimiento por coordenada (MiniSSC) = 90 grados 
Precisión (MiniSSC) = .36 grados 
Rango de movimiento por coordenada = 90/180 grados 
Tensión requerida para servos = 4.8 - 6 vdc 
Requerimiento de corriente de los servos (idle) = 9.7mA cada uno 
Requerimiento de corriente del servo (en movimiento) = 130mA each 
Torque del servo = 42 oz.-in. (3.0kg-cm) 
Requerimiento de la interfase MiniSSC = 4.7mA 

 Código: SCMRAK 003 


"Características del brazo robot ;  rotación de la base, muñeca , codo  y gripper conjuntamente con dos servos adicional  para proveer movimiento diferencial . Posee un controlador de servos MiniSSCII, el cual le permitirá controlar cada uno de los servos por medio de una comunicación RS232. Excelente, para ser controlado por una PC o una SCMBS1 o SCMBS2. Si piensa en controlarlo con una Pc su mejor opción pueden ser las herramientas Cyber Tools a través de su opcional para control de servos."

Los robots como los vehículos planetarios de la NASA necesitan una gran cantidad de sensores y unas computadoras a bordo muy potentes para procesar la compleja información que les permite moverse. Eso es particularmente cierto para robots diseñados para trabajar en estrecha proximidad de seres humanos, como robots que ayuden a personas discapacitadas o sirvan comidas en un hospital. La seguridad debe ser esencial en el diseño de robots para el servicio humano.( http://isis.uniandes.edu.co/~ger-vela/robot.htm)

· Sensores, Actuadores y Programación en Robot

- Sensores: son aquellos que permiten el conocimiento o información del estado del propio robot y de su entorno, por ello tienen la siguiente clasificación:

	Sensores Internos
	Sensores Externos

	De posición
	Eléctricos
	Potenciómetro

Sincros y resolvers

El Inductosyn
	De proximidad
	De contacto
	Microinterruptores

	
	Opticos
	Optointerruptores

Codificadores absolutos e incrementales
	
	Sin contacto fisico
	De reflexión lumínica (incluye infrarrojos)

De fibra optica

Scanner laser

De ultrasonido

De corriente inducida

Resistivos

Del efecto Hall

	Sensores de velocidad
	Eléctricos 
	Dinamos tacométricas
	De tacto
	Varillas

Fotodetectores

Elastómetros de conductividad

Presión automática

Polímetros (piel artificial)

Transferencia de carga
	

	
	Opticos 
	Medición de la velocidad del encoder
	De fuerza
	Por corriente en motor

Por de flexión de los dedos
	

	Acelerómetro
	
	
	De visión
	Cámaras de tubo

Cámaras lineales CCD

Cámaras usuales CCD
	


- Actuadores: son dispositivos que ejercen fuerzas o movimientos sobre las partes de un robot, transforman algún tipo de energía en energía mecánica para que sea útiles en robótica deben poder ser controlados con rapidez y precisión.

	Actuadores Hidráulicos
	Actuadores neumáticos
	Actuadores electrico

	Se usan para levantar cargas mayores de 6 o 7 kg., ejercen presiones aplicando el principio de la prensa hidráulica de Pascal para aumentar la fuerza al disminuir la superficie sobre la que se aplica, para su control se usan las servoválvulas, que son dispositivos que controlan el flujo de fluido  que las atraviesa de acuerdo a la corriente eléctrica que se le suministra.
	Su principio de funcionamiento es similar al de los actuadores hidráulicos, pero a diferencia de aquellos, que emplean fluidos, éstos emplean aire. El no llevar fluidos los hacen más seguros y además no hay que reemplazar el fluido periódicamente.
	Son los más usados actualmente en robot comerciales y experimentales. Los habituales son motores de corriente continua (CC) y, en menor medida los motores paso a paso. Es realmente la facilidad de control lo que hace de los motores CC los más usados.


- Programación:  la programación de robots es sustancialmente diferente a la de un computador, el hecho  de estar controlando sistemas reales añade complejidad debido a un cierto grado de impredictibilidad que deberemos asumir y manejar. Esto explica  que sean necesarios lenguajes para especificar las tareas en términos accesibles a los humanos. Estos lenguajes serán usados para dos fines: 

· Definir la tarea que el robot tiene que realizar

· Controlar al robot mientras la realiza

Clasificación de los lenguajes de programación de Robots:

- Secuenciadores de instrucciones: simplemente almacena y posteriormente repite una secuencia de posiciones y acciones. Tales acciones se aprenden de varias maneras: 

· Mediante movimiento del robot con un joystick, ratón o teclado especial suspendido en el techo.

· Mediante movimiento manual y almacenamiento de las posiciones de los encoders. En este caso se puede ejecutar los movimientos a diferente velocidad de la que se almacenaron.

- Extensiones a lenguajes clásicos:  son módulos sencillos para el manejo de sensores y actuadores, se pueden basar en: Pascal, Basic, C, etc.

- Lenguajes específicos para robots: fueron diseñados por firmas comerciales, para ser vendidos junto con sus manipuladores, teniendo en cuenta los sensores y actuadores a que se debían conectar.

- Según el nivel de abstracción: los podemos clasificar:

· Orientados a Robot: sus primitivas son comandos de movimiento para el robot, o peticiones de lectura de sensores

· Orientadas a la Tarea: permiten al usuario especificar qué debe hacer el robot, pero no necesariamente cómo debe hacerlo.

· Importancia de la Robótica

· Las máquinas automatizadas ayudarán cada vez más a los humanos en la fabricación de nuevos productos, el mantenimiento de las infraestructuras y el cuidado de hogares y empresas. Los robots podrán fabricar nuevas autopistas, construir estructuras de acero para edificios, limpiar conducciones subterráneas o cortar el césped. Ya existen prototipos que realizan todas esas tareas. Además existirán robots minúsculos podrían emplearse para avanzar por vasos sanguíneos con el fin de suministrar medicamentos o eliminar bloqueos arteriales. También podrían trabajar en el interior de grandes máquinas para diagnosticar con antelación posibles problemas mecánicos (http://isis.uniandes.edu.co/~ger-vela/robot.htm)
· Puede que los cambios más espectaculares en los robots del futuro provengan de su capacidad de razonamiento cada vez mayor. El diagnóstico de fallos en aviones o satélites, el mando en un campo de batalla o el control de grandes fábricas correrán cada vez más a cargo de ordenadores inteligentes. (http://isis.uniandes.edu.co/~ger-vela/robot.htm)
· Usos de los robots

En 1995 funcionaban unos 700.000 robots en el mundo industrializado. Más de 500.000 se empleaban en Japón, unos 120.000 en Europa Occidental y unos 60.000 en Estados Unidos. Muchas aplicaciones de los robots corresponden a tareas peligrosas o desagradables para los humanos. 

En los laboratorios médicos, los robots manejan materiales que conlleven posibles riesgos, como muestras de sangre u orina. En otros casos, los robots se emplean en tareas repetitivas y monótonas en las que el rendimiento de una persona podría disminuir con el tiempo. Los robots pueden realizar estas operaciones repetitivas de alta precisión durante 24 horas al día sin cansarse. 
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Uno de los principales usuarios de robots es la industria del automóvil. La empresa General Motors utiliza aproximadamente 16.000 robots para trabajos como soldadura por puntos, pintura, carga de máquinas, transferencia de piezas y montaje. El montaje es una de las aplicaciones industriales de la robótica que más está creciendo. Exige una mayor precisión que la soldadura o la pintura y emplea sistemas de sensores de bajo coste y computadoras potentes y baratas. Los robots se usan por ejemplo en el montaje de aparatos electrónicos, para montar microchips en placas de circuito. 

Las actividades que entrañan gran peligro para las personas, como la localización de barcos hundidos, la búsqueda de depósitos minerales submarinos o la exploración de volcanes activos, son especialmente apropiadas para emplear robots. Los robots también pueden explorar planetas distantes. La sonda espacial no tripulada Galileo, de la NASA, viajó a Júpiter en 1996 y realizó tareas como la detección del contenido químico de la atmósfera joviana. (http://isis.uniandes.edu.co/~ger-vela/robot.htm)
· Conclusiones
Tomando en cuenta que la robótica es una ciencia importante en la actualidad ya que permite realizar tareas repetitivas de forma más rápida, barata y precisa facilitando tiempo y dinero  para las empresas que posean sistemas autómatas (robots), se puede decir que los robots crean por ejemplo en el sector industrial, productos manufacturados de mayor calidad y menor coste.
Sin embargo, también pueden provocar la pérdida de empleos no cualificados, especialmente en cadenas de montaje industriales. Aunque crean trabajos en los sectores de soporte lógico y desarrollo de sensores, en la instalación y mantenimiento de robots y en la conversión de fábricas antiguas y el diseño de fábricas nuevas, es tos nuevos empleos exigen mayores niveles de capacidad y formación. Las sociedades orientadas hacia la tecnología deben enfrentarse a la tarea de volver a formar a los trabajadores que pierden su empleo debido a la automatización y enseñarles nuevas capacidades para que puedan tener un puesto de trabajo en las industrias del siglo XXI. (http://isis.uniandes.edu.co/~ger-vela/robot.htm) 

 
Por otra parte en el terreno educativo la robótica contribuye sobre manera con el campo de la experimentación y la exploración, principalmente cuando se trata de investigaciones peligrosas para la vida del ser humano. Por ello la imperiosa necesidad de ver el mundo autómata o robot como una ventaja para la humanidad y no como una catástrofe, ya que nos puede brindas grandes posibilidades en el día de mañana, incluso nos pueden dar algo de diversión. (ver: http://www.cnnespanol.com/2000/tec/11/21/sony/index.html)
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