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1 CONCEPTOS BASICOS DE ELECTRONICA
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a Figura 1. Circuito

Contexto teorico o.definiciones

as | EN] 28 |
¢ 1 : 55 L _£ | % rencia de potencial eléctrico suficienfemente grande que genera una fuer-
ey z s8 50 3 % 3 Je empujar a los electrones de un atomo a ofro. Este movimiento de electro-
= E @ . 3 ; : ; = 4 {7
) L =0 a corriente eléctrica. El voltaje se mide en voltios, y se reconocen como V.
= 1
-

: e un atfomo a ofro. Esto es lo que ocurre en un trozo de
onecta a los extremos de una pila. Los electrones pasan de un atomo a

N
ler

8 31 I £ T = corriente eléctrica, gue se mide en amperios, y se reconocen como A.
2 T Hay corrientes eléctricas de dos tipos: la corriente contfinua y la corriente alterna.

5
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Mimaile

MAPA ORGANIZADOR DE CONTENIDOS

= Corriente continua: En la corriente continua los electrones se mueven siempre en la mis-
ma direccién. Este es el tipo de corriente eléctrica que se obtiene de una pila, como las

7 gue se usan en una linferna,

canf

etes

Corriente alterna: En la corriente alterna, como su nombre lo indica, los elecfrones van
primero para un lado y luego en direccion contraria, y asi siempre. Este es el fipo de co
rriente eléctrica se obtiene en la red eléctrica de las casas y con la que funciona la

nevera, el televisor, entre ofros.

Protoboard: Una herramienta muy ulilizada en la elecirénica es la placa de pruebas, o
protoboard, que permite insertar en ella casi todos los componentes electronicos nece-
sarios para el montaje de circuitos.
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Figura 2. Protoboard 5V
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En la Figura 2 se muestra la disposicion interna de conexiones: en la parte superior e infe- ACTIVIDAD 2.
rior, se encuentran dos barras lamadas buses, mediante estas barras se pueden hacer
circuito que se muestra en la Figura 5, ufilizando el regu T /8

conexiones en forma horizontal. Esta caracteristica hace que los buses sean usados fre- Construye el «
cuentemente como las lineas de voltaje (v+) y tierra (v-); entre los buses, se encuentra el - '

cuerpo del protoboard; de la Figura se observa que hay conexion vertical y en forma
independiente para dos secciones. —
3 L§ L

ACTIVIDAD 1.

Construye el siguiente circuito en el protoboard, usando resistencias de cualquier valor.

1 0 k Bater;’au

e Ccaso es importa

en una bateria se identif

10k 10k
vienen marcados con los simk
10"( hacerlo:

Busc © r plastico del LED el lado plano, la terminal cercana a este
VR LN B e corresponde al catodo (terminal negativa).

cle l

; Si el LED no ha sufrido modificaciones, la terminal mas larga corresponde a
Este circuito (Figura 3) no tiene ningdn funcionamiento, con él sélo se espera que utilices
correctamente el protoboard. Cémo medir voltaje

Regulador de voltaje: El regulador de voltaje 7805¢ es un importante dispositivo que brin- » Selecciona en el multimetro la unidad voltios de
da la posibilidad de obtener un voltaje equivalente a 5 voltios (voltaje de salida), siempre rmiente directa (VCD), segun el caso. Revisa qu
que se le enfregue un valor entre 9 y 12 voltios (voltaje de entrada). Existen ademds otros nectados correctamente; por lo general el negro va a la conexién COM vy el rojo

fipos de reguladores con los que se pueden obtener 3V, 6V, 12V, y mds (ver Figura 4). la conexiéon VomaA.




« Selecciona la escala adecuada, si tiene selector de escala, (si no tenemos idea de
qué magnitud fiene el voltaje que vamos a medir, escoger la escala mdas grande).
Si no se tiene selector de escala seguramente el multimetro escoge la escala para
medir automaticamente.

Conecta el multimetro a los extremos del componente (se pone en paralelo) para obte-
ner la lectura en la pantalla. Si la lectura es negativa significa que el voltaje en el compo
nente medido tiene la polaridad al revés de la que supusimos (normalimente en [os
multimetros el cable rojo debe tener la tension mas alta que el cable negro).

[ (W1— [Multimetro
ke ) Mustimetro
»
R1
VT
— [Multimetro|
R2 S ————

Figura 6. Como medir voltaje

ACTIVIDAD 3

a. Mide el voltaje de la bateria utilizada en el circuito montado en la actividad. Recuer-
da poner las unidades

V bateria =
b. Conecta nuevamente la bateria y haz las siguientes mediciones:

V entrada =
Vsalida =
V LED =

Cémo medir corriente

« Selecciona en el multimetro la unidad amperios de corriente alterna (ACA) o de
coriente directa (ACD). Revisa que los cables rojo y negro estén conectados co-
rectamente, por lo general negro a la conexion COM y rojo a la conexion VUmMA.

« Selecciona la escala adecuada, si fienes selector de escala (si no tenemos idea de
que magnitud de la comiente que vamos a medir, escoge la escala mas grande). Si
no tienes selector de escala seguramente el multimetro escoge la escala
automaticamente.

']

Para medir una corriente con e

| multimetro, éste tiene que ubicarse en el paso
la corriente que se desea medir. Para esto, abre el circuito en

do

el lugar
la corriente a medir y conecta el multimetro (lo ponemos en “serie”).

« Si la lectura es negativa significa que la corriente en el componente

senfido opuesto al que se habia supuesto, (normalmente se supone ¢

ble rojo entra la cormriente al multimetro y sale por el cable negro).

» | Multimetro
0,

# lm |

V R
——
l
Figura 7. Como medir corriente
ACTIVIDAD 4
En el circuito montado en la actividad 2, mide la corriente que circula por el LED. Recuer
da poner las unidades
| LED =

Coémo medir una resistencia

Selecciona en el multimetro la unidad ohmios. Revisa que los cables rojo
conectados correctamente '

* Selecciona la escala adecuada, si tienes selector de escala (si no tenemos idea de la
magnitud de la resistencia que vamos a medir, escoge la escala mds grande)
tienes selector de escala seguramente el multimetro @\“,c, la E.If‘:'.t'.l-f_.'llii.i
automdticamente. Para medir una resistencia con el multimetro, “f tiene que ubi
carse con las puntas en los extremos del elemento a medir (en paralelo) y obtenemos
la lectura en la pantalla. '

Lo ideal es que el elemento a medir (una resistencia en este caso) no esté alimentado
por ninguna fuente de poder (V). El ohmimefro hace circular una cor
resistencia para poder obtener el valor de ésta.
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Verde 2

ACTIVIDAD 5 - s A R i

Azul 6 é x 10¢

Construye el circuito que se muestra en la Figura 9, colocando resistencias (R) de

: Sl S . ; Violeta 7
diferentes valores y observando que sucede con el LED.

L |
-

Gris 8 8 X 1 CF

Blanco Q 9 x 107
Oro ¥ 10 5%

Plata % 102 10%

o A W A "
Sin color 20%

Figura 10. Cdodigo de colores para medir resistencias

Ejemplo: e
_ Si los colores son: Marrén - Negro - Rojo - Oro
De acuerdo al valor de la resistencia zqué sucede con la intensidad de luz del LED? |  su valor en ohmios es

10x 1005% =1000Q =1KQ
Tolerancia de 5 %

Figura 9. Circuito resistencia LED . .
O 8




ACTIVIDAD 6

Establece el valor de resistencia para los siguientes colores. Recuerda escribir las unida-
des en el espacio después de la flecha segin corresponda.

Verde Naranja Rojo Oro S —

ifé Negro Naranja Oro —— E—

LC

Rojo Cafe Oro = e
Naranja Naranja

Cafe Oro — N——

Amarillo Violeta Rojo Plata —

—

Café Negro Rojo >

Mide alguna de las resistencias, observa su valor y compdaralo con el tedrico. 3A queé se
debe la diferencia?

Valor resistencia real =

Valor resistencia tedrico =

NIVEL i
ELECTRONICA BASICA

tenciéon de ecuaciones loégicas a partir del funcionamiento
sistema

Tabla de Verdad

=5 una forma de expresarlo

se anofan Ias entrc

alor de

erruptor cerrado = ]

llo apagado = 0
Bombillo encendido = 1

Entrada 1 Entrada 2 Enftrada 3 salida
(el) (e2) (e3)

0 8 0 —

B & o 0
I = pE—

0 L' _ _

- _i 2 | T =

| T o '|

. — 0
= : :

Obtencidon de la ecuacién

a Tabla de Verdad es posible obtener una ecuacién directamente, sin embargo esta

plificacion alguna y puede resultar, ademas de bastante grande, redundar

ANA

zliciente en el manejo de energia.

fener la ecuacion, idenfifica cuando la salida es 1, y multiplica las enfradas nega

es 0, y positiva si es 1.




é Enfrada 1 | Enfrada 2 ‘ Entrada 3 ‘ Salida B - = .
. |0
| | | 0
" . T | —
i i__ 1 _ .
I 0 ‘l ] g = pa .
J | —
! 4 — eL i
| | —4—
Maxiterminos
r i:-_‘.'! € e 3 a2e3
De |Ia 1C N el S a, ya
Obtencion de la ecuacion simplificada
? in ente del max o 1. Mapa de Karnaugh
. = 1 e
; 5 1 la Tabla de Verdad
. AT e - > las salidas, el ¢
; |
= :j S | \:_':' | -‘;‘.C;.

tarma ace CAlide
ema es: Salida

ele?

Of

yele 10
- (negativo)

a maneraq, la

: uando se hayan identificado los recuadros con valor 1, se cel en an
R = pPos tan grandes como sea posible mulfiplos de , ;.8 ), de lo confrario s
jard solo el 1 que no se pueda agrupar.




A confinuacion se muestran las posibles formas de agrupamiento:

Salida ele?
e3ed 00 01 11 10
00 1 0 1 1
01 0 1 1 1
11 1 0 1 0
o | o |G |G| D

Para el caso del ejemplo la agrupacién es la siguiente:

Salida 102
83\ 00 01 11 10
o| 0 o [/ 1\]| o
“ ':
T o U AL

3. Obtencion de maxitérminos

Para obtener los maxitérminos es necesario fijarnos en los grupos, de manera que haya un

maxitérmino por cada grupce de unos, Io que puede asegurar que para el sistema del
ejemplo habra 3 maxitérminos.

Al observar los grupos debemos ver cudles entradas no cambian y hardn parte del
maxitérmino, si se observa el grupo encerrado en rojo:

Salida ele?2
i 00 01 11 10
0 / /T\
| L I|

Podemos notar que las entradas el y e2 que se muestran en el cuadro azul valen 1 de
manera que el y €2 hacen parte del maxitérmino, mientras que los valores de e3 que se
encuentran en el cuadro, son 1 y 0 para el grupo que estamos analizando, de manera
que cambian y no se incluiradn en el maxitérmino; asi, el maxitérmino obtenido de el grupo

llir y Ecafit
bia

Exito y Suramericana

es el*e2 ya que el valor de estos no varia y es 1; en caso de que no varie y fuera 0

maxitérmino seria gj*e2 (€1 negado por e2 negado), para conformar la ecuacion 16 ;
se sumardn todos los maxitérminos obtenidos, asi que analizando todos los grupos la ecua
cion serad:

Salida=(e1*e2)+(e3*e2)+(e3*el)

Salida= (el AND e2) OR (e3 AND e2) OR (e3 AND el)

ecuacion es equivalente a la primera ecuacién obtenida y como observamos es
mds pequena, pero el verdadero valor de la simplificacion se ve cuando analizamos la
representacion grafica de esta Ultima ecuacion que definitivamente representa una
mayor facilidad en el montaje electrénico del sistema, por la sencilla razéon de tener me-
nos componentes.

(49

=

:De162

_ ele2+e2eld

J

ele2+e2e3d+eled

:P/ e2 e3 :D—O

Salida

ed —ri

EJERCICIO DE APLICACION

Planteamiento del sistema

e T N (R £ i e T S, T
Lon 2 interruptores que pueden estar en estado cerrado (pasa corriente) o abierto (no

flujo de corriente), deseamos confrolar 3 ldmparas de la siguiente manera:




Lampara 1 2. Explica como se obtienen los maxitérminos a partir de la Tabla de Verdad.
=

Interruptor 1 D
Interruptor 2 D

Lampara 2

Lampara 3

R0 | 8

. lAe |l mrese & AU N P o ' SRS e LT O R T - Y]

- las lamparas estan apagadas es cero |.'-—": y encendidas es uno (1)
T I~ e indasr e et ey c e - f S H=

* Cuando los interruptores estan cerrados es uno (1) y abiertos

*+ Cuando ambos interruptores estan abiertos, todas las Idmparas estan apagadas
* Cuando se cierra el interruptor 1, se encienden las Idmparas 1y 2

*+ Cuando se cierra el interruptor 2, se encienden las Idmparas 2 y 3

« Cuando se cierran ambos interruptores, se encienden todas las ldmparas.

Establece cudles son las entradas v las salidas del sistema.

3. Elabora la ecuacion logica de comportamiento del sistema.

Salidas =

mpTins (L) oL
Enfradas =

- 4. Elabora la representacion grdfica de la ecuacién logica.

Ja una de las enfradas y salidas del sistema y establece cudndo va
(1) y cuando va a corresponder a un cero (0).

Interruptor 1 = ~ Cerrado = _ B Abierto = _

Interruptor 2 = B Cerrado ] Abierto =

Lamyg

al = : _ Encendido = _ Apagado =

Ldmpara 2 = Encendido = Apagado =

I = — A%

L)
|

Lodmpara 3 = Encendido = Apagado =

1. Implementa la Tabla de Verdad del sistema.
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Ve al computador y simula el resultado obtenido en el software de simulacion Crocclip.

tas compuertas l6gicas son necesarias para la implementacion del diseno rea-

l6gica del sistema por el método de mapas de Karnaugh.

Ecuaciones logicas:

yora la representacion gréfica de la ecuacion.

> al computador y simula el resultado obtenido en el software de simulac

Cudntas compt

a que sirve el metodo de obtencion de ecuaciot

12. Para la proxima visita, desarrolla el siguiente sistema:

T o o iy sirmshaie~ il~ -~ et e e ~] - " v Hacamde —~Antr
enes un vehiculo con 2 motores de CD, v xseqs conftr

cres v Ve L J = U, Y UeseUds COTI

nanera que:

ambos interruptores estén abiertos, el vehiculo se detenga

] lo ambos interruptores estén cemrados, el vehiculo se dirija hacia delante
Cuando un interruptor (cualquiera de los dos) esté cerrado y el otro abierfo, el
Jlo gire a la izquierda

* En el caso inverso al anterior, gque el vehicu

— . e TVl & ~,
o gire a la derecha.

Recuerda que:

dile es un software que permite la implementacion y simulacién de circ
~trénicos, mecdnicos y logicos, siendo esta uUltima caracteristica la
2s particular.

jertas l6gicas son necesarias para la implementacion del disefio rec
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DIP40w  DIP24 & 8 a4 a &
0 DIP24w & 8 5 B o

S pin TOZ70 0

Data sheet

El término data sheet traduce hoja de datos, y es inherente a la utilizacion de circuitos
integrados, porque guardan informacion acerca de las propiedades, funcionamiento y
distribucion interna del circuito integrado. A continuaciéon se muestran las hojas de datos
de los circuitos integrados 74LS04 que corresponde a una compuerta NOT o inversor, 74L508
gue corresponde a una compuerta AND vy 74LS32 que corresponde a una compuerta
OR, que se encuentran en la pdagina web http://cs.smith.edu/~jfrankli/270s02/
datasheets.htm

74LS04 NOT 74LS08 AND

[ [ [ [ [ [5] 3] [ [ [ [ [9] [5] [5]

NEN ;
alialial Dy [

(T

()]

=

o
(0]
=
(w)

74L532 OR
Vce

[14] [1d] [12] [11] [1o] [o] [e]

B

L] [2] [s] [« [s] [e] 7]

GND

)

De las Figuras anteriores se observa que las patas marcadas con Vcec y GND deben estar
conectadas a 5 voltios y a tfierra respectivamente. Ademds como convencidn los circuitos
infegrados, fienen la pata numero uno (1) marcada con un punto fisicamente observable.

NIVEL 1lI
MONTAJES USANDO CONOCIMIENTOS DE ELECTRONICA

Recordando qué es el board

El board o tablero es un elemento que permite interconectar dispositivos electronicos,
tales como resistencias, circuitos integrados, entre ofros, facilifando la labor de armar
sistemas electrénicos sin necesidad de soldar componentes.

La légica de operacion del board es muy sencilla. Basicamente es una tabla con orificios
conectados entre si en un orden coherente, con el siguiente aspecto:

-
|
1
g
b
E
¥
EE
G
i) FEEEEEEE
4 | R [n=|1 L]
=
| FEREF
| FEFF
L

Figura 1. Board

Esta tableta se encuentra dividida en 4 secciones. Como podemos observar, cada una
de ellas y los puntos de conexion de la tableta, se encuentran separados por un material
aislante. Los puntos de cada seccion estdn conectados entre si tal como lo muestra la
Figura 2

T P ENTTE,  FUSRSR R ST PR IR T R D A — T O T T 1
re=rrel
2l ldlildesdiiidiiiiiisiliaassidi i s sl aiazidaas sy
EEFFFIraprEw LA 2 2 A 2 0 2 4 A a A s d s s S A A e S A S SssEsESd s sddd S RN B N F'}
FEEITEEFEE i A 8 4 4 & d A s b od sl LA d B 4 2 & Aid & 4 8 A 8 4 AR A AN A 2 4 s d s - ﬁ-
L FEEFiI"FEFEr Ly 2 2 a8 8 2 & & 2 a3 A & 8 B & B J FEEFFFFFFFFFFFEFEFEEEEFEEEEE |
i NEFICFEREETE FEF T RN NN N RN RN FFF Sy SN RANREENEY |
3 .
"TU’)."II'!‘H\:“(B‘.MHHIN!‘
| ‘aa A2 i 2 AR R A 2 20 s E
TR AN AR RN o |
tld i i iR it i da i di i i o
iadddid i i i aaniaa iy
-
P PP e L TR, o T P O (B VLI 0 O I, L P . L, P . 4

Mizmo nodo conectado internamente.

Figura 2. Puntos de fableta
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Las secciones uno y cuairo estdn formadas por dos lineas o nodos. Estas son normalmente
ctar la alimentacién del circuito, y asi energizarlo. Por ofro lado en las

—

Q

utilizadas para cc
secciones dos y fres se encuentran conectados cinco orificios de manera vertical for-
mando pequefios nodos independientes unos de otros. La Figura muestra cémo estan

conectados internamente los orificios.

Por convencion se utiliza Vcc para nombrar la linea que se ubica hacia fuera, y tfierra

de adentro. La siguiente Figura sugiere un tipo de conexion:

J . ey
Gnd para la linea

Figura 3. Conexion

Luego de tener el board con todas las tierras y voltajes unidos se procede a alimentarlo
e ) J : Bl
> agnteriormente VistO.

con 5 voltios, para lo que utilizaremos el regulador de voltd

O

o~

i
\oltaje de
entrada

Voltaje d
Sy T o
salida

Este montaje se debe redlizar en el board, teniendo en cuenta que los 5 voltios deben
o 4,

¥y

alimentar a todo el board, es decir, conectarlo en cualquiera de las secciones
porgue segun la sugerencia de conexidon, deben estar unidos.

La conexién entre nodos se hace mediante alambres, que deben ser lo mds cortos posi-
ble, a fin de evitar problemas de ruido en el circuito. En lo posible deben de estar aislados, "
para evitar cortocircuitos por contactos con ofros cables. Figura 5. Te

o B T

L L e T S
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El téster posee una perrilla que permite seleccionar el tipo de medicion que se quiere

realizar. Se divide en zonas principales:

« ACV: Voltaje de altema. Esta zona no se utilizard.
« DCV: Voltaje de continua

Q: Resistencia

CA: Corriente confinua

cada zona del téster se encuentran diferentes escalas. Observa la zona que permite
m 5n continua (DCV). En ella encontramos los valores: 1000V, 200V, 20V, 2000mV
v 200mV, que son los méximos valores que se pueden medir si se coloca la perrilla sobre
el i medimos una bateria comun de 9V, se debe elegir una escala que sea mayor y
esté lo mds cercana posible a este valor, por lo tanto la perrilla del téster se debe

yar en la zona DCV en el valor 20V, Asi igual para las demds zonas.

—

Cuanto mds cerca se seleccione la escala respecto medir, mas precisa serd la medicion.

Si no conocemos el valor a medir, para no correr con el riesgo de quemar el téster, debe-

elegir la escala méxima y realizar la medicién. Luego, si esta escala es grande o no
ermite obtener la precisiéon deseada, se elige ofra menor y asi sucesivamente.

El uno (1) ¢

valor que se e

se lee en la escala de 2000mV, indica que se fue de rango, es decir, que el
st& midiendo es mayor al méximo permitido en dicha escala.

Debemos prestar mucha atencién para no sobrepasar el valor maximo, porque corremaos
o de quemar el téster.

Ja aparece con signo negativo, este valor indica que los polos reales (+y -) son
opuestos a la posicion de nuesiras puntas, es decir, las puntas estdn trocadas.

Recuerda que:

e« Para medir corriente debes conectar el multimetro en serie con el circuito o los ele-
mentos del circuito en donde quieres hacer la medicion.

« Para medir voltaje el multimetro se conecta en paralelo con el circuito o los elemen-
tos en donde quieres hacer la medicion.

« Para medir la resistencia eléctrica el multimetro también se conecta en paralelo con
la resistencia que vas a medir.

[ Voltaje entrada Voltaje de salida Corriente

siguiendo con el ejercicio de las tres lGmparas y los dos inferruptores (GUIA DE ELECTRO-
NICA ll), se procede a montarlo, teniendo en cuenta cudles compuertas logicas se ne-
cesitan. A continuacion se muestran los simbolos de cada compuerta logica.

« And: Elsimbolo y la ecuacion logica de esta compuerta es:

C=AandB

;L —
_D—C C=AyB
B C=A*B
Se lee C esigual aAporB

e Or: El simbolo y la ecuacién légica de esta compuerta es:

A C=AorB
B =R C=A +B

Selee CesigualaAmas B

Not: El simbolo y la ecuacién légica de esta compuerta es:

A—>>—& a-z

Se lee A negada

:Cudl es la tabla de verdad para cada compuerta?

And:
A B C
Or:
A B C
Not:
A A
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Después de conocer cudles compuertas se van a utilizar obtenidas a partir de la ecua-
cién del sistema solucionado anteriormente, procedemos a montarlo en el board. Para
ello necesitamos los circuitos intfegrados y saber su conexidn internamente, como se mues-
tra a continuacion:
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Figura 4. Circuitos en el board

se observa en la Figura, estfe
o por 5 voltios; si
onectan a

ito no funcionard.

> infegrado, no importa cuadl sea

alimenta con ma:

entre las sec

iPor qué se conecta el circuito integrado en la mitad del board, es decir,

ciones 2 y 3?
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Para este ejercicio las 3 lampa

;Qué significa que un dispositivo tenga polaridad?

son las salidas del sistema y por eso @ n le I
, not) que se necesitan
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ROBOTICA ESCOLAR

Breve historia del robot

Por siglos el ser humano ha construido méaquinas que imitan las partes del cuerpo humano.
Los antiguos egipcios unieron brazos mecdnicos a las estatuas de sus dioses. Estos brazos
fueron operados por sacerdotes que clamaban que el movimiento de éstos, era inspira-
cion de sus dioses. Los griegos construyeron estatuas que operaban con sistemas hidrdu-
licos ufilizadas para fascinar a los adoradores de los templos. Durante los siglos XVIl y XVIII

en Europa fueron construidos munecos mecdnicos muy ingeniosos que tenian algunas
caracteristicas de robots.

Jacques de Vauncansos construyd varios musicos de tamano humano a mediados del
siglo XVIIl. Esencialmente se trataba de robots mecdnicos disefiados para un propdsito
especifico: la diversion. En 1805, Henri Maillardert construyé una mufieca mecdénica que
era capaz de hacer dibujos. Una serie de levas se utilizaban como “el programa’ para el
dispositivo en el proceso de escribir y dibujar. Estas creaciones mecdnicas con forma
humana deben considerarse como inversiones aisladas que reflejan el genio de hombres
que se anficiparon a su época.

Hubo ofras invenciones mecdanicas durante la revolucion industrial, creadas por mentes igual-
mente geniales, muchas de las cuales estaban dirigidas al sector de la produccion textil. Entre
ellas se puede citar la hiladora giratoria de Hargreaves (1770), la hiladora mecdénica de
Crompton (1779), el telar mecdanico de Cartwright (1785), el telar de Jacquard (1801), y otros.

El desarrollo en la tecnologia, donde se incluyen los poderosos computadores electroni-
cas, los actuadores de control refroalimentados, la transmision de potencia a través de
engranes, y la tecnologia en sensores, ha confribuido a flexibilizar los mecanismos autéma-
tas para desempenar tareas dentro de la industria. Son varios los factores que intervinieron
para que se desarrollaran los primeros robots en la década de los 50's. La investigaciéon en
inteligencia artificial desarrolld maneras de emular el procesamiento de informacién huma-
na con computadores electrénicas e inventd una variedad de mecanismos para probar
sus teorias. Sin embargo, las maquinas robdticas actuales tienen limitaciones y el concepto
popular de un robot es que tiene una apariencia humana y que actia como tal. Este con-
cepto humanoide ha sido inspirado y estimulado por varias narraciones de ciencia ficcién.

Una obra checoslovaca publicada en 1917 por Karel Kapek, denominada Rossum’s Uni-
versal Robofs, dio lugar al término robot. Sobre este enfoque ampliaremos esta historia.

La palabra checa “Robota” significa servidumbre o trabajador forzado, y cuando se tra-
dujo al ingles se convirtié en el término "robot". Dicha narracion se refiere a un brillante
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cientifico lamado Rossum y su hijo, quienes desarrollan una sustancia quimica que es simi-
lar al protoplasma.

Luego utilizan ésta sustancia para fabricar robots, y sus planes consisten en que los robots
sirvan a la clase humana de forma obediente para realizar todos los trabaijos fisicos. Rossum
sigue realizando mejoras en el diseno de los robots, elimina érganos y ofros elementos
innecesarios, y finalmente desarrolla un ser “perfecto”. El argumento experimenta un giro
desagradable cuando los robots perfectos comienzan a incumplir su papel de servidores
y se rebelan contra sus duenos, destruyendo toda la vida humana.

Enfre los escritores de ciencia ficcién, Isaac Asimov contribuyd con varias narraciones
sobre robots. Asimov comenzd en 1939 y se le atribuye el uso del término “robdtica”. La
imagen del robot que aparece en su obra es el de una maquina bien disenada y con una
seguridad garantizada que actia de acuerdo con fres principios, denominados por el
como las Tres Leyes de la Robética, y son:

1. Un robot no puede actuar contfra un ser humano o mediante la inaccién, que un ser
humano sufra danos.

2. Un robot debe de obedecer las érdenes dadas por los seres humanos, salvo que
estén en conflictos con la primera ley.

3. Un robot debe proteger su propia existencia, a no ser que esté en conflicto con las
dos primeras leyes.

Consecuentemente todos los robots de Asimov son fieles sirvientes del ser humano, de
ésta forma su actitud contraviene a la de Kapek.

A continuacién se presenta un cronograma de los avances de la robdtica desde sus inicios:

FECHA EVENTO
SIGLO XVIII A mediados del siglo J. de Vaucanson construyé varias mufiecas mecdanicas de tamano
humano que ejecutaban piezas de musica.
B 1801 J. Jaquard invento su telar, que era una mdaguina progrdmcb_lég:lro la urdimbre.
1805 H. Mc:i'llorde‘r construyd unE: rruﬁecc: mecdnica capaz de hacer dibu-jgs-.- .
1946 El inventor americano G.C Devol desarrollé un dispositivo controlader que podia régis-

trar sefiales eléctricas por medios magnéticos y reproducirlas para accionar una magui-
na mecdnica. La patente estadounidense se emitico en 1952,

Desarrolio de teleoperadores (manipuladores de control remoto) para manejar materia-

1951 les radiactivos. Patente de Estados Unidos emitidas para Goertz (1954) y Bergsland (1958).

Una mdquina prototfipo de control numérico fue objetivo de demostracion en el Instituto
1952 Tecnoldgico de Massachusetts después de varios afos de desarrollo. Un lenguaje de
programaciéon de piezas denominado APT Automatically Programmed Tooling se desa-
rolld posteriormente y se publicd en 1961.

1954 El inventor britdnico C. W. Kenward solicitd su pore.me para diseno de robot. Patente
briténica emitida en 1957.

G.C. Devol desarrolla disefios para Transferencia de articulos programada. Patente emi-

1754 tida en Estados Unidos para el disefo en 1961.

Se introdujo el primer robot comercial por Planet Corporation. Estaba controlado por

1259 interruptores de fin de carrera.
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Bidnica: Término ufilizado para describir el estudio cientifico de los sistemas vivos, como
modelos funcionales para la construccién de mecanismos.

Biomimética: Dado que muchos cientificos y tecndlogos buscan las intimidades de ani-
males y plantas para inspirarse en la creacion de nuevos materiales y estructuras, se ha
originado la disciplina biomimetica que considera esa sistemdatica en conjunto. Asi algu-
nos estudian las vias metabdlicas de formacion de compuestos quimicos naturales intere-
santes, como fuente de inspiracion para su imitacién; otros imitan la porosidad de los hue-
s0s, los adhesivos de los moluscos, el mecanismo de secado de un tejido de ala de insec-
tos, la conducta de insectos sociales, etc. Este es el punto de partida del desarrollo creativo
de novedades Utiles.

Brazo del robot: Una de las partes del manipulador. Soportado en la base de éste, se
sostiene y maneja la muieca (donde va instalado el Util de toma de objetos).

Cabeceo: Uno de los tres movimientos permitidos a la muneca del robot. Liamado asi por
similitud con el correspondiente movimiento de un barco o avién. Movimiento de giro
alrededor de un eje transversal al bugue.

Cadena cinemadtica: Conjunto de elementos mecdnicos que soportan la heramienta o
util del robot (base, armadura, mufeca, etc.).

Capek, Karel: Dramaturgo checo que menciond la palabra "Robot” por primera vez en
1917 en una historia llamada "Opilec”, y se difundid en una obra suya mas popular llama-
da “Rossum’s Universal Robots", la cual data de 1921. Robot deriva de la palabra
“robotnik”, con la cual definia al "esclavo de trabajo”, y con ella se designaba a un apa-
rato mecdanico con aspecto humano capaz de desarrollar incansablemente tareas que
estaban reservadas hasta el momento a los hombres.

Cartesianas, coordenadas: Ver Coordenadas.

Chip: Traduce pastilla. Pieza pequena de silicio sobre la cual se fabrica un circuito elec-
fronico integrado. Un solo chip puede reemplazar miles de transistrores, resistencias y
diodos, e incluso, puede contener la Unidad Central de Proceso (CPU) completa de un
microcomputador.

Cibernética: Estudio comparativo de los procesos orgdanicos y los procesos realizados
por maquinas para comprender sus semejanzas y diferencias y lograr que las maquinas
imiten el comportamiento humano.

Cinemadtico: Se refiere a los accionamientos de un manipulador que suponen una unidén
fisica directa enfre los mandos del operador y el elemento terminal.

Circuito: Ciclo, camino sin interrupciones que permite por ejemplo, que la corriente salga
por un lado de la pila y regrese por el ofro. También es necesario un circuito para obtener
electricidad del tomacorriente.

Circuito Impreso: Prinfed circuit board. Ldmina de pldstico con conectores metdlicos in-
tegrados y dispuestos en hileras, sobre la cual se colocan los diferentes componentes
electronicos, principalmente los chips.

Controlador: Parte del sofftware que controla un periférico particular.

Control analégico: La informacién de control es dada en forma de valores (variables de
un modo continuo) de ciertas cantidades fisicas (analdgicas).

Control numérico: Los datos estan representados en forma de cédigos numéricos alma-
cenados en un medio adecuado. Se llaman también sistemas de punto a punto, o de
camino continuo.

Control remoto, manipulador de: Aparato que actuado por un dispositivo independien-
te, con lo que puede no estar unido cinemdaticamente al actuador del operador.

Coordenadas: Sistemna de ejes para el posicionamiento de un punto en el plano o en el
espacio. Pueden ser: a) Angulares. Si la referencia de un punto se hace mediante la defi-
nicion de dangulos a partir de los ejes (origen de los angulos). b) Polares. Se establece un
punto mediante la indicacion de un dngulo y un valor escalar (numérico). c) Rectangula-
res. Cuando los puntos estan definidos por varios numeros (dos o tres).

Digital: Representacién de la informacién basada en un cédigo numeérico discreto.

Dispositivo: Mecanismo de un aparato o equipo que, una vez accionado, desarrolla de
forma automdtica la funcidn que tiene asignada.

Domética: Término cientifico que se utiliza para denominar la parte de la tecnologia (elec
tronica e informatica) que integra el control y supervision de los elementos existentes en
un edificio de oficinas, de viviendas o cualquier hogar. También, un término muy familiar
para fodos es el de “edificio inteligente” que aunque viene a referirse a la misma cosa,
normalmente tendemos a aplicarlo mas al dmbito de los grandes bloques de oficinas,
bancos, universidades y edificios industriales.

Eje: Cada una de las lineas segun las cuales se puede mover el robot o una parte de él.
Pueden ser ejes o lineas de desplazamiento longitudinal sobre si mismo (articulacion pris
matica) o ejes de giro (rotacion). Cada eje define un grado de libertad del robof.

Elemento: Cada uno de los componentes de la estructura de un manipulador. Pueden ser
maestro, esclavo, de unién, terminal, entre otros.

Garra: Una de las configuraciones tipicas del elemento terminal de un manipulador. Es un
elemento de precision y potencia medias.

Giro: Movimiento bdsico de un manipulador. Ver Eje.

Grado de libertad: Cada uno de los movimientos bdsicos que definen la movilidad de un
determinado robot. Puede indicar un movimiento longitudinal o de rotacién. Ver Eje.

Herramienta: Instrumento para prolongar o ampliar alguna capacidad humana.
Hidraulico: Manipulador cuya energia de movimiento viene proporcionada por un fluido

que presiona émbolos. Consigue una gran potencia en la operacién del robot, aungue
Se pierde precision.
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Informdatica: Conjunto de conocimientos cientificos y técnicas que hacen posible el tra-
tamiento automdtico de la informacion por medio de computadores.

Inteligencia Arificial: Se refiere a la simulacién de funciones y actividades cognitivas
propias de la inteligencia humana por medio del computador, es decir, la creacion de
maquinas capaces de aprender y autoperfeccionarse.

Interfase: Circuito o conector que hace posible el entendimiento entre dos elementos de

hardware, esto es, que permite su comunicacion.

Instrumento: Elemento que permite hacer algun tipo de medicidon, comprobar el buen
funcionamiento de un artefacto o a veces cuando estd incorporado al propio artefacto,
sirve para hacer un uso correcto del mismo.

Interruptor: Su funcién es cortar o no el paso de la corriente eléctrica por medio de distin-
tos mecanismos que juntan y separan cables. La llave de la luz y el pulsador de un timbre
son ejemplos de interruptores.

La Vision Activa: Técnica que integra vision artificial y comportamientos reactivos. El pri-
mer componente viene dado por la visién foveal, que es una evolucion natural de las
técnicas clasicas de vision artificial. Los algoritmos utilizados por éstas han estado siempre
muy influenciados por el modo en que los seres vivos procesan la estimulacion visual,
pero por comodidad siempre se trabaja con una imagen de resolucion uniforme. El enfo-
que foveal propone la utilizacion de una topologia mds bioldgica, con una alta concen
tracion de sensores en el centro de la imagen que va decreciendo hacia la periferia;
esta es la forma en que se organiza la retina de la mayoria de los organismos superiores.
Este tipo de organizacién obliga al uso de mecanismos atencionales que vienen determi-
nados por los comportamientos que el agente presenta ante el medio.

Leyes de la Robética: Propuestas por el escritor Isaac Asimov, en un principio fueron sélo

tres pero luego anadid una cuarta, llamada Ley Cero. Estas son:

 Primera Ley: Un robot no puede danar a un ser humano, o a través de su inaccion,
permitir que se dane a un ser humano.

« Segunda Ley: Un robot debe obedecer las ordenes dadas por los seres humanos,
excepto cuando tales érdenes estén en contfra de la Primera Ley.

« Tercera Ley: Un robot debe proteger su propia existencia, siempre y cuando esta
proteccion no enfre en conflicto con la Primera y la Segunda Ley.

« Ley Cero: Un robot no puede danar a la humanidad, o a fravés de su inaccion, permi-
tir que se dane a la humanidad.

Manipulador: Cualquier dispositivo mecdnico capaz de reproducir los movimientos hu-
manos para el manejo de objetos. Suele referirse a los elementos mecanicos de un robot
que producen su adecuado posicionamiento y operacion.

Méquina: Artificio o conjunto de aparatos combinados para recibir cierta forma de energia,
fransformarla y restituila en otra mds adecuada o para producir un efecto determinado.

Mecatrénica: Disciplina que integra conocimientos de muy diversas ramas de la ciencia
como la robética, la electrénica, la mecdnica, las telecomunicaciones vy la informatica.

Microcontrolador: Circuito infegrado programable que contiene todos los componentes
de un computador. Se emplea para realizar una tarea determinada para la cual ha sido
programado. Dispone de procesador, memoria para el programa vy los datos, lineas de
enfrada y salida de datos. Puede controlar cualquier cosa y suele estar incluido en el
mismo dispositivo que controla.

Microchip: A veces llamado chip, es un conjunto de circuitos empaquetados para com-
putador conocidos como circuitos integrados, fabricados en silicona a muy pequena
escala. Estdn hechos para programas légicos (chip microprocesador o légico) y para
memotria de computador (memoria o chips RAM). Los microchips estan hechos de tal
manera gue incluyen memoria y logica para propositos especiales como conversion and-
loga a digital, bit slicing y salidas.

Muneca: Dispositivo donde se articula el elemento terminal (garfio, pinza, efc.) de un
manipulador. Es un elemento basico para la definicion de la flexibilidad y precision de
manipulador. Las posicicnes del elemento terminal vienen dadas por los grados de liber-
tad de la muneca.

Neumdtico: Manipulador cuya energia de movimiento viene proporcionada por un siste-
na de aire comprimido como los conductos que lo contienen, émbolos de empuje, siste-
ma compresor, entre ofros.

Paso a paso, motor: Motor eléctrico muy preciso que gira un numero exacto de grados al
recibir una adecuada secuencia de comandos de control.

Polares, coordenadas: Ver Coordenadas polares.

Pinza: Una de las configuraciones caracteristicas del elemento terminal de un manipula-
dor o de un robot. Se articula con el resto de la estructura a través de la muneca.

Procedimiento: Secuencia de operaciones destinadas a la resolucion de un problema
determinado.

Realidad virtual VR: Sistema que permite a uno o mas usuarios ver, moverse y reaccionar
en un mundo simulado por ordenador o computador.

Robot: Manipulador mecdnico, reprogramable y de uso general. Sistema hibrido de com-
puto que realiza actividades fisicas y de computacién. Los robots utilizan sensores
analégicos para reconocer las condiciones del mundo real transformadas por un con-
vertidor analogico digital en claves binarias comprensibles para el computador del ro
bot. Las salidas del computador controlan las acciones fisicas impulsando sus motores.

El nombre de robot procede del término checo “robota" que significa trabajador, siervo,
con el que el escritor Karel Capek designd en su obra RUR (1920) a los androides produci-
dos en grandes cantfidades para liberar a la humanidad del frabajo. En la actualidad, el
término se aplica a todos los ingenios mecdnicos, accionados y confrolados
electronicamente, capaces de llevar a cabo secuencias simples que permiten realizar
operaciones tales como carga y descarga, accionamiento de mdaquinas herramienta,
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operaciones de ensamblaje y soldadura, etc. Hoy en dia el desarrollo en este campo se TALLER ROBOLAB
dirige hacia la consecucion de maquinas que sepan interactuar con el medio en el cual
desarrollan su actividad con el reconocimiento de formas, la foma de decisiones, etc.

Este taller estd estructurado de forma ascendente partiendo desde el nivel de los com
ponentes del Robolab, que son alarma y notas musicales, vy
sensores de tacto vy luz

Robot Auténomo RA: Sistemas completos que operan eficientemente en entomos complejos
sin estar constantemente guiados y confrolados por operadores humanos. Tienen Ia propie-
dad de reconfigurarse dindmicamente para resolver distintas fareas segun las caracteristi-
cas del entomo se lo imponga en un momento dado. Son sisfemas complefos que perciben y
actuan en entormnos dindmicos y parcialmente impredecibles, coordinando interoperaciones
entre capacidades complementarias de sus componentes. Su funcionalidad es muy amplia y
variada: desde trabajo en entornos inhabitables hasta atencién de personas discapacitadas.
Ejemplos: Sojourner, robot auténomo enviado a Marte por NASA; el androide que camina
auténomamente de Honda, COG en MIT y otros muchos.

terminando con el manejo de

Creando programas

Para crear programas en Robolab es necesario tomar

haciendo clic en el bloque deseado v llevarlos a la ventanc
todos los bloques juntos que tendremos que enlazar

Herramientas para formar programas. Todos |

: deben estar entre los
; " - ; semaforos verde y rojo que indican el princ vy e | — —
Robot Industrial Rl: Dominaron el campo durante los afos 70 y 80. En esfos sistemas, la iid s Sl " okt o s motores se llaman puertos de
g - L e 5 salida y son A, By C. Los sensores se llaman puertos de entrada vson 1,2y 3
robética era practicamente sinénimo de manipuladores, excepfo cuando se trataba de S
trabajo en vehiculos guiados autonomamente. Los Rl son preprogramados para realizar
tareas especificas y no disponen de capacidad para reconfigurarse autonomamente.
Conexion de sensores o
G ; ‘ * L i (entrada) > On/Off |
Robética: Rama de la ciencia que se ocupa del estudio, desarrollo y aplicaciones de los ? e ——— |
robofs. = < '
L | , | e [ [ ]
Rotacién: Movimiento bdsico en un manipulador. Ver Eje. e——
. — - - — - S -
sensor: Transductor que capta magnitudes vy las transforma en sefiales electricas. Motores Y Conexién de motores |
(salidas) !

sistema: Conjunto organizado de elementos diferenciados cuya interrelacion e interaccion
supone una funcién global.

Redes neuronales artificiales: Se basan en un modelo matemdtico del funcionamiento de
la neurona y de la conexién de ésta en redes con capacidad de procesar la informacion
de maneras muy distintas. Aunque hasta el momento se han desarrollado interesantes
paradigmas que realizan procesos de categorizacion o condicionamiento, estamos lejos
de la simulacion de grupos de millones de neuronas capaces de percibir el enforno y
reaccionar ante él como lo haria, por ejemplo, un raton de campo.

Botén de
. Fehe : p . - ) ) ejecucion
Vida artificial: Aglutina a un conjunto de técnicas utilizadas por seres Vivos simples para

resolver problemas. En el caso de un Unico agente, los comportamientos reactivos o ins- [ — Barra de ‘
tintivos son suficientes para que un robot pueda navegar por su entorno o escapar de | Inicio | Funciones
callejones sin salida, pero es el enfoque multiagente el que mas riqueza aporta a esta | SRRERNIS o o
disciplina, como los grupos de individuos comunicados apilando piezas o enconfrando - o
trayectorias ptimas. Es el mundo de los comportamientos emergentes o fendmenos que | Fin programa |
aparecen de lo colectivo y que no pueden predecirse a partir del comportamiento de i ] ‘
un Unico agente. La vida artificial es un campo especialmente interesante para un biolo- Barra de [ =

go porgue no se limita a imitar la vida tal y como es, sino que estudia también la vida Herramientas | < : 1.2

como podria ser, es decir, aquellos fenémenos que no conocemos en |a biologia, pero
que podrian haber surgido.

Figura 2: Ventana de programacion
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' Irillc 1 sonido de alarma, espera un segun- '
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gar Ic s en el ladrillo Ejercicio 5

n programa (clic en el boton de ejecucion run), notards un muneco

= decir que existe un error en el

Busca lista de errores en el menu de

Ejercicio
ica Jrillo RCX que toque las sig Puedes
) r Oropic Para ejecutar este programa, hc 1 el boton de
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motor, conectandolo al puerto B. El programa le dice a

itan el siguiente conjunto de comandos u ordenes 4 veces:

. v B te dos segundos
. § y B por dos segundos
. N B al Tl 2| CICIO
1 B



Resuelve:

5Qué es un puerto?

orqué los motores estan en puertos de salida?

3. zPorque los de tacto y luz son puertos de enfrada?

ona el sensor de luz?

5. 3Como funciona el sensor de tacto?
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TALLER LOGOBLOCKS

Este 1
ponentes del Handy cricket o de pito y notas musicc
comunicacion entre dos HC y el registro de datos
entre ofros).

es v ferminando cor

Ejercicio 1

El programa indica al cricket que emita un sonidc

Realiza el ejercicio y descdargalo del boton que dice descargar F
ubicado en la parte inferior izquierda. : '

Ejercicio 2

El programa le indica al cricket que toque las notas musicales ¢ 3
grafico en frente. Puedes cambiar los numeros para probar tus @@=l

propias notas (nUmeros enire 60 y 26). =

Readliza el ejercicio y descargalo. Al lado izquierdo de la pantalla
de cricket, encuentra la Figura de nota, arr@strala y forma el si-
guiente esquema.

Haciendo doble clic sobre la ficha tendrds
cesitas.

a informacién que ne- ;" i

Nota: Haciendo clic derecho
sobre la nota apare

era el

cuadro de didlogo presenta-
do arriba.
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X DiIOrc - — — 48 pXpliorg - |
Uso de sensores Comunicacion entre crickef
Se pretende crear un robot para realizar fotografias automdaticamente. Lievard incorpo-
rado un motor para realizar el movimiento; éste no durard mdas de 1 (un) segundo, vy hard Vamos a comprobar la comunicacion entre 2 crickets. Para ello nos ba s el
gue se pulse el botén de la cédmara de fotografia. Al tomar la foto, la cdmara debe espe- guiente ejemplo: un cricket generard numeros aleatorios entre 1 y 3 confinuamente. |
rar 10 segundos para poder dispararse y sacar la foto. tras tanto el ofro cricket, estard a la espera de recibir senales. En funcion del valor rec
do, emitird una nota diferente
5Qué tipo de sensor se utiliza en este caso?
Cricket 1
et Estos blogues envian, cada segundo, un nimero
aleatorio entre 1 y 3.
3Qué estructuras de control se ufilizarian? Crickef 2

El otro cricket ejecuta este codigo. &
Espera a recibir un nuevo valor de ir.
Una vez recibido ese nuevo valor, o
evalua y ejecuta una determinada e e
accion.

Evaluacion de expresiones

Resuelve este problema: Queremos disenar un robot que sea capaz de detectar que el
nivel de luz de la zona en la que estd es demasiado baja, es decir, demasiado oscura. El
robot avanzara en una determinada direccidn, mientras el nivel de luz que reciba sea lo
suficientemente alto. En el momento en que ese nivel no supere esa cantfidad, el robot se
detendrd al instante, evitando asi entrar en la zona oscura.

3Que componentes se utilizan para la solucion de este ejercicio?

co: Universidod Nociona
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d bicicleta funciona ast.

:| ;."'-<:1 vuelta c‘;orﬁ."lpl_&e M
ELEMENTOS FUNDAMENTALES

|

as ruedas van unidas al plato. Por ¢«

ada pedaleada, un plato da
El plato .r‘1‘1pu|f" los eslabones de la cac Jer\o y la cadena comun
plato con el pindn unido a la rueda (plato conducido)

para hacerla girar.

1 la transmision de movimiento por C
ncuentran

distantes.

adena debido a que

sus platos se
principio de conservacion de la energia

Transformacion de Energia

Analiza y deduce:
;QUE ES UNA BICICLETA?

sPor que en

FEnergic: eléctrica

|
|

la bicicleta se utilizan cadenas y pinones en lugar de bar
Energia quimica
de los musculos

\das y poleas?

Energia

Energia
|
calorica |

<— | mecdnica

2. OPERADORES MECANICOS

lo de dos ruedas,

acondicionado exclusivamente por el esfuerzo muscular ' it

s gue lo ocupan, en particular mediante jedﬂle" o manivelas. Es una ma-

q je se Pﬂf‘urgc:i de transformar la Jjia proporcionada por un agente externo,
in de realizar un trabagjo.

'r*.’]-'.'f]i'_“ljﬂ-i]’\ se componen de uno o varios operadores mecc
;pomTw o que transforma un movimie
endo un b[.h.-;rtf“

1SS r||.
nto o energia en otro que re

o. Ejemplo: El
ia muscular, la transf

esulta mr’w
rtillo es un oper

o

=

e

1L

I
-
=

r rodu
martillo es una maquina simple que al proporcionarle ener-
en energia suficiente para clavar la puntilla. Por lo t
ador mecdnico

orma

no solo nos es util para frasportarnos mds réapido y facil de un lugar a ofro, sino
Jue tambien nos sirve para otras funciones como mover carga, hacer deporte y hasta

anfo el

generar energia electrica.

O_perador
1.1

mecanico (martillo)|
gl
Partes de la bicicleta

/ N\ " Efecto (clavar |
7 \ \ Pedales | la puntilla)

. : / o
Hlato con AUCIAAO b2t ”~

7 Figura 2. Operador mecdnict
. | -
“'* Plato conductor
adena También existen mdaquinas que tienen mds de un operador mecdnico. La bicic na
' éstas, porque es un sistema que persigue un objetivo « '
encadenamien
Figura 1. e ] Dicicleta

o concreto o varios mec

( = =l
‘to de una serie de operadores. Se dice que son maquinas de eiec’ros en-
cadenados.

nes Fratermide




Actividad 1
Enumera 5 mdquinas que fengan un sélo operador mecdnico, y 5 maquinas de efectos

encadenados:

Operador mecdnico Operador encadenado

- 1 P
- S — 2 §

3 3 _— =
4 4 =
2 - 5

También utilizaremos la bicicleta estatica para deducir las diferentes tfransformaciones de
energia, y como podemos aprovechar de una mejor forma la energia fransformada.

Por ahora sélo frabajaremos la transformacién de la energia muscular o quimica en ener-
gia mecdnica, y cémo sacarle el mejor provecho a la energia.

2.1 Sistema

En un sistema enfran energia, material, y senales, y se en-
carga de transformar estas entradas en energia, material y
senales.

Un ejemplo claro es la maquina de moler a la cual le enfra
material (masa de maiz) y energia (energia proporcionada : ;
por la mano del hombre). El sistema de la maquina de moler |
es un operador encadenado, ya que la energia muscular -
es fransformada por varios operadores simples. La energia | (, ( Maiz
muscular es fransformada por la manivela en energia me-  { B
cdnica, que a su vez el tomillo sin fin la fransforma en ener-  “e’ &
gia mecdanica y en otras energias que se hacen ver a tra-

vés del sonido y calor, mientras que el material que es el Figura 3.
maiz, es transformado en la masa.

Transformacién de energia y matera

Actividad 2

1. Observa la Figura 1 de este Nivel. 3Es la bicicleta un operador encadenado?
Si No sPor quée

2. Si la bicicleta es un operador encadenado, enumera los diferentes operadores me
canicos que la componen.

3. Describe con tus palabras cémo se fransforma la energia desde que sale de los mus
culos de una persona hasta que llega a la llanta de la bicicleta.

Actividad 3. Pedales, Cadena y Pinones

Lghpqrfe de la bicicleta en donde se transforma la mayor cantidad de energia son los
pinones. Ahora pasa d la bicicleta.

En esta actividad veremos como aprovechar la energia segin las necesidades. En este
Caso Io‘ energia que se utilizard es la energia quimica que produce nuestro cuerpo, vy el
mecanismo que la transformard serd la bicicleta.

1. 2Qué se entiende por energia?




Voltaje

Resistencia

cToIn
21841




- £ o= - 5 6
; / w 5 -

(O.R)

8.
L

“Una rueda, al dar una vuelta completa, describe una trayectoria cuya longitud es el
perimefro de la circunferencia de la rueda”.

Si dividimos la longitud entre el didmetro de la rueda obtenemos un valor que es indepen-
diente del tamafio de la rueda. Es decir, cualquier rueda, del tamafo que sea, al dar una
vuelta completa recorre un camino de una determinada longitud.

Si dividimos dicha longitud entre el didmetro de la rueda, siempre obftenemos el mismo

valor. Este hecho era conocido por los babilonios y ya se encuentran noficias sobre €l en
los papiros egipcios que se conservan en el Museo Britdnico.

L=2zR

Esta relacion entre la longitud de la circunferencia y su diémetro es, posiblemente, la mas
popular de todas las constantes matematicas: el nUmero & donde x €s igual a 3.1416...

Actividad 1

1. Enla rueda de una bicicleta, su radio mide 29 centimetros. sCudl es la longitud de la
rueda?

2. 3Cudnta distancia recorre la rueda si da 5 vueltas?

Jellin y Eafit

ymbia, Exito y Suramericana

Actividad 2

Un ciclista debe recorrer una etapa con una variacion de terrenos que va desde terre-
nos planos, hasta subidas empinadas, como lo muestra la Figura.

terren 4 ﬂrl
terreno 3 Erreno i

terreno 2

E terreno 1
inicio
1/ 3 km >l< 2Kkm 1 km 4 km Al

|\.

ta en terrero

Figura 4: Ciclis

1. De acuerdo a la actividad de la relacién velocidad-fuerza, zcudl debe ser la relacion
para cada terreno de tal forma que sea eficiente para el ciclista?

de

2. 3Cudnto tiempo se demora el ciclista en atravesar cada terreno con la relacion ya
elegidag

3. sCudnto tiempo en total se demora el ciclista para llegar a la meta? Utiliza las veloci
dades para cada relacion que se fomaron en la actividad de fuerza-velocidad.

!lerr_eno 1 —__[Relacién ~ [Velocidad ~~ [Tiempo =
Tereno 2~ [Relacién Velocidad ~ [Tiempo ]
!_j_erreno - Relacién | Velocidad ~ |Tiempo |
ijemi T Relacién — [Velocidad ~|Tiempo _ o

Compara tus respuestas con las de otfros grupos y describan las diferencias o similitudes
que observaron. zPor qué creen que se tienen esas diferencias o similitudes?




MATERIALIZACION DE LA IDEA

______ - NlVEL V‘ - A*u explicativo: Justifi de forma de
NGO Y CONSTRUCCION DE ARTEFACTOS ROBOTICOS elegicicn i el ;
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Actividad 5. Integracién construccién y programacién (automatizacion)

ctividad reun con tu grupo nuevamente. Integrando el artefacto con el progra
rifiquen 11 & ajustes necesita, pénlo en marcha y por Ultimo realicen una socializa-
: ponda a: 3Qué pmbl sma resuelve o qué necesidad humana puede
tefacto construido? sPara qué servird ahora o en €l futuro?

Actividad 6. Retroalimentacion

pliquen el [ yrocedimiento que redlizaron para disefiar, construir, programar y poner en
-\l.-.I —~

Hgle srtefacto robético que van a socializar. Describan todo el proceso.

5Cudl de los componentes del artefacto robdtico es el mas importante y por quée

dartes empleando los nombres v las relaciones de los engrangjes.
y ]

5Qué pasaria si le cambiaran en el sistema de pifiones uno de
mayor didmetro? y ssi se cambia por ofro de menor tamafo que -nl or
cuencias tendria este hecho en el movimiento del artefac
cias usando la relacién entre los engranajes. Observe
graficar dichas relaciones.

toe Expliquer
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