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Los talleres de robatica son una herramienta educativa poderosa que permite a los estudiantes aprender de
manera practica y divertida sobre diversas disciplinas como la ingenieria, la programacion, la electronica y la
resolucion de problemas.

1. éQué dispositivos electrénicos o tecnolégicos
utilizas todos los dias?

2. éAlguna vez has oido hablar de un robot? iDénde lo
has visto o utilizado?

3.¢éAlguna vez has usado un dispositivo que haga
tareas automaticamente, como una maquina de café o
un reloj despertador?

4. ¢dQué problemas o tareas crees que los robots
podrian solucionar en la vida cotidiana?

5.¢éTe gustaria disefiar o construir un robot que pueda
hacer tareas especificas, como ayudar en el hogar o
jugar un deporte?
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Introduccién a la robética

La robética es una rama de la ingenieria y |a ciencia que
se dedica al disefio, construccion, operacion y uso de
robots. Los robots son maquinas automatizadas que
pueden realizar tareas de manera autdnoma o ser
controladas por un ser humano o por un sistema
informatico. A lo largo de las dltimas décadas, la
robdtica ha evolucionado rapidamente, pasando de ser
una tecnologia de laboratorio a convertirse en una
herramienta omnipresente en la vida cotidiana.

Estos dispositivos estan disefiados para interactuar con
su entorno y realizar tareas especificas, desde simples
movimientos hasta actividades complejas como la
manipulacion de objetos, la exploracién en ambientes
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hostiles o la asistencia en procedimientos médicos.
Los robots estdn compuestos generalmente por tres
componentes clave:

Hardware

La estructura fisica del robot (motores, actuadores,
sensores, etc.).

Software

Los programas o instrucciones que guian el
comportamiento del robot.

Sensores

Dispositivos que permiten al robot percibir su entorno,
como camaras, sensores de temperatura, de
proximidad, etc.
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s ¢Cuales son los componentes clave de
un robot?

a) Hardware

b) Software

c) Sensores

d) Ropa de proteccian

2. ¢Qué tareas pueden realizar los
robots?

a) Manipulacion de objetos

b) Exploracion en ambientes hostiles

c) Pintar cuadros

d) Realizacion de procedimientos médicas

©

3. ¢Qué hacen los sensores en los
robots?
1 a) Detectan cambios en el entorno.
' b) Aumentan la velocidad del robot.
c) Ayudan a evitar obstaculos.
'd) Regulan la energia del robot.

4. ;Cuéles son ejemplos de hardware en
los robots?

a) Sensores

b) Motores

¢) Actuadores

d) Programas de control
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Aplicaciones de la robotica en la vida
real
La robotica esta transformando muchas industrias y

sectores. Algunas de las areas donde los robots ya
estan teniendo un impacto significativo incluyen:

Industria automotriz: Los robots ensamblan
automoviles, realizan tareas de soldadura, pintura y
pruebas de calidad.

Medicina: Los robots son utilizados en cirugias de
alta precision, en la rehabilitacion de pacientes, o en
el manejo de medicamentos.

Cuadros de
clasificacion

Frases a clasificar

1. Robots que ensamblan
automaviles, realizan tareas
como soldadura, pintura, y
pruebas de calidad en
fabricas.

Z. Robots que asisten en
cirugias de alta precisidn,
ayudan en la rehabilitacion de
pacientes o gestionan
medicamentos.

2. Robots que realizan tareas
como sembrar, regar y
cosechar productos agricolas,
optimizando los recursos y
reduciendo la necesidad de
mano de obra.
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Agricultura: Se utilizan robots para sembrar, regar, y
cosechar productos agricolas, reduciendo la
necesidad de mano de obra humana.

Exploraciéon espacial: Robots coma los rovers de la
NASA permiten explorar la superficie de otros
planetas, como Marte, y enviar informacion valiosa a
la Tierra.

Doméotica: Los robots también estdn presentes en el
hogar, realizando tareas como limpieza, cocina, o
incluso el cuidado de mascotas.

;Como funciona un robot?

Para que un robot funcione, debe percibir su entorno,
procesar la informacion que recibe, y luego tomar
decisiones sobre como actuar. Por ejemplo, un robot
aspirador utiliza sensores de distancia para mapear su
entorno, detectar los obstaculos y decidir como
moverse,

Cuadros de

Frases a clasificar R :
clasificacién

4. Robots como los rovers
enviados a Marte que exploran
la superficie de otros planetas y
envian datos a la Tierra para su
analisis.

5. Robots disefiados para
ayudar en tareas del hogar
como limpieza, cocina o cuidado
de mascotas, facilitando la vida
diaria.
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Morfologia de los robots (arquitectura)

La morfologia de un robot hace referencia a la
estructura fisica o arquitectura del mismo, es decir, la
manera en que se organiza y se distribuyen sus
componentes para cumplir con una tarea especifica.

Componentes basicos de la morfologia
robética

Un robot estd compuesto por varios subsistemas que
trabajan juntos para realizar tareas de manera
eficiente. Los principales componentes son:

Estructura (cuerpo del robot): La estructura es el
esqueleto fisico del robot. Esta compuesto por una
serie de materiales como plasticos, metales o
aleaciones que le dan rigidez y permiten la movilidad.

Actuadores: Los actuadores son dispositivos que
permiten que el robot realice movimientos fisicos. Los
actuadores son como los musculos del robot.

1. La morfologia de un robot hace referencia a su
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Sensores: Permiten que el robot perciba su entornoy
recoja informacion relevante para realizar sus tareas.
Sin sensores, un robot seria ciego a su entorno y no
podria tomar decisiones adecuadas.

Sistema de energia: Todo robot necesita una
fuente de energia para funcionar, ya sea a traves de
baterias, conexion a la red eléctrica o energia solar.

Controlador (Cerebro del Robot): El controlador
es el "cerebro” del robot. Es un microcontrolador o
una computadora que procesa las entradas de los
sensores y envia sefiales a los actuadores para
ejecutar movimientos o realizar tareas.

fisica o arquitectura.

2. laestructura del robot esta compuesta por materiales como plasticos, metales o

3. Los
los del robot.

4, Los
realizar sus tareas.

5. Todo robot necesita una fuente de

a la red eléctrica.

permiten gue el robot realice movimientos fisicos, actuando como los muscu-

permiten gue el robot perciba su entorno y recoja informacion relevante para

para funcionar, ya sea bateria, energia solar o conexion

6. &l es el "cerebro” del robot, procesando las entradas de los sensores y enviando

sefales a los actuadores.
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Tipos de morfologia en robots

La morfologia de los robots también puede diferir
segun su proposito y funcién. Los robots pueden
clasificarse segun su arguitectura fisica en varias
categorias:

Robots méviles

Los robots mdviles son aquellos que se desplazan de
un lugar a otro en su entorno. Estos robots pueden
tener ruedas, patas o incluso estar disefiados para
volar.

Robots con ruedas: Los robots moviles mas
sencillos, como los carros auténomos o los robots
aspiradores, utilizan ruedas para moverse.

Robots con patas: Estos robots, conocidos como
robots cuadripedos o hexdpodos, utilizan patas para
moverse, lo que les permite navegar por terrenos
dificiles o irregulares.

Robots voladores (drones): Algunos robots estan
disefiados para volar, utilizando hélices o alas. Los
drones son un ejemplo de este tipo de robots.

1. £Qué tipo de robots utilizan ruedas para
moverse?
:a) Robots voladores
'b) Robots con patas
c) Robots con ruedas
'd) Robots manipuladores

/. ¢Qué tipo de robots son capaces de desplazarse
por terrenos irregulares utilizando patas?
'a) Robots autonomos
'b) Robots humanoides
ic) Robots con ruedas
d) Robots con patas

3. ¢Qué tipo de robots estan disefiados para volar
utilizando hélices o alas?
'a) Robots manipuladores
'b) Robots voladores (drones)
'c) Robots autonomos
d) Robots humanoides
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Robots Manipuladores: Los robots manipuladores
son aquellos disefiados para interactuar fisicamente
con su entorno, como los brazos robéticos que se usan
en fabricas para ensamblar piezas. Ejemplo: Brazo
robdtico: Puede tener una estructura similar a la
humana, con articulaciones que permiten el
movimiento de sus "brazos" y "manos". Se usan para
tareas como soldadura, pintura y ensamblaje en la
industria.

Robots Humanoides: Los robots humanoides estan
disefiados para imitar la forma y los movimientos de
un ser humano. Estos robots suelen tener una cabeza,
tronco, brazos y piernas, y son capaces de realizar una
amplia gama de movimientos. Ejemplo:

Robots autonomos: Los robots auténomos son
capaces de operar sin intervencion humana, utilizando
algoritmos de inteligencia artificial y aprendizaje
automatico para tomar decisiones por si mismos.

brazo
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.. éCuél es un ejemplo de un robot manipulador
utilizado en la industria?
a) Dron
b) Brazo robodtico
» ¢) Vehiculo auténomo
' d} Robot cuadripedo

5. éQué tipo de robots imitan la forma y los
movimientos de un ser humano?
a) Robots manipuladores
b) Robots auténomaos
) ¢) Robots humanoides
1 d) Robots con ruedas

0. ¢Qué tipo de robots son capaces de operar sin
intervencion humana, utilizando inteligencia
artificial y aprendizaje automatico?

»a) Robots con ruedas
' b} Robots humanoides
c) Robots auténomos
d) Robots manipuladores
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@B Comprensién de los conceptos basicos:

€)¢Qué es un robot y cuales son los componentes
principales que lo conforman (sensores,
actuadores, controladores, etc.)?

() ¢Que tipos de robots conoces y qué aplicaciones
tienen en la vida cotidiana o en la industria?

@D Aplicacién de los conocimientos:

¢Como aplicar los conceptos aprendidos para
construir tu robot? éQué pasos seguiste en el
proceso de disefio?

{3 iComo seleccionaste los sensores y actuadores
adecuados para tu robot? {Qué factores tuviste en
cuenta para elegirlos?

s

Construccién de un robot seguidor de linea

Produccion 1: Los estudiantes deben disefiar y
construir un robot que pueda seguir una linea negra
sobre un fondo blanco utilizando sensores de
infrarrojos. El robot debe ser capaz de detectar la
linea y ajustarse automaticamente para seguirla.

@D Diseiio y programacion de un robot
controlado por Bluetooth

Produccion 2: Los estudiantes deben disefiar un
robot basico que pueda ser controlado a través de
un dispositivo movil (como un teléfono o tablet)
usando Bluetooth. El robot debe realizar
movimientos sencillos, como avanzar, retroceder y
girar, dependiendo de las sefiales enviadas desde la
app del teléfono.
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@ED Diseiio y programacién del robot:
© ¢Qué tipo de programacion utilizaste para
controlar tu robot? ¢ Cémo se relacionan los
comandos de programacion con las acciones del
robot?

® ¢Qué lenguajes de programacion o entornos de
desarrollo utilizaste en el taller? ¢ Cual te resulto
mas facil de aprender y por que?

@ Resolucién de problemas:
© Durante el desarrollo de tu robot, éhubo alguna

parte que no funcionara correctamente? ¢Como
solucionaste el problema?

) :Qué herramientas o métodos utilizar para
depurar o mejorar la programacion y el
funcionamiento del robot?

Construccién de un robot manipulador
(brazo robético)

Produccion 3: Los estudiantes deben disefiar
un brazo robético que sea capaz de realizar
movimientos simples como agarrar y soltar
objetos. Utilizaran motores y servomotores para
controlar los movimientos y una interfaz de
programacion para controlar el brazo.

@D Robot evasor de obstaculos

Produccion 4: Los estudiantes deben construir
un robot gue pueda detectar obstaculos a su
alrededor usando sensores ultrasdnicos o
sensores de distancia. El robot debe ser capaz de
moverse y cambiar de direccion automaticamente
cuando detecta un objeto frente a él.
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