HOJA DE TRABAJO: EL CUERPO ROBOTICO

Analogia Humano vs. Arduino (Sensores y Actuadores)

Estudiante: Fecha:

Curso/Grado: Clave:

OBJETIVO DE APRENDIZAJE
|dentificar la funcion de los componentes electronicos del ecosistema Arduino comparando los sentidos y
respuestas fisicas del cuerpo humano con los sensores (entradas) y actuadores (salidas).

ACTIVIDAD 1: TABLA DE EQUIVALENCIAS TECNICAS

Instrucciones: Complela los espacios vacios en la tabla identificando el componente, el tipo (Entrada/Sensor o Salida/
Actuador) o la funcidn correspondiente en el sistema robdtico.

Organo / Funcién Tipo (Entrada /
9 Componente Arduino P ( Funcion en el Sistema Robotico
Humana Salida)
Ojos (Sentido de la vista) Sensor Ultrasénico / LDR Entrada (Sensor) Dete_ctar BRI TeRir ek e
ambiental.
Oidos (Sentido del oida) Sensor de Sonido (Micréfono) | Entrada (Sensor) :3;?:” bR, APl RE Al eoURiEiBR o
Nariz (Sentido del olfato) Sensor MQ-2 (Humo / Gas) ________________ (h::::;lr 08 DaMBUEIDIES ChReEncia oc
Piel (Sentido del tacto) Botén Pulsador (Tact Switch) Entrada (Sensor) :r ---------------------------------- 1:
: 2 psaserer, || ERessRRamcmRieiesy Registrar cambios de temperatura
Piel (Termorrecepcion) Sensor DHT11 / LM35 : . p
__________________ ambiental.
Cuerdas vocales / Boca Bgzzer?Zurnbador Salida (Actuador) ___"'
Rlezoelecideay, | ET N e e 3
Masculos / TTmmmmmsmmmssmssens e Salida (Actuador) Generar mpwmemo ’an_gutar o
Articulaciones s S S e e M desplazamiento mecanico.
Expresion facial / Rostro | Display LCD 16x2 / LED Salida (Actuador) EmiN enssis o oo o ek
luminosas de estado.
Cerebro / Sistema Placa Arduino UNO MR B REsE Procesar datos d? entrada y enviar
Nervioso ordenes a las salidas.

ACTIVIDAD 2: MAPA DE UBICACION CORPORAL ROBOTICA

Instrucciones: Observa la silueta del robot y coloca en los recuadros del diagrama el nimero (1 al 8) correspondiente a cada
componente de la lisla segun su analogia con el cuerpo humano.
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Sensor Ultrasonico HC-SR04: Mide distancia enviando
pulsos {Equivale a la vista/ojos).

Sensor MQ-2: Detecta concentracion de gases/humo
{Equivale al olfato/nariz).

Buzzer Piezoeléctrico: Genera alertas de sonido (Equivale
a la voz/boca).

o Display LCD 16x2: Muestra estados e informacion visual
{Equivale al rostro).

Placa Arduino UNO: Procesa el programa y coordina todo
(Equivale al cerebro).

( ) e Servomotor SG90: Controla el movimiento articular
{Equivale a musculos/articulaciones).

o Boton Pulsador: Detecta pulsaciones fisicas (Equivale al
tacto/manos).

Diodo LED: Emite sefales de luz de encendido/alerta
(Equivale a expresiones).

ACTIVIDAD 3: ANALISIS DE CASOS PRACTICOS (LOGICA ROBOTICA)

Instrucciones: Lee con atencion cada situacion y responde como debe reaccionar el sistema robotico.

Caso A: Sistema de Alarma de Incendio (Arco Reflejo de Proteccion)

El Sensor de Humo MQ-2 (Olfato) capta una presencia elevada de humo en la habitacién. ;Qué dérdenes debe
enviar el Arduino (Cerebro) a los actuadores para alertar a las personas?

Respuesta:

Caso B: Robot Esquivador de Obstaculos (Control de Navegacion)

El robot va avanzando y su Sensor Ultrasonico HC-SR04 (Vista) detecta una pared a menos de 10 cm de
distancia. ;Qué accién inmediata debe ordenar el Arduino a los Servomotores (Mdsculos) para evitar colisionar?

Respuesta:

Pregunta de Reflexion Final

¢En qué se parece el bucle de programacion loop( ) de Arduino con la forma en que tus sentidos estan
constantemente atentos al entorno? Explica brevemente.
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