labora tu propio (VI eI Re RV C (e M AN T T, completandoe con las siguientes palabras clave los

espacios en blanco: Hombre de Palo, wmecanismos, mueven, programadores ciclicos, textual, mdviles, autdématas,

m

dquina, movimiento, entornos, sensores, Alejandria, Jacquard, androide, compila, tareas, cientos, Vaucanson,

inteligencia, repetitivas, humana, energia, actuadores, ajedrecista.

PR

* Un robot es toda capaz de vealizar repetitivas de acuerdo con las drdenes

que tenga en cada momento. Ademds, son capaces de funcionar en diferentes Y no necesitan

la atencidn continuada de un operador humano.

= Los robots existen desde hace de aios. Podemos mencionar, por ejemplo, a Herdn de

en el siglo | d.C que ided las puertas automdticas de los templos o la primera mdquina

expendedora, el en el siglo XVI que era un robot que recolectaba limosnas en Toledo, el
flautista y el pato mecdnico de Jacques de yiel de Leonardo Torres Quevedo en

1912, el telarde _______ que supuso el precedente de las mdquinas de control numérico, George Boole
con su Algebra de Boole y Alan Turing que impulss la artificial desarvollando el Test de Turing.

= Los robots se clasifican segin tres criterios. Completa el siguiente esquema:

Tipos de robots

Criterios de clasificacidn
| 1 |
FORMA FISICA COMPLEJIDAD

Robots estdticos

At Brazos robdticos Robots programados
Robots mdviles Inteligencia artificial
- Segin su forma fisica tenemos los robots tipo androide que imitan la figura y los
que son el resto de mdquinas.
- Segin su movimiento estdn los robots estdticos (que no se ), los brazos robéticos (que se
mueven en un reducido espacio) y los vobots ______ (que tienen absoluta libertad de movimiento).

- Segin su complejidad tenemos los programadores ciclicos (en los que una rueda giratoria va cerrando
contactos), los robots programados (que realizan labores ) y la inteligencia artificial

(basada en programas muy complejos).

* Los robots se programan mediante programacion gestual o . En la gestual una persona mueve

las piezas del robot y éste memoriza los movimientos. En la textual se escriben las drdenes en un ordenador.
El lenguaje de programacion se , es decir, se traduce en ceros y unos, los cuales quedardn

guardados en el ordenador.

* Los robots tienen diferentes partes:
- La estructura o chasis, que da forma al robot y sostiene sus partes.

- Los , que transforman y transmiten el movimiento entre las partes del robot. Por
ejemplo, los engranajes.

- Las fuentes de , con [a eléctrica y la neumdtica entre las mds comunes.

- Los dotan de movimiento a las distintas partes del robot. Por ejemplo, motores o

cilindros neumdticos.
- Los recogen la informacién del entorno, pueden ser de luz, de temperatura...

- Los sistemas de control, que analizan la informacion de los sensores, toman decisiones y dan brdenes a

los actuadores.
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