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Tema 6. Control y robética.

1. INTRODUCCION.

Durante milenios, el hombre ha creado herramientas que con un largo proceso de

perfeccionamiento, se han ido modificando para ser mas comodas y eficaces.

En el trabajo artesanal, el hombre tenia las funciones de motor, controlador y operario
del sistema. Posteriormente se crearon maquinas encargadas de las duras tareas
manuales, por lo que en el trabajo mecanico, el hombre pasé a trabajar como operario, y a

controlar el sistema, dejando a las maquinas-herramientas la funcion de motor.

En la actualidad se han creado sistemas automaticos, en los que el hombre sélo
realiza las funciones de supervisor del sistema, ya que el resto de tareas se realizan sin la

intervencion humana.

2. EVOLUCION DE LOS SISTEMAS AUTOMATICOS.

Desde la utilizacion de las primeras herramientas por nuestros antepasados hasta
nuestros dias, la evolucion en la forma de trabajar y crear objetos ha pasado por distintos
estados. En el comienzo existian herramientas de uso cotidiano, como palos, cuchillos de

madera y de piedra, flechas de hueso, etc...

Luego se crearon herramientas mas especializadas, como martillos, tenazas, sierras,
etc... cuyo uso estaba reservado a los artesanos especializados en cada tipo de trabajo, y
muchos siglos mas tarde se crearon las maquinas-herramienta (taladradora, fresadora,
etc...). En éstas, la fuerza bruta la realiza la maquina, a pesar de que son necesarios

operarios especializados para su utilizacion.

Por ultimo, se han desarrollado los sistemas automaticos (automatismos y robots), en
los que el sistema se encarga de manejar las maquinas-herramienta, y la unica funcion del

operario es la de supervisor del proceso.

Todos estos estados siguen conviviendo en la actualidad, ya que no ha desaparecido
ninguno de ellos. A continuacion vamos a ver como ha influido esta evolucion en la industria

y en la obtencion de piezas.
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2.1. Mecanizacion.

La mecanizacion consiste en la obtencion de piezas mediante herramientas y
magquinas-herramienta. En un principio, la obtencion de piezas se realizaba de forma
manual por el operario, con sencillas herramientas, como limas, cinceles, martillos, sierras,

etc...

Este trabajo se ha facilitado gracias a las maquinas-herramienta, con las que se
obtienen piezas con mayor precisién, en un tiempo menor, y como consecuencia con un
coste inferior. Estas maquinas-herramienta son por ejemplo los taladros, tornos, fresadoras,

etc...

2.2. Automatizacion.

El término griego “automatos” significa que se mueve por si mismo. En la actualidad,
la automatizacion se emplea en la obtencion de productos sin la intervencion humana

directa.

Los autématas se conocen desde las Civilizaciones Griega y Egipcia, en las que se
construian estatuas articuladas que se movian gracias a la accion del aire para adorar a

dioses.

Durante el Siglo XVII sufren una gran evolucion gracias a la construccion de sistemas
mecanicos de forma humana. Sin embrago, ha sido durante el Siglo XX donde con la ayuda
de la Electronica, la automatizacion ha sufrido un auge espectacular, y ha conseguido

abaratar aun mas la construccién de piezas y su montaje.

2.3. Robotizacion.

Un robot es una maquina o un ingenio programable, capaz de manipular objetos y
realizar operaciones anteriormente reservadas a las personas. Por ello, en una cadena de
produccion adecuadamente robotizada, no es necesaria la intervencion del hombre durante
el proceso. Es especialmente util en lugares donde el ambiente de trabajo es perjudicial
para las personas. Por otra parte, los robots pueden ser programados para que un Unico

elemento pueda realizar distintas tareas segun nos convenga.
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3. SISTEMAS DE CONTROL.

Un sistema de control es una combinacién de componentes que actuan juntos para
realizar el control de un determinado proceso. Este control se puede realizar de forma
continua (en todo momento), o discreta (cada cierto tiempo). En cualquier caso, existen dos

tipos de sistemas: en lazo abierto y en lazo cerrado.

3.1. Sistemas de control en lazo abierto.

Son aquellos en los que la sefal de salida no tiene influencia sobre la sefial de entrada.

Controlador |:> Proceso

Un ejemplo puede ser el amplificador de sonido de un equipo de musica, en el que

cuando nosotros accionamos el botdn del volumen, varia la cantidad de potencia que
entrega al altavoz, pero el sistema no sabe si se producido la variacidén que deseamos o

no.

3.2. Sistemas de control en lazo cerrado.

Son aquéllos en los que la salida influye sobre la entrada. Un esquema de un sistema

de control en lazo cerrado es el siguiente

Entrada Salida
Controlador Proceso

Realimentacion

Un ejemplo de sistema en lazo cerrado es el climatizador de un coche, en el que la

entrada es la temperatura que nosotros marcamos. En ese momento se activa el proceso

I.E.S.O. Matias Ramén Martinez Pagina 3



Tema 6. Control y robética
Tecnologia 4° ESO

controlando la temperatura que hay en el habitaculo, y haciendo funcionar al sistema en

funcion de dicha temperatura.

Por tanto, ha de existir un sensor de temperatura en el interior que envie una sefal de
realimentacion del proceso, para que sea comparada con la seinal de entrada. Esta

comparacion hace que el sistema automaticamente actiue en consecuencia.

Como podemos ver, existe una diferencia evidente en un sistema de aire
acondicionado de un coche (en lazo abierto), con un sistema de climatizacién (en lazo

cerrado).

4. ARQUITECTURA DE UN ROBOT.

La utilizacion de un robot es muy comun en actividades en las que sustituye a las
personas en algun trabajo, por lo que su aspecto suele ser muy parecido al de un brazo

humano.

Normalmente consta de una base cuya funcién es soportar el peso de todo el conjunto,
y a la que va unido un cuerpo. Este cuerpo tiene la funcion principal de soportar al brazo o
brazos, que se encargaran de realizar el trabajo. El brazo, a su vez, puede estar

descompuesto en antebrazo, mufieca y mano.

Para poder conocer el estado de las variables del entorno, el robot se sirve de
sensores, que facilitan la informacién al controlador (ordenador). Este controlador analiza

la informacion, y ordena que los actuadores realicen las acciones necesarias.
A continuacion vamos a estudiar los principales tipos de sensores y actuadores:

4.1. Sensores.

Son el sistema de percepcion del robot, por lo que facilitan la informacién exterior, que

posteriormente el ordenador interpreta. Los mas utilizados son:

e Sensores de proximidad. Detectan la presencia de un objeto. Los hay que s6lo
detectan objetos metalicos, y los hay que detectan otro tipo de objetos.
e Sensores de temperatura. Captan la temperatura del ambiente, de un objeto o
de un punto determinado.
1.E.S.O. Matias Ramén Martinez ~~~~~~~~ Pagina4




4.2,

Tema 6. Control y robética
Tecnologia 4° ESO

Sensores magnéticos. Captan la variacion de campos magnéticos, por lo que se
pueden utilizar para la orientacion de robots auténomos, exploradores, etc...
Sensores tactiles. Sirven para detectar la forma y el tamafio de los objetos que
el robot maneja. La piel robdtica esta constituida por un conjunto de sensores de
presion montados sobre una superficie flexible.

Sensores de iluminacién. Captan la intensidad luminosa, el color de los objetos,
etc... Es parte de la visién artificial y en numerosas ocasiones son camaras.
Sensores de velocidad, de vibraciéon (acelerdmetros) y de inclinacion. Se
emplean para determinar la velocidad de actuacion de las distintas partes moéviles
del propio robot o cuando se produce una vibracién. También se detecta la
inclinacidon con respecto a la vertical del robot o de una parte de él.

Sensores de presion. Permiten controlar la presion que ejerce la mano del robot
al coger un objeto.

Sensores de sonido. Se trata de un micréfono mediante el cual el robot puede
recoger sonidos.

Microinterruptores. Se trata de pequefios interruptores y finales de carrera muy

utilizados en la automatizacion de procesos.

Actuadores.

Son los encargados de realizar movimientos o cualquier tipo de actuacién sobre el

robot o sus herramientas. Los actuadores pueden ser eléctricos, neumaticos o hidraulicos.

Algunos tipos de actuadores muy frecuentemente utilizados son:

Sistemas de impulsion del robot. Pueden utilizar motores eléctricos, cilindros
hidraulicos, neumaticos, etc... Con ellos se mueven las distintas partes del robot.
Relés y contactores. Se utilizan para permitir el paso de la corriente eléctrica en
los circuitos de potencia, utilizando pequefias tensiones en los circuitos de control.
Electrovalvulas. Con ellas se controlan los circuitos hidraulicos y neumaticos.

Pinzas. Son las manos del robot, que utilizan para agarrar los objetos.

5. CLASIFICACION DE ROBOTS SEGUN LA CONFIGURACION DE SUS BRAZOS.

A continuacién vamos a clasificar los robots industriales atendiendo a la configuracion

de sus brazos:
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e Robot cartesiano. Utiliza tres dispositivos deslizantes perpendiculares entre si,

lo que le permite realizar movimientos de acuerdo con los tres ejes cartesianos.

P A

7

Robot cartesiano

e Robot cilindrico. Se basa en una columna vertical que gira sobre la base. A ella

se unen dispositivos deslizantes que para generar movimientos en los ejes Ze Y.

¢ Robot esférico o polar. Se utiliza un brazo telescdpico que puede girar en torno
a un eje horizontal. Este eje a su vez estda montado sobre una base giratoria. Estas

articulaciones proporcionan un desplazamiento esférico.

4 e .
Y , 7 4 A / ey \q
# [ e 4 ¢\ /

Robot esférico o polar
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e Robot de brazo articulado. Se trata de una columna que gira sobre una base a
la que va unido un brazo articulado. Dicho brazo sélo puede realizar movimientos
en un plano. En el extremo del brazo existe un dispositivo deslizante que se

desplaza en el sentido del eje Z.

Robot de brazo articulado

¢ Robot antropomoérfico. Esta compuesto por dos componentes rectos que
simulan el brazo y el antebrazo humano, que estan unidos a una columna giratoria.
Estos antebrazos estan conectados mediante articulaciones que se asemejan al

hombro y al codo.

—

Robot antropomorfico

6. CLASIFICACION DE ROBOTS SEGUN SU ASPECTO FiSICO.

Si tenemos en cuenta el aspecto fisico y la funcionalidad de los robots, los podemos

clasificar de la siguiente forma:

e Poliarticulados. Son robots que no se pueden desplazar, por lo que estan
disefiados para mover sus brazos y herramientas en un espacio de trabajo

determinado. Los estudiados en el apartado anterior son poliarticulados.
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e Mbdviles. Son robots con gran capacidad de desplazamiento, acoplados a carros
o a plataformas méviles. Suelen estar dotados de cierto grado de inteligencia, que
les permite sortear objetos.

¢ Nanobots. Son robots muy pequefios, capaces de realizar cosas sorprendentes.
Existen algunos que son capaces de viajar por la sangre e interactuar con una
célula determinada.

e Androides. Intentan reproducir la forma y movimientos del ser humano. En la
actualidad son poco evolucionados y su utilidad practica es limitada.

e Zoomodrficos. Imitan la forma de moverse de algunos animales, y se encuentran
en pleno desarrollo. Se utilizan para desplazarse por superficies accidentadas y
con numerosos obstaculos. Su aplicacidon practica tiene bastante interés en la

exploracién de otros planetas, y en entornos de dificil acceso, tales como volcanes
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