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Prc')logo

Estimado instructor:

Robdtica Educativa de México pone en tus manos una herramienta muy
valiosa que permitird que desarrolles de una manera integral el método
educativo que manejamos.

En esta guia encontraras de una manera facil y amigable 14 capitulos
donde se identifica el objetivo general de la clase, los aspectos tedricos,
areas del conocimiento por atender y en la practica disefos de robots
donde los alumnos deben armarlos, probarlos y competir entre ellos.

En los cursos de robotica educativa, la parte mas importante eres Tu!. Este
es solo un material de ayuda, donde encontraras consejos de como guiar la
clase, adicionalmente te recomendamos documentarte de los topicos que
se manejan en este valioso documento, identificar ejemplos y aplicaciones
en la vida diaria y llevar al margen tus anotaciones personales.

Esperamos que esta guia sea de tu agrado y cumpla la funcionalidad de
que el curso que se imparta sea muy ameno, con mucha ensefianza y
contribuya al crecimiento del conocimiento en los alumnos de México.

Robodtica Educativa pone a tu disposicion un foro de consulta en

www.roboticaeducativa.com.mx donde podras expresar vivencias y
compartirlas con colegas de todo México.

Robdtica Educativa de México
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Leccion

Puntos del Aprendizaje

1.1 Entendiendo las Partes del RoboEd ES-1
1.2 Cienciay Tecnologia: La Rueda
1.3 Manejo de Herramientas

1.4 ¢Qué esun Robot?

1.5 Ejercicio: Ensamble de Lentes,
Espada y Ave

Objetivos de Aprendizaje del Alumno
- Conocera la etimologia, definicion, tipo y los tres principios del Robot.

- Identificara el nombre y para qué sirven cada una de las partes que
forman el RoboEd ES-1.

- Comprendera como funciona la rueda y los puntos mas importantes
sobre la historia de la misma.

- Utilizara la técnica para el uso de las herramientas incluidas en el
material didactico.

- Aplicara la metodologia propuesta utilizando las herramientas
incluidas para ensamblar los modelos basicos guiados de robots:
Lentes, Espada y Ave.

Material a Utilizar

Kit de RoboEd ES-1.
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Lista de Partes

Aprendamos el nombre de las partes
Apoyados por el libro de texto, explicar al estudiante el nombre de las partes y su uso.

- Elmaestro puede seleccionar de 2 a 3 partes y explicar el nombre de las partes y su uso.
- Hacerlos escribir el nombre de la base en el libro de texto.

- Larespuesta estd escrita en el pie de la pagina.

« Recordarles que no pierdan las partes

Ciencia y Tecnologia

éQuéeslarueda?
La rueda es una pieza mecanica circular que gira alrededor de un eje; puede ser considerada
una maquina simple, y forma parte del conjunto denominado elementos de maquinas.

Es uno de los inventos fundamentales en la historia de la humanidad, por su gran utilidad en
la elaboracion de alfareria, en el transporte terrestre, y como componente fundamental de
diversas maquinas. El conocimiento de su origen se pierde en el tiempo, y sus multiples usos
han sido esenciales en el desarrollo del progreso humano.

Historiade larueda

La invencion de la rueda corresponde a la época final del neolitico, y puede ser visto en
relacion con los demas avances tecnoldgicos que dieron lugar a inicio de la Edad de Bronce.
Los estudiosos estiman que fue inventada en el guinto milenio A.C. en Mesopotamia, durante
el periodo de El Obeid, en la antigua regidn conocida como Creciente Fértil, inicialmente, con
la funcion de rueda de alfarero.

7 {e0)
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Posteriormente se empled en la construccion de carros; se difundié por el Viejo Mundo
(Europa) junto con los carros y los animales de tiro. La rueda llego a Europa y Asia occidental
en el cuarto milenio antes de Cristo, y al Valle del Indo hacia el tercer milenio antes de Cristo.
Barbieri-Baja (2000) aboga por la existencia de vehiculos chinos de ruedas de 2000 A.C.,
aunque su referencia mas antigua data de 1200 A.C.

Entre las culturas americanas no prosperd, probablemente por la ausencia de grandes
bestias que pudieran tirar de los vehiculos, y porque las civilizaciones mas avanzadas
ocupaban terrenos escarpados. Han sido encontradas ruedas en objetos Olmecas
identificados como juguetes que se datan alrededor de 1500 A.C.

Aprendamos el Uso de las Herramientas:

P A T

Llave y Desarmador {
Apoyados en el libro de texto, hacerlos aprender el uso de las -]_
herramientas correctamente. :

Lo, BN aORy

||l
™r<Xx

- Explicarla manera exacta de usar las herramientas.

1. Desarmador —Como apretar los tornillos
2. Llave —Como detener la tuerca

- Ensamblado de las partes.
- Explicar los posibles accidentes que ocurren cuando se estan

utilizando las herramientas ayudados de algunos ejemplos y | Libro de Texto Esi-1, Pagina 5
recordarles esto para evitar cualquier accidente.

Apoyados en el libro de texto, hacer que aprendan el método basico de ensamblado de cada
parte.

- Como indica el libro de texto, ejercitar el método basico de ensamblado junto con cada
estudiante de manera ordenada.

- Explicar de nuevo el uso correcto de las herramientas, y recordarles una vez mas los
peligros que existen al manejar las herramientas.

. Recordarles una vez mas no perder las partes.

(00} 8
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éQué es un Robot?

§ What is a Robot?
Definicion de Robot
En el diccionario, un robot es “Maquina o ingenio
electronico programable, capaz de manipular
objetos y realizar operaciones antes reservadas solo
alas personas”. SuY A aepuot mushion ugh

Erofiatesn of Tolels

Mas detallado, se puede decir que un robot es una g
maquina automatica que puede identificar y mover "
la materia por si misma y ejecutar cualquier trabajo
preprogramado.

ﬁ“c;n
8

Ovigin of the wird  Wopat'

En el caso de la lavadora mencionada en el libro de
texto, la funcion de lavar sélo como elemento

mecanico en el pasado es lo que se toma en cuenta,
por eso requiere de la explicacion del maestro.

WhAT e e Dhves laws of robotiey?

El significado de Robot puede ser valido dependiendo

si existe o no un sensor. :
Libro de Texto Es1-1, Pagina 6

Ejemplo:

Lavadora. Sensor de peso: El volumen de agua es controlado
dependiendo del peso del material a lavar.

Aire Acondicionado. Sensor de temperatura: Percibiendo Ia
temperatura de la habitacién, se mantiene a cierto nivel de
temperatura.

. Horno Electréonico. Sensor de temperatura: Mantiene la comida
caliente, pero sin quemarla, a una temperatura razonable.

Refrigerador. Sensor de temperatura: Mantiene una diferencia entre
el congeladory el refrigerador.

- Congelador. Es s6lo una maquina para congelar, no un
robot, debido a que lo opera un motor.

- Refrigerador. El sensor de temperatura permite mantener
frescos los alimentos sin congelarlos

9 {ee)
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Origen de la Palabra Robot

Karel Capek, un escritor de Republica Checa, es quien uso la palabra
“Robot " por primera vez. La palabra robot, sindnimo de tecnologia de
punta, fue usada en una novela, R.U.R (Rossum’s Universal Robots),
escrita por Karel Capek en 1920.

“ Robot ” principalmente representa una maquina que asemeja al ser
humano o hecho por un hombre, fue tomada de la palabra de origen

Checo "Robota”, que significa “trabajo”. Actualmente " Robot " es la

palabra mas usada en el mundo para representar todo lo relativo y sus
resultados.

Karel Capek describié la existencia de robots en su novela “"R.U.R” de una forma muy
negativa. Un robot hecho por un genio de nombre Rossum sustituyo el trabajo de los seres

humanos y fue haciéndose mas y mas inteligente. Esto hizo que los seres humanos se
rindieran y quedaran en la ruina por completo. Por esto, es una de las obras maestras que
advierten acerca de la civilizacion mecanica que crece aceleradamente.

Tres Principios en la Ingenieria Robética de Isaac Asimov

Explicar a los alumnos los tres principios de un robot.

Esto fue publicado por el escritor ruso Isaac Asimov en 1942 como sigue:

Principio 1
Un robot nunca pondra en peligro al ser humano ni permitira que un ser
humano se dane.

Principio 2
Un robot obedecera una orden hecha por un ser humano en cualquier
circunstancia, excepto que vaya en contra del Principio 1.

Principio 3
Un robot se protegera a si mismo, excepto si no cumple los Principios 1y 2.

(00} 10
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e

Lentes
Glasses
S Haciendo un Robot
i o & 2oy
" Hagamos un ejemplo de una estructura estatica.
L
\9\‘\ %'_;.‘ . * Se recomienda tener cuidado con el uso de los tornillos.
x 4
Nota: En este libro de texto, no estd detallada la explicacion de
. 3 o ensamblado. Por eso hay que explicar bien el método al menos una
%"Jé:’.“ : ' 4 ‘) 5*:‘ 3 vez.

1. Hacer que el alumno ensamble las partes de acuerdo a
o la secuencia.

2. El nombre de la parte estd mostrada en color rojo en la
imagen en caso de que sea la primera vez que se utiliza.

3. Los subindices en cada numero se muestran cada vez que
se unen nuevas partes al modelo anterior.

4. En caso de que se ensamblen modelos anteriores con otros es mostrado en color azul y
se pasara al siguiente nimero.

Hagamos otros ejemplos de estructuras

Espada Ave
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Leccion

Puntos del Aprendizaje
2.1 Historia del Robot
2.2 Ciencia y Tecnologia: Tornillo

2.3 Ejercicio: Ensamble de Estructuras
Gladiador v Bicicleta

Objetivos de Aprendizaje del Alumno

- Conocera la historia de los robots y como han ido evolucionado
hasta nuestros dias.

- Descubrira la importancia que ha tenido el uso de los tornillos en la
industria antigua y moderna.

- Aplicara la metodologia propuesta utilizando las herramientas

incluidas para ensamblar los modelos basicos guiados de robots:
Gladiador y Bicicleta.

Material a Utilizar

Kit de RoboEd ES-1.

jeot12
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Historia del Robot

Talos, el Gigante de Bronce PO LTI

Es el nombre de un famoso gigante descritoen ,’
la mitologia griega, pero actualmente es el History of Robots 1 ‘. ;’
nombre comuin que representa al gigante en §
general. |

La mitologia griega dice que Talos fue hecho de
bronce por el Dios Hefesto para proteger Creta.

chchen

A Talos se le dio la tarea de vigilar la isla, é md N ‘
recorriéndola 3 veces al dia y tirando piedras a - s i Mo
cualquier barco desconocido que se acercara a ﬁ ad €T

Creta sin permiso.

19 AOMANG OUCK 1N Dy s
ahee! O 3 By WL

El invulnerable cuerpo de bronce de Talos era
irrigado por una unica y diminuta vena que lo
recorria desde el cuello al tobillo, donde estaba
rematada por un clavo que le impedia
desangrarse, siendo su unico punto débil.

Cuando un barco desconocido se aproximaba a _
Creta, Talos les tiraba una piedra. Pero él pisé s )
fuerte sobre las rocas y cayd. Durante su caida, | pra y o o o d
el clavo que cerraba su vena se salid, perdié , —

toda su sangre (icor, que es un tipo de mineral) y de 'LibrodeTexto Esi-1, Pagina 31
pronto muriod.

Pato Automatico de Vaucanson
La apariciéon del Pato Automatico es significativa ya que simula la maquina de movimiento
preciso.

El crecimiento en la fabricacion del automata se debe a la tecnologia de produccion de
relojes. En 1737, en Francia, Vaucanson hizo a “Pato”, un autdmata excelente.

Se dice que el autémata "“Pato” podia nadar, graznar, comer, beber, digerir e incluso defecar.
Por supuesto, no era posible hacer los érganos para simular acciones bioquimicas tales como
digerir o defecar con el conocimiento que se tenia en ese entonces.

Después se reveld que era un truco. éEntonces cual fue la razén para dejarlo hacer el pato
aun teniendo la habilidad de defecar? Se dice que sufria de dolencia del colon.

134{e0)
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Muneco Turco Jugando Ajedrez

Walter Benjamin, un critico aleman, mencioné una vez al
automata que jugaba ajedrez en “Tesis sobre |a Filosofia de la
Historia”. Ese mufieco si existio historicamente.

7
a4
4

En 1770, un hombre llamado Baron Wolfgang Von Kempelen
aparecio con una maquina interesante frente a la Emperatriz
Maria Teresa. Era un automata con turbante sentado como

' un turco, y ninguno de los que vivian en Viena en ese
entonces podia ganarle una partida de ajedrez.

¢Como podia una maquina como esa pensar en ese
entonces? pero también era un truco. Estaba lleno de
resortes, engranes y ejes en el espacio que estaba debajo de
la mesa. Pero fue manipulado intencionalmente con un espejo para que se viera que usaba
muchas partes, siendo que no habia muchas. En lugar de las partes, se prepard un espacio
suficiente para que una persona pudiera estar debajo, dejando asi a un maestro en el ajedrez
para que manipulara al automata.

Automata Servidorde Tazasde Té

En el periodo Edo (1603-1867), la Edad Media de
Japon, habia un autémata con el nombre de “Karakuri”,
el tipico autdmata servidor de tazas de té.

Cuando el duefo giraba un resorte y ponia una taza en
las manos del autémata, se dirigia directo al cliente.
Cuando retiraba la taza, se detenia.

Cuando ponia la taza vacia de nuevo en las manos del
automata, éste daba la vuelta y la regresaba al dueno.

Una Maquina Haciendo una Pintura Abstracta

Esta maquina fue hecha por Jean Tinguely, un escultor suizo. Es
famoso por hacer una escultura movil usando la fuerza dinamica
y partes mecanicas. En otras palabras, se puede decir que él
realzo el status del autdmata a un nivel artistico.

La fotografia muestra la maquina que hace una pintura abstracta
frente al publico. Una imagen era plasmada a lo largo del papel
desde la maquina.

Esto es similar a lo que en arte se conoce como “Tachismo”
(rociar o tirar gotas de pintura de manera aleatoria).

(00} 14



Guia del Maestro /// RoboEd ES-1 Leccion 2

Robots Humanoides P1,P2 yP3

P1(1993): El primer ejemplo en acercarse al ser humano, teniendo manos, pies y cuerpo.

P2 (1996): Robot que se convirtié en el humanoide estandar, teniendo una forma parecida de

caminar.

P3(1997): El modelo que precedid a Asimo, la forma de caminar y las habilidades se acercan

alasde un ser humano.

Robot Humanoide ASIMO (2000)
Mejord notablemente la forma de caminar, debido a una mejora en el tamano y

peso.

154o0)

Robot Humanoide HUBO (2004)

Los robots humanoides caminaron por primera vez en
dos pies en Corea. Hubo es una palabra que viene de
“"HUmanoid and roBOt”, el cual fue desarrollado por el
equipo liderado por el profesor Oh Joon-ho, del
departamento de Ingenieria Mecanica KAIST en 2004. Este robot
mide 120 cm. de alto, 35 cm. de ancho, pesa 55 kg. y camina 65
pasos por minuto (1.25 km/hr).

Equipado con 41 motores, puede mover el cuerpo naturalmente,
incluso puede jugar “Piedra, Papel o Tijeras” usando sus dedos que
se mueven independientemente.

Puede bailar con una persona y detectar la fuerza ejercida en la
mufeca. Por esto, puede mover las manos hacia arriba y abajo
cuando da un apreton.
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Ciencia y Tecnologia

El Tornillo

Asi como la rueda, la maquina de vapory otros inventos
han revolucionado la industria, preguntate ¢Coémo
seria la vida sin los tornillos?, estas pequenias piezas de
diferentes medidas y materiales estan en la fabricacion
de cientos de aparatos de todo tipo.

El inventor del tornillo fue el griego Arquitas de Tarento
(430-360 A.C.), a el se debe también el invento de la
polea. Arquimedes (287-212 A.C.) perfecciond el
tornillo y lo utilizé para elevar agua.

También fue Arguimedes el que invento el tornillo sin
fin, llamado asi dado que no tiene fin, da vueltas y
vueltas, se le utiliza en un sin nimero de usos de todo tipo.

Pero no fue hasta la revolucion industrial un elemento muy usado, principalmente porque

debian ser fabricados artesanalmente y nunca dos eran iguales, mucho menos la cavidad,

agujero o tuerca en la que debia enroscar. Llegado el despertar de las maquinas este
problema fue solucionado con la produccién
masiva con los mismos patrones.

Igualmente habia un problema, los fabricantes
producian medidas diferentes y era un caos el
conseguir las mismas piezas con las mismas
medidas. Por ello en 1841 el ingles Joseph
Whitworth (1803-1887) sugirié un paso de rosca
universal para todos los tornillos fabricados en
cualquier parte.

Esta idea prospero y hoy existe la rosca universal,
pero no hay una sola rosca, tenemos la comun de
9 o 12 hilos (vueltas que da la rosca), la
milimétrica, la rosca fina, la rosca gruesa y la
rosca izquierda (se enrosca al revés).

A partir de entonces el armado de maquinas, barcos, naves, robots y miles de aparatos mas
son ensamblados de manera rapida y confiable, el tornillo permite unir las partes muy bien
sin dejar espacio, sin apretar como los remaches y no se sale como los clavos.

(00} 16
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Haciendo un Robot
Hagamos varios ejemplos de estructura estatica
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Puntos del Aprendizaje

3.1 Ciencia y Tecnologia: Centro de
Gravedad

3.2 Ciencia y Tecnologia: Principio de
Palanca

3.3 Ejercicio: Ensamble de Estructura
Balanza

Leccion

Objetivos de Aprendizaje del Alumno

- Conocera qué es el centro de gravedad y su funcion.
- Comprendera el principio basico de palanca y su definicion.

- Aplicara la metodologia propuesta utilizando las herramientas
incluidas para ensamblar el modelo basico guiado de robot: Balanza.

Material a Utilizar

Kit de RoboEd ES-1

jeot18
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Cienciay Tecnologia

éQuéesCentrode Gravedad?

Esel puntodeunobjeto en el cual la gravedad es la misma en todo el cuerpo.

Por ejemplo, el centro de gravedad es un punto de simetria en circulos, rectangulos, esferas,
poliedros regulares, etc., mientras que en el caso de los tridngulos es el punto donde se unen
sus treslineas medias.

Por esto, cuando el centro de gravedad esta apoyado con la misma fuerza que cada objeto, este
podra balancearse horizontalmente. Mas aln, la fuerza de gravedad resultante agregada a
cada parte del objeto siempre actla a través del centro de gravedad.

Por consiguiente, cuando un punto del objeto estd atado y cuelga en el aire, el centro de
gravedad siempre estara localizado en la parte baja de |a linea vertical desde el punto atado,
donde el objeto esta suspendido.

Asi, el centro de gravedad de un objeto puede obtenerse donde las lineas verticales se unen en
caso de que esté colgado de varios puntos.

Definicion de Palanca

Una vara puede ser apoyada en cierto punto, y esta se puede girar basada en ese punto de
apoyo, lo que se conoce como palanca. Hay muchos dispositivos, como la balanza, que utilizan
este principio para usar la fuerza eficientemente. Se dice que fue descubierto por Arquimedes.
Las poleas o pivotes son ejemplos de este principio.

Principio de Palanca

Las fuerzas que se aplican a la palanca son: el centro, que es el punto de apoyo de la vara; punto
de fuerza, que es donde se agrega la fuerza para realizar el trabajo; y punto de resistencia, que
es el punto donde la fuerza aplicada actta en el objeto.

En el punto de fuerza actua el momento de torsion BxF (B es la distancia entre el punto de
fuerza y el punto de apoyo; F es la fuerza aplicada en el punto de fuerza), en el punto de
resistencia actla el momento de torsion AxW (A es la distancia entre el punto de resistencia y
el punto de apoyo, W es la fuerza de resistencia del objeto, que es el peso) contrario al primero,
y poresto la palanca mantendra el equilibrio mientras AxXW=BxF.

Por consiguiente cuando B es mayor que A, la fuerza para superar la resistencia del objeto sera
menor que esta misma. Las pinzas adoptan este principio pero al revés, donde se necesita una
fuerza mayor.
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Tipos de Palanca
La palanca se divide en tres tipos:

Palanca de Primera Clase: El punto de apoyo se encuentra entre el punto de potencia
(fuerza) y el punto de resistencia (Balancin, Tijeras, Martillo, etc.).
Potencia Resistencia

—

Palanca de Segunda Clase: El punto de resistencia se localiza entre el punto de apoyo y el

punto de potencia (Destapador de botellas, Cortador de Paja, etc.).
Potencia Resistencia

—_——

Palanca de Tercera Clase: El punto de potencia se localiza entre el punto de apoyo y el
punto de resistencia (Pinzas).

Resistencia Potencia

—_——

, A A A A AT AT Y EEE T '
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Hagamos la siguiente estructura

.
1

Balanza y | ( h >/ 'b .'Tlﬁ

Libro de Texto Es1-1, Paginas 22 Y 23 | °
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Leccion

Puntos del Aprendizaje

4.1 Ciencia y Tecnologia: Microcontroladores

4.2 Electronica: Partes de la Placa Principal
del RoboEd ES-1 y Control Remoto

4.3 Ejercicio: Ensamble del Robot Cart

Objetivos de Aprendizaje del Alumno

- Conocera el interesante mundo de los microcontroladores,
definicion, funcion basica y para qué sirven estos dispositivos
electronicos.

- Identificara las partes de la placa principal, su nombre y funciones
a detalle.

- Utilizara la metodologia para configurar el control remoto y asi
establecer comunicacion con el Robot Cart.

- Aplicara la metodologia propuesta utilizando las herramientas
incluidas para ensamblar el modelo basico guiado de robot: Cart.

Material a Utilizar

Kit de RoboEd ES-1.
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Cienciay Tecnologia

¢Qué es un Microcontrolador?

Todos nosotros sabemos como es una computadora. Usualmente tiene Monitor, Teclado,
Mouse, Impresora y un "CPU” (Unidad Central de Procesamiento). Este tipo de
computadoras, como las PC o Laptops son usadas principalmente para comunicarse con los
humanos.

Bases de datos, hojas de calculo, procesadores de texto, el messenger, navegadores de
internet etc., se encuentran dentro del gabinete que contiene : el CPU, memoria, disco duro,
cd rom, etc. Pero el “verdadero computo” se encuentra dentro del microprocesador.

Si piensas sobre esto, el Monitor, el Teclado, el Mouse, Impresora etc., son dispositivos que
sirven para conectar al CPU al mundo exterior.

éPero tl sabes que hay computadoras trabajando alrededor de nosotros, corriendo
programas y haciendo un sin fin de calculos silenciosamente sin interactuar con ningun
humano? Estas computadoras estan en el automovil, en los juguetes, en las naves que
mandan al espacio, incluyendo a los robots.

Llamamos a estos dispositivos “Microcontroladores”, micro porque son pequenos y
controladores porque controlan maquinas e inclusive otros controladores. Los
microcontroladores son disefiados para ser conectados a maquinas mas que a las personas.

Vce
Software
Sk
F‘ﬂi(ﬂco
|

} T
| : Microprocesador
I I
: Memdkia oo

1
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CLK —1 — 1Glound
i {
Control
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Cientos de variaciones diferentes de microcontroladores estan disponibles. Algunos son
programados una vez, y producidos para aplicaciones especificas, tales como para controlar
el horno de microondas. Otros son “reprogramables”, que quiere decir que se pueden
escribir una y otra vez instrucciones diferentes, como mas adelante conoceras al programar
los Robots con diferentes rutinas. Es decir el RoboEd ES-1 utiliza uno o varios
microcontroladores para que el robot realice diferentes actividades.

Definamos qué es un CPU, como ya comentamos es la “"Unidad de Procesamiento
Central” y significa que este término se refiere especificamente al circuito integrado (CI)
contenido dentro del gabinete, que hace los “verdaderos céalculos”. Sin embargo el término
es usado incorrectamente para referirnos a todo el contenido del gabinete, disco duro,
memoria, placa principal, cd rom etc.

Un Microcontrolador es un Circuito integrado o chip que incluye en su interior las tres
unidades funcionales de una computadora: CPU, Memoria y Unidades de E/S, es decir, se
trata de un computador completo en un solo circuito integrado, pero no incluye ningun tipo
de comunicacion con humanos, como Monitor, Teclado, Mouse, Impresora, etc. Son mas bien
disefiados para interactuar con maquinas y no con personas.

Aungque sus funciones son limitadas, ademas de dicha integracion, su caracteristica principal
es su alto nivel de especializacion. Aunque los hay del tamano de una moneda, lo normal es
que sean incluso mas pequefnos, ya que, légicamente, forman parte del dispositivo que
controlan.

Un microcontrolador tipico posee en su interior un generador de reloj integrado, una
pequefia cantidad de memoria RAM y ROM/EPROM/EEPROM. Para hacerlos funcionar todo lo
que se necesita son unos pocos programas de control, alimentacion (Tipicamente 3.3V o 5V)
y un cristal de sincronizacion.

Algunos microcontroladores son :

-AVR

- ARM

- MSP430

- PIC

- Basic Stamp

- ATiny/26L ( Es1) de la empresa Atmel y muchos mas.

Ahora que sabes esto, menciona un aparato que contenga un microcontrolador

(00} 24
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Partes Electrénicas A9 o
/I Pactronic part fo Bo H@e Be

Placa Principal

Para la placa principal, placas de sensores
y control remoto usados por los
estudiantes, se recomienda al maestro
explicar el nombre y la funcion de cada
uno mas a detalle.

Es importante poner mas atencién en la
funcion que en el nombre de la parte.
Explicar lo mas sencillo posible.

WAL WS WA W WA W WA WAL WAL W W W wR W

Ejemplo: Libro de Texto Es1-1, Paginas 24 - 25

« Configurando el Identificador (ID) del control remoto: Determinar el Unico
canal de comunicacion que serd usado entre el robot y el control remoto para
que el robot usado pueda funcionar sin ninguna interferencia de otros controles
al usarlos juntos.

« Unidad Central de Memoria (MCU): Funciona como el cerebro en el caso de un
humano.

« Configuracion de Modo: Seleccionar el programa adecuado para el robot a
usarse de aquellos que fueron almacenados en MCU por el programador

(compania). En este caso, el robot tiene 4 tipos de funciones, que son: por
control remoto, evitar obstaculos, seguidor de linea y girar (Trompo).

Método para Configurar el Modo de Uso

: . ; No olvidar explicar el método para
- EJ u Q n ‘ n @ conectar las baterias y el motor a la placa

principal, haciéndolo de una forma
sencilla.

Placa de Recepcion de Sefial Remota
Es la placa que recibe la senal transmitida por el control remoto. La polaridad tiene que ser
respetada cuando se conecte a la placa principal.

Placa de Sensores Infrarrojos (IR)
El sensor infrarrojo tiene 2 partes: un receptor y un transmisor de rayos infrarrojos.

Transmisor: Funciona radiando el rayo infrarrojo.

Receptor: Funciona detectando el rayo infrarrojo reflectado por un
obstaculo y luego transmitiendo la sefial de que hay un obstaculo a la placa
principal.

25{o0)
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Control Remoto

(""""""-'--'--’

g T Soielodclinpems o :

« Explicar la composicion del control ¢ b o e 6 e : '
remoto ' RIS ‘B E= |
. | ‘melme |

« Configurar la comunicacion del ; s . '
control remoto f ‘= B= :
Hacer que los estudiantes | _ d_bdld_Ld !
configuren el ID apropiado de | ~ """ L.crmm SR AT— !
acuerdo alo que el maestro pida. | g ‘ :

/ Bl oom am |

- Hacer corresponder el ID entrela ', |
’I’I’Il’l.&' P O g

placa principal y el control remoto
Libro de Texto Esi-1, Pdginas 26 - 27
En el caso de la placa principal y el
control remoto usado por los estudiantes,
pueden operarse hasta 8 robots simultaneamente sin que interfieran entre ellos.
- Como remplazar las baterias del control remoto
Las baterias usadas en el RoboEd ES-1 son de 1.5V y de tamafio AA.

Se usan 4 baterias en la placa principal y 2 en el control remoto.

Cart es un vehiculo de motor pequeno hecho para carreras.

Libro de Texto Es1-1, Paginas 28 - 30
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Leccion

Puntos del Aprendizaje
5.1 Clasificacion de los Robots
5.2 Robots del Futuro

5.3 Ejercicio: Ensamble del Brazo Elevador
(Grua)

Objetivos de Aprendizaje del Alumno

- Conocera la clasificacion de los robots a través de fotografias de
diversos tipos e historia de los mismos.

- Identificara los robots del futuro a través de fotografias de diversos
tipos e historia de los mismos.

- Aplicara la metodologia propuesta utilizando las herramientas

incluidas para ensamblar el modelo basico guiado de robot: Brazo
Elevador (Grda).

Material a Utilizar

Kit de RoboEd ES-1
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Historia de los Robots

Clasificacion

1. Ejemplos de Robots Industriales
1) Robots Industria Automotriz

2) Robots de Ensamblaje
3) Robot Dibujo Industrial

4) Robot Manufactura Plastica

‘\:

e
==l

2. Ejemplos de Robots Médicos

1) Robot para Cirugia
2) Robot Enfermera

3) Robot de Laparoscopia

4) Silla de Ruedas Robotizada

29{e0)
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3. Ejemplos de Robots de Exploracion
1) Espaciales

2) Submarinos

4. Ejemplos de Robots de Servicio

1) Bomba de Gasolina

2) Asistente de Golf

3) Robot Recoge Pelotas

4) Asistente de Oficina

5) Limpia Vidrios de Edificios

6) Limpiador de Estacionamientos
7) Limpiador Doméstico

8) Robot Guia

9) Robot para Cuidados en el Hogar
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Robots en el Futuro
Robots of the Future - - o
Humanoide: Tiene forma de ser humano y se limita a
imitar sus actos.
Androide: Tiene forma y apariencia humana, imita su
g conducta de manera auténoma.
Cyborg: Parte organica y parte mecanica, generalmente

; con la intencién de mejorar las capacidades del organismo
"1 utilizando tecnologia artificial.
\

Ejercicio:

Se pueden mostrar varias fotografias a los estudiantes
para que luego el maestro los deje dibujar uno, basado en la
propiaimaginacion del alumno.

Dejar que los alumnos imaginen el robot en sus mentes con

Libro de Texto Es1-1, Pagina 13 ; g S
mas detalles y pedirles que los dibujen.

Robots que Aparecieron en Peliculas y Caricaturas

24 =
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Haciendo un Robot

Brazo Elevador

Crane

D e

Leccién 5

63

Libro de Texto Esl-2, Paginas 4 - 6
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Puntos del Aprendizaje
6.1 Ciencia y Tecnologia: Engranes

6.2 Ejercicio: Ensamble del Trompo

Leccion

Objetivos de Aprendizaje del Alumno

- Conocera qué es un engrane, para queé sirven, como funcionan,
tipos y su utilizacion en nuestro entorno.

- Aplicara la metodologia propuesta utilizando las herramientas
incluidas para ensamblar el modelo basico guiado de robot: Trompo.

Material a Utilizar

Kit de RoboEd ES-1.
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Cienciay Tecnologia e ——————— .

éQué es un engrane? : AN >
Es la parte que transfiere la energia giratoria o | o3 4{:‘ =i é} :
fuerza dinamica entre dos o mas ejes. También ! oy .
se le llama rueda dentada. Ademas del '
engrane, también una estrella puede transmitir | - i : '

la fuerza (Como en una bicicleta). | e —— o ,,) :
| N \

Historicamente el engrane fue usado por ' ’ 3

Arquimedes, Aristoteles, Heron, etc., también .

se dice que hicieron y aplicaron el engraneen 'L _ _ _ _ _ _ . . e —— —

una maquina. Ademas, se uso en la rueda de Libro de Texto Es1-2, Paginas 2 - 3

agua para transferir el movimiento.
Los engranes varian desde los mas pequefios de 1.5 mm. de didmetro usados en los relojes
hasta los mas grandes de algunos metros de diametro que se usan para reducir velocidades.
Son usados en una amplia variedad de maquinas, como desarmadores eléctricos,
automoviles, etc.
Tiposde Engrane
1. Engrane de Aceleracion — Cuando un engrane grande se conecta al motor y un engrane
pequefio se coloca en la rueda, la velocidad se incrementa, la fuerza se reduce de acuerdo al
nimero de dientes de los dos engranes.
2. Engrane de Reduccion - Cuando un engrane pequefo se conecta al motor y un engrane
grande se coloca en la rueda, la velocidad se reduce y la fuerza se incrementa de acuerdo al
numero de dientes de los dos engranes.
El nimero de engranes cambia la direccién de rotacidon. En caso de conectar dos engranes,
girando el primero en el sentido de las manecillas del reloj se hara que el segundo gire en
sentido inverso; en caso de tener 3 engranes, se podra girar de nuevo en sentido horario.
Variedad de Engranes
Engrane de Espuela

-Dos ejes puestos en linea (Paralelos).

-Las direcciones de giro son inversas.

-Usos: relojes, motores de combustion
interna.

35{e0)
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~

Rack y Pifon

-Se usan para cambiar el movimiento giratorio a
movimiento recto.

-La direccion del movimiento recto es la misma que la
del movimiento giratorio.

-Uso: Tripie de camaras.

Engrane Biselado ////

-Dos ejes cruzados (Perpendiculares).
-Se usan para cambiar la direccion de la fuerza.

-Uso: martillos de mano, volantes de automoviles.

Engrane Helicoidal
-Los dientes estan inclinados en el eje.

-Uso: Transmision de un automovil.

=222 0,

Engranede Oruga

-Se usa para transferir el movimiento
entre ejes que no se cruzan entre si.

-Uso: Llave crescent, sistemas de reduccion.

(00} 36
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Haciendo un Robot

Trompo

Spinning-top robot ,)‘r’( \ i . woe e
O St e ‘ ’ ‘ % o B /
X g _ AL el

How 10 control spinning-top robat

Libro de Texto Es1-2, Paginas 9 - 11
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Puntos del Aprendizaje
7.1 Ciencia y Tecnologia: Sensores
7.2 Principio de Seguimiento de Lineas

7.3 Ejercicio: Ensamble de Robot Seguidor
de Lineas

Objetivos de Aprendizaje del Alumno

- Conocera qué es un sensor, tipos de luz, composicidon, comparacion
con el cuerpo humano a través de ejemplos practicos.

- Comprendera la teoria relativa al seguimiento de lineas.
- Aplicara la metodologia propuesta utilizando las herramientas

incluidas para ensamblar el modelo basico guiado de robot: Seguidor
de lineas.

Material a Utilizar

Kit de RoboEd ES-1.

Superficie blanca mayora 1 x 1 mt.

Cinta de aislar negra conun anchoentre 1.5y 2 cm.

Cronémetro.

j@ot38
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Cienciay Tecnologia | R IEE——— "':‘: ~~~~~~ S
Sensor v - e S e p—
Sensor 0 :
Un sensor es un aparato que i
detecta una variacion de un :
fendmeno fisico o quimico y luego
lo convierte en una senal eléctrica.
[ |

!

f

f
2 1
Actualmente se usa ampliamente a
en la vida cotidiana gracias al | , l
desarrollo de la ingenieria ) !
electronica. ﬂ
s |
Se dividen, de acuerdo a su uso, en

T J
los siguientes sensores: .

BT AT A A O S S S s A -~ o

medamai-z,ﬁghan 8
Opticos, de Temperatura, Magnéticos, de Corriente, de Presion, Ultrasonicos, de
Humedad , de Posicion, entre otros.

Tiposde Luz

Espectro visible por el hombre (Luz)

fa00nm |450nm |S00nm |550nm 1800nm |650nm 1700 nm

rim e Orda moda fentiwrcw

e s corta Drets fargs
Ut a s Moehaln Pace

La luz puede ser dividida dependiendo de su longitud de onda sin importar que sea invisible
de la siguiente forma.

bavea ™~
covmncon | Games AMAC

« Rayos Ultravioleta: Causan acné y ronchas, pero esterilizan las
sabanas cuando estan himedas por orina.

« Rayos Visibles: Es la luz que podemos ver, con la que identificamos los
colores. Sin estos rayos, probablemente usariamos ropa gris, negra o
blanca.

+ Rayos Infrarrojos: Tienen la propiedad de ser permeables
especialmente cuando existe humectacion. Una maquina de masajes es
un aparato que utiliza el principio de calor penetrante en el cuerpo. La
vision nocturna también usa estos rayos.

Tip Se recomienda ensenar a los estudiantes el transmisor de luz del control remoto con una
camara digital o una camara de celular.
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Composicion de un Sensor (Parte Transmisora y Receptora)

Un sensor infrarrojo no puede operarse por si solo, el transmisor y receptor deben estar
juntos. El transmisor esta hecho de un diodo de rayos infrarrojos, mientras que el receptor de
un fototransistor.

Cuando el diodo emite los rayos infrarrojos, el rayo reflectado identifica si existe o no un
obstaculo dependiendo de la cantidad de luz que reciba el fototransistor.

Tip El color negro absorbe los rayos infrarrojos y por eso no puede ser identificado en el
receptor.

Comparacion de Sensores con el Cuerpo Humano

Sensor Optico Ojos
Sensor de Temperatura Piel
Sensor de Sonido Oidos
Sensor Quimico Lengua
Sensor de Presion Piel
Sensor de Gas Nariz

Un sensor es un aparato que simula los cinco sentidos (vista, escucha, olor, sabor, tacto),
ademas, es un aparato que puede detectar un fendémeno mas alla de los cinco sentidos, por
ejemplo, la onda electromagnética de un rayo infrarrojo, etc.

Ejemplos de Uso de los Sensores

Sensor Optico: Cddigos de barra utilizados en los productos y en supermercados, puertas
automaticas, aparatos antirrobos, reconocimiento de monedas en una maquina
expendedora, lavado automatico de los mingitorios, mouse Optico, boletos del subterraneo,

etc.

Sensor de Temperatura: Miden la temperatura en el ambiente, en una computadora, en
motores de automaoviles, etc.

Sensor de Gas: Alarmas contra gas e incendios en construcciones, escape de un automovil,
control de consumo de combustible, etc.

Sensor de Presion: Balanzas digitales, exceso de pasajeros en un elevador, medidores de
gas, valvulas de fluidos, acelerador de un automovil, etc.

Sensor de Sonido: Medidores de ruido (dB), medidores en una sala karaoke, etc.
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Seguidorde Lineas
Un Seguidor de Lineas es un robot que puede seguir
trayectorias establecidas.

El Seguidor de Lineas fue hecho originalmente para
propositos de automatizacion de fabricas en los 90's.

Fue disefiado para mover productos de una linea de
produccién a la fabrica o llevarlos a los trabajadores
que los necesitaran. Dichas rutas se hacian dibujando
lineas blancas o negras en el suelo.

Principio de Operacion del Seguidor de Lineas
RoboEd ES-1

Leccion 7

Line Tracing

AU T 1825357 AR A Th 3 S0 S RlE-52 o

n 'a_;;-‘ 1 i
1:5 I

Libro de Texto Es1-2, Pagina 12

1

« Cuando la linea negra se encuentra en el sensor del centro, el robot se movera hacia

delante.

« Cuando la linea negra se encuentra en el sensor izquierdo, el robot girara a la izquierda

hasta que el sensor del centro detecte la linea negra.

- Cuando la linea negra se encuentra en el sensor derecho, el robot girara hacia la derecha

hasta que el sensor del centro detecte la linea negra.
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Haciendo un Robot

Seguidorde Lineas
Libro de Texto Es1-2, Paginas 14 - 16

Line tracer

D e

J)/'. Lo S0 o SIannm,
1

Coémo Solucionar un Mal Funcionamiento del Seguidor de Lineas

- Asegurarse de comprender que el seguidor de lineas solo funcionara cuando detecte la linea
negra.(De otra forma, las podran girar o no.)

- Asegurarse que el sensor funciona. (Tocar cada sensor con la mano, asi se localizara cual es
el defectuoso.)

- Si el motor no gira cuando se encuentra con la linea negra, asegurarse de que el sensor esté
bien conectado.

- Si al estar bien conectado no se mueve, intentar de nuevo después de configurar el modo de
seguimiento de lineas. (Cuando se cambie a seguidor de lineas, apagar el robot, esperar 3 o
mas segundos y luego intentar de nuevo.)

- Es normal que siga la linea. Sin embargo, la velocidad puede variar dependiendo del
armado del robot. Por ejemplo, puede pasar que la velocidad sea un poco rapida y deje la
linea antes de que la reconozca. En caso contrario, si el sensor esta muy lejos de la linea,
puede que no la reconozca.

Ejercicios con el Seguidor de Lineas
1. El alumno podra modificar el modelo para que sea mas rapido.
2. Sugerirle desarrolle un modelo propio.
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Leccion

Puntos del Aprendizaje
8.1 Ciencia y Tecnologia: Fisica (Dinamica).
8.2 Principio de Deteccion de Obstaculos

8.3 Ejercicio: Ensamble del Robot Detector
de Obstaculos.

Objetivos de Aprendizaje del Alumno
- Conocera el concepto de dinamica, definicion y su historia.

- Comprendera la teoria del principio de deteccion de obstaculos
para desarrollar un modelo que nos muestre su funcionalidad.

- Aplicara la metodologia propuesta utilizando las herramientas

incluidas para ensamblar el modelo basico guiado de robot: Detector
de obstaculos.

Material a Utilizar
Kit RoboEd ES-1.
Terreno de Futbol Soccer.

Crondémetro.

ook 14
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Ciencia y Tecnologia

Concepto de Dinamica
Es la parte de la fisica que describe la evolucién |
en el tiempo de un sistema fisico (una persona) =
en relacion a las causas que provocan los
cambios de estado fisico y/o estado de
movimiento (corriendo, caminando, etc).

El objetivo de la dindmica es describir los ¥ @ g
factores capaces de producir alteraciones de un % e _'*_\*.... & PRI iohs UL O

sistema fisico, cuantificarlos y plantear
ecuaciones de movimiento o ecuaciones de
evolucion para dicho sistema.

Historia

La primera contribucién importante se
debe a Galileo Galilei. Sus experimentos
sobre cuerpos uniformemente
acelerados condujeron a Isaac Newton a
formular sus leyes fundamentales del
movimiento en 1687.

Los cientificos actuales consideran que
las leyes que formuld Newton dan las
respuestas correctas a la mayor parte de
los problemas relativos a los cuerpos en
movimiento, pero existen excepciones.

La comprension de las leyes de la
dinamica clasica le ha permitido al
hombre determinar el valor, direccion y
sentido de la fuerza que hay que aplicar
para que se produzca un determinado
movimiento o cambio en el cuerpo.

Por ejemplo, para hacer que un cohete se
aleje de la Tierra, hay que aplicar una
determinada fuerza para vencer la fuerza de gravedad que lo atrae; de |la misma manera,
para que un mecanismo transporte una determinada carga hay que aplicarle la fuerza
adecuada en el lugar adecuado.

454o0)
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Detector de Obstaculos ' il B T —

. « Avoiding obstacle
Es un robot que evita los obstaculos usando un sensor

infrarrojo. Ty 4 e e ety

Intrared May Sensor Votion

Principio de Deteccion de Obstaculos

El conejo robot se movera hacia adelante cuando no
haya obstaculos. (oot 0) e

DC Valer Vaton soeentng 16 Sessss Posnen

Los sensores de la derecha e izquierda detectan los s 5 ‘_;
=‘ St

obstaculos, y el robot los evita moviéndose a la ¥
izquierda, derecha, al frente o atras.

Pairmma forows

an !=l I ]
Cuando el sensor del centro reconoce un obstaculo, se .
da media vuelta y sigue su camino.

[
Bach s

Formea

4 d 3 i r y & W .
Libro de Texto Es1-2, Pagina 16
Juego de Deteccion de Obstaculos (Juego de Escapar)

Hacer que los alumnos jueguen a escapar de un lugar cerrado con solo un lado abierto. Darles
un cronémetro para que midan el tiempo, para hacerlo mas interesante.

- Darles dos oportunidades, quedandose con el menor tiempo realizado.
- Lalinea de inicio es la linea de meta.

- Poner el robot en la linea de inicio apuntando hacia dentro del campo. Comenzaran la
carrera cuando se indique.

- Los robots que no logren escapar en 2 minutos, seran descalificados.

- Sialguno de los alumnos toca el robot durante el juego, sera eliminado.

(00} 45
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Haciendo un Robot

Robot Conejo Libro de Texto Es1-2, Paginas 17 - 19

94

Rabbit rocbot

Dy

Cémo Solucionar un Mal Funcionamiento del Detector de Obstaculos.

- Cuando el robot no se mueva después de encontrar un obstaculo, asegurarse que el sensor
esté bien conectado a la placa principal.

- Sinose mueve a pesar de estar bien conectado, asegurarse de que el modo esta puesto en
Detector de Obstaculos (Modo No. 2), y luego probarlo (cuando se cambia el modo a detector
de obstaculos, no olvidar apagar el robot por 3 segundos, y luego volverlo a encender).

- Asegurarse que el sensor esté armado correctamente.

2 2 . Avoider
Como Conectar el Sensor a la Placa Principal. - Mode setting

IR sensor

Sensor 1
‘ Sensor 2

' Sensor 3 (e)e)o)
J

Sensor 3| Sensor 1

Sensor 2

(front side view) Left DC

motor

Power connector
47 connec



Leccion

Puntos del Aprendizaje

9.1 Ciencia y Tecnologia: Fuerza Dinamica,
Neumatica e Hidraulica

9.2 Historia de la Neumatica e Hidraulica

9.3 Ejercicio: Ensamble del Robot
Aerodeslizador

Objetivos de Aprendizaje del Alumno

- Conocera los conceptos de Fuerza Dinamica, Neumatica e Hidraulicay
su historia.

- Identificara las diferencias entre Neumatica e Hidraulica.
- Mencionara los métodos de operacion de fuerza.

- Descubrira qué es un Aerodeslizador y para qué sirve.
- Aplicara la metodologia propuesta utilizando las herramientas

incluidas para ensamblar el modelo basico guiado de robot:
Aerodeslizador.

Material a Utilizar

Kit de Robo-Ed Es1.
Cinta aislante.

Cronémetro.

jeot48
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Cienciay Tecnologia I "",'
[ -
Z p g Power v
éQué es la fuerzadinamica? 4
La fuerza dinamica es la que mueve los objetos, que oo B |
constituye a la neumatica y la hidraulica. G L y
£Qué es neumatica? 1
La neumatica es la tecnologia que emplea el aire ‘@ A 1
comprimido como modo de transmisién de la energia - . 24
necesaria para mover y hacer funcionar mecanismos. e —— f
El aire es un material elastico y por tanto, al aplicarle T T o T e Ve e msomes ’
una fuerza, se comprime, mantiene esta compresion y . i {
devolvera la energia acumulada cuando se le permita P—
expandirse, segun la ley de los gases ideales. % 1
Un ejemplo facil es cuando vemos que un globo sale |
volando cuando no se amarra después de inflarse. La
fuerza que hace volar al globo es la del aire. o)
V& & & 8 55 5 85 5 ’A

Libro de Texto Es1-2, Pégina 16

Historia

Las primeras aplicaciones de neumatica se remontan al
ano 2.500 A.C. mediante la utilizacién de muelles de
soplado. Posteriormente fue utilizada en la construccion
de 6rganos musicales, en la mineria y en siderurgia.
Hace mas de 20 siglos, un griego, Tesibios, construyo un
caindon neumatico que, rearmado manualmente
comprimia aire en los cilindros.

Al efectuar el disparo, la expansion restituia la energia
almacenada, aumentando de esta forma el alcance del
mismo.

En el siglo XIX se comenzo a utilizar el aire comprimido
en la industria de forma sistematica. Herramientas
neumaticas, martillos neumaticos, tubos de correo
neumaticos, son un ejemplo de estas aplicaciones.

Durante la construccion del tinel de Mont-Cenis, en 1857, se utilizé una perforadora de aire
comprimido que permitia alcanzar una velocidad de avance de dos metros diarios frente a los
sesenta centimetros que se obtenian con los medios tradicionales. En 1880 se inventd el
primer martillo neumatico.

La incorporacién de la neumatica en mecanismos y la automatizacién comienza a mediados
del siglo XX.

49900
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&Qué es hidraulica?

Significa la fuerza del agua o de un aceite. Imaginemos una pistola de agua y después de
llenarla, jalamos del gatillo. ¢Qué sucede después? Puedes ver el agua salir fuertemente.
Esto es causado por la presion del agua, lo cual se llama hidraulica.

Historia

La principal fuente no viviente de energia de la
antiguedad fue el llamado “molino griego”,
constituido por un eje de madera vertical, en
cuya parte inferior habia una serie de paletas
sumergidas en el agua.

Este tipo de molino fue usado principalmente
para moler los granos, el eje pasaba a través de
la maquina inferior y hacia girar la maquina
superior, a la cual estaba unido.

El tipo de molino hidraulico con eje horizontal y
rueda vertical se comenzo a construir en el siglo I §
A.C. por el ingeniero militar Marco Vitruvio g
Polione. ;

La rueda hidraulica

En la Edad Media, la rueda hidraulica fue
ampliamente utilizada en Europa para una gran
variedad de usos industriales El Domesday Book,
el catastro inglés elaborado en el 1086, por
ejemplo reporta 5,624 molinos de agua, todos
del tipo vitruviano.

Estos molinos fueron usados para accionar aserraderos, molinos de cereales y para
minerales, molinos con martillos para trabajar el metal, para accionar fuelles de fundiciones
y para una variedad de otras aplicaciones. De este modo tuvieron también un papel
importante en la redistribucion territorial de la actividad industrial.

Otra forma de energia desarrollada en la Edad Media fue el molino de viento. Desarrollado
originalmente en Persia en el siglo VII, parece que tuvo su origen en las antiguas ruedas
accionadas por el viento utilizadas en Asia central.

Otra hipotesis plausible pero no demostrada, es la de que el molino de viento se derivaria de
las velas de los navios. Durante el siglo X estos molinos edlicos fueron ampliamente
utilizados en Persia, para bombear agua.

(00} 50
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Diferencias entre neumatica e hidraulica

Neumatica - Usa el aire como fluido de trabajo.
Se usa para la operacion de valvulas dentro de maquinaria que requiere cierta cantidad de
fuerza.

Es de facil mantenimiento, econdémica, pero es dificil de controlar la precisién de la presién o
de hacerla en tamano pequefio comparado con la hidraulica.
Ejemplo: Puertas automaticas, puertas de elevador.

Hidraulica - Usa el agua o aceite como fluidos de trabajo.
Usada ampliamente para aplicaciones que necesiten grandes cantidades de fuerza.
Ejemplo: Escavadora, bulldézer, pala hidraulica, camidn de volteo, etc.

Métodos de operaciones de fuerza
Existe una variedad de métodos como la hidraulica, neumatica, motores eléctricos, etc. para
mover cada parte de un robot. En el caso de la neumatica y la hidraulica, se usa un pistoén.

Cuando se presiona un fluido como aire o aceite en un lado del piston, éste opera una parte
del robot. En el caso de un motor eléctrico, opera una parte del robot convirtiendo el
movimiento giratorio en movimiento recto usando un circulo dentado o una linea dentada.

Haciendo un Robot

Aerodeslizador —— . .
Libro de Texto Es1-2, Péginas 22 - 24
) I - 42
Hovercraft ‘.'6 .
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éQué es un Aerodeslizador?

Principio

Es un vehiculo deslizador que puede ser sostenido por un

colchén de aire haciendo presion sobre la superficie en la que (s de Texto 122, Paging 25
se encuentra, donde la gravedad y la fuerza que ejerce la

superficie son iguales, y hace que el vehiculo quede

suspendido.

Historia

Desde su primera produccion hecha por Rusia en 1927, el
aerodeslizador fue continuamente producido por Inglaterra
enlos 50's.

Después fue continuada en Estados Unidos. En su primera
época, fue usado con propdsitos militares y de transporte,
pero ahora se usa ampliamente en rescates de incendios,
transportacion en pantanos o en lugares donde una e

embarcacion normal no puede entrar. “

Después fue producido como vehiculo de recreacion desde
mediados de los 80's, y se volvio famoso como parte de
deportes acuaticos de alta velocidad junto con el jet ski,
barcos a motor, etc.

El Aerodeslizador No es una Embarcacion.
Es un objeto volador anfibio que se mueve a una distancia minima sobre el suelo o el agua
con el colchdn de aire a cierta presion. Sunombre oficial es “deslizador con colchén de aire”.

El aerodeslizador, sin resistencia por friccion, se puede mover sin tocar el agua o el suelo a
altas velocidades. Ademas, no tiene hélice, lo que le permite moverse en pantanos con algas,
costas, nieve, barro y en general donde una embarcacion normal no podria moverse.

Para comprende las caracteristicas y como funciona el aerodeslizador, se recomienda
aprender la dinamica aérea de un avion en lugar de un vehiculo motorizado.

El aerodeslizador se mueve debido a la presion de aire producida por un abanico conectado al
motor. El faldén que tiene es el que controla el colchdén de aire, el cual esta hecho de material
resistente al agua. Distribuye el aire dentro del faldén, lo que permite crear un colchén de
aire de alta densidad que evita cualquier obstaculo.

(00} 52
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Juego con el Robot Aerodeslizador
Ejemplo: Juego de estacionar.

Intentar estacionar el robot en el tiempo dado después de disenar el camino y el cajon para
estacionar con el terreno de soccer y cinta aislante negra.

Esto es el paso preliminar para el ejercicio del robot de soccer.

Intentar operar el robot después de cambiar las ruedas grandes por las pequenas.

53{e0)



Puntos del Aprendizaje

10.1 Ciencia y Tecnologia: Baterias
y/o Pilas

10.2 Historia de la Bateria
10.3 Cuidado del Medio Ambiente

10.4 Ejercicio: Ensamble del Robot
Helicéptero

Objetivos de Aprendizaje del Alumno

- Conocera el principio de funcionamiento de una pila, los diferentes
tipos, propiedades de las mismas y como conectarlas.

- Comprendera la historia de las baterias y/o pilas.

- Identificara la importancia en el cuidado del medio ambiente y los
dafnos que causan las pilas cuando no hacemos una disposicion
adecuada de éstas.

- Aplicara la metodologia propuesta utilizando las herramientas

incluidas para ensamblar el modelo basico guiado de robot:
Helicoptero.

Material a Utilizar

Kit de RoboEd ES-1

{eek 54
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Cienciay Tecnologia

Bateria/pila/acumulador V.
Se le llama bateria eléctrica, pila, acumulador | Sy P
eléctrico o simplemente acumulador, al dispositivo

que almacena energia eléctrica usando '
procedimientos electroquimicos y que posteriormente '
la devuelve casi en su totalidad; el ciclo puede |
repetirse por un determinado nimero de veces. ¢ (e -y

V=V V4V

Se trata de un generador eléctrico secundario; es '
decir, un generador que no puede funcionar sin que se | izl
le haya suministrado electricidad previamente . g N—
mediante lo que se denomina proceso de carga. ;

N

Principio de funcionamiento

Su principio de funcionamiento es quimico, consiste
en la uniéon de forma controlada de dos sustancias
quimicas, que se encuentran separadas.

W s e Bartery careantan mathad ceed | Rab

A U W

§

,& ~

. ; o o e e A
Al poner en gontgcto las dos sustancias mediante un Libro de Texto Es1-2, Pagina 26
conductor eléctrico, se produce el paso de electrones por el

conductor con la consiguiente generacion de una corriente

eléctrica.

Mientras las dos sustancias estan aisladas eléctricamente no hay corriente y la energia
eléctrica permanece almacenada. Ademas de estos componentes se necesitan otros
elementos para evitar que estas sustancias pierdan sus propiedades con el paso del tiempo y
mejorar su control.

Historia de la Bateria/pila/acumulador
Alessandro Volta comunica su invento de |a pila a la Royal London Society, el 20 de Marzo de
1800.

Johann Wilhelm Ritter construyd su acumulador eléctrico en 1803. Como muchos otros que
le siguieron, era un prototipo tedrico y experimental, sin posible aplicacion practica.

En 1860, Gaston Planté construyo el primer modelo de acumulador de plomo-acido con
pretensiones de ser un aparato utilizable, pero no tenia aplicacion, por lo que no tuvo éxito.

A finales del siglo XIX, sin embargo, la electricidad se iba convirtiendo rapidamente en
articulo cotidiano, y cuando Planté volvié a explicar publicamente las caracteristicas de su
acumulador, en 1879, tuvo una acogida mucho mejor, de modo que comenzé a ser fabricado
y utilizado casi inmediatamente, inicidandose un intenso y continuado proceso de desarrollo
para perfeccionarlo y soslayar sus deficiencias, proceso que dura hasta nuestros dias.
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Thomas Alva Edison inventd, en 1900, otro tipo de acumulador con electrodos de hierro y
niquel, cuyo electrolito es la potasa caustica (KOH). Empezaron a comercializarse en 1908, y
son |la base de los actuales modelos alcalinos, ya sean recargables o no.

También hacia 1900, en Suecia, Junger y Berg inventaron el acumulador Ni-Cd, que utiliza
anodos de cadmio en vez de hierro, siendo muy parecido al de ferroniquel en las restantes
caracteristicas.

(1) 1800: Se inventa la bateria de Volta — La primer bateria en el mundo es inventada por
Volta

(2)1836: Se produce la bateria de Daniel (cobre y zinc)

(31859: Se produce |a bateria de Plomo

4)1864: Se produce la bateria de mercurio —Origen de la bateria actual

(5)1960: Se produce la bateria alcalina

Bateria alcalina

También denominada de ferroniquel, sus electrodos son laminas de acero en forma de rejilla
con panales rellenos de 6xido niqueloso (NiO), que constituyen el electrodo positivo, y de
oxido ferroso (FeO), el negativo, estando formado el electrolito por una disolucién de potasa
caustica (KOH).

En 1866, George Leclanché inventa en Francia la "pila seca” (Zinc-Didéxido de Manganeso),
sistema que aun domina el mercado mundial de las baterias primarias. Las pilas alcalinas (de
“alta potencia” o “larga vida”) son similares a las de Leclanché, pero, en vez de cloruro de
amonio, llevan cloruro de sodio o de potasio.

Duran mas porque el zinc no estd expuesto a un ambiente acido como el que provocan los
iones amonio en la pila convencional. Como los iones se mueven mas facilmente a través del
electrolito, produce mas potencia y una corriente mas estable.

Su mayor costo se deriva de la dificultad de sellar las pilas contra las fugas de hidroxido.
Este tipo de baterias presenta algunas contras:

Una pila alcalina puede contaminar 175,000 litros de agua, que llega a ser el consumo
promedio de agua de toda la vida de seis personas.

Una pila comun, también llamada de zinc-carbono, puede contaminar 3,000 litros de agua.
Zinc, Manganeso, Bismuto, Cobre y Plata: Son sustancias toxicas, que producen diversas
alteraciones en la salud humana.

El Zinc, Manganeso y Cobre son esenciales para la vida, en cantidades minimas, toxico en
altas dosis. El Bismuto y la Plata no son esenciales para la vida.
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Tipos
Primer tipo (Desechable) Segundo tipo (Recargable)
Mercurio Alcalinas Niquel-Cadmio lones de Litio
Bajo costo 3 veces mas capacidad que | La mejor capacidad eléctrica

las de mercurio
Desechables |Usadas en aspiradoras,|Se usan en celulares, computadoras
cepillos eléctricos portatiles

Como Conectarlas

Método de Duracion de Voltaje
Conexion en Serie

V=V1+V2+V3

Esigual ala suma de los voltajes de cada bateria.
Misma duracion que una sola bateria.

Conexion en Paralelo
V=V1=V2=V3

Esigual al voltaje de una sola bateria.
Dura tanto como el nimero de baterias conectadas.

Cuidado del medio ambiente

Como se ha visto, las baterias contienen metales pesados y compuestos quimicos, muchos
de ellos perjudiciales para el medio ambiente. Es muy importante no tirarlas a la basura (en
la mayoria de los paises eso no esta permitido), y llevarlas a un centro de reciclado.
Actualmente, la mayoria de los proveedores y tiendas especializadas también se hacen
cargo de las baterias gastadas.

En México, la liberacion del mercurio contenido en pilas ha ocurrido a consecuencia del uso
de tres tipos de pilas: las de 6xido de mercurio, las de C-Zn y las alcalinas. En el primer tipo,
el contenido de dicho metal es del 33%, y se usaron tanto en su presentacion de botén como
en otros tamanos, a partir de 1955,

Tedricamente, se dejaron de producir en 1995, aunque hay fuentes de informacién que
indican que dicho proceso continla en Asia y se distribuyen en el mercado internacional.
Para el segundo y tercer tipo de pilas, se sabe que durante varias décadas, antes de 1990, se
les agregaba mercurio (entre 0,5 a 1,2%) para optimizar su funcionamiento, siendo las
alcalinas las de mayor contenido; también el carbén que contienen algunas veces esta
contaminado con este metal de manera natural.
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Haciendo un Robot

Helicoptero
Libro de Texto Es1-2, Paginas 27 - 30

Ensamblado del Helicéptero T >( T oo i
77N // N

Puntos de interés cuando se opera el helicoptero & &

- No tocarlo cuando las hélices estén girando. % ._--_:-*

- Tener cuidado que el motor de la rueda no se caiga.

5 (55
p GO
Robot Volador (el robot mas pequeiio del mundo) ‘ '%&

Este es el robot volador automatico llamado “micro flying

robot” (uFR-II) desarrollado por Epson. Con 85mm de alto, 152 -
136mm de diametro, 12.3 gr de peso total incluyendo la ¢ . s
bateria, es el mas pequeno del mundo. Su tiempo de vuelo %g ‘&
es de 3 minutos. ®

Con una transmision inalambrica usando Bluetooth, puede

mandar imagenes tomadas por su camara CCD al monitor o controlar el encendido y apagado
de dos LEDs a través de la comunicacion con el usuario. Permite el control a distancia y
automatico de vuelo a través de una ruta de vuelo introducida en la computadora. El
desarrollo del sistema de control para el vuelo automatico fue hecho por el "Nonami Research
Institute of Chiba University”. Dentro de 1 a 2 afios, sera comercializado como monitor de
areas peligrosas o de rescate, asi como juguete también.

(00} 58






Leccion

Puntos del Aprendizaje

11.1 Ciencia y Tecnologia: Electron,
Electricidad y Electrénica

11.2 Historia de la Electricidad

11.3 Ejercicio: Ensamble del Robot
de Batalla

Objetivos del Aprendizaje

- Conocera las principales caracteristicas sobre el electrén,
electricidad y electroénica.

- Comprendera la historia de la electricidad, sus diferentes tipos,
unidades de medida eléctricas y dos ejemplos practicos ilustrativos
de su funcionamiento.

- Aplicara la metodologia propuesta utilizando las herramientas

incluidas para ensamblar el modelo basico guiado de robot: Robot de
Batalla.

Material a Utilizar

Kit de RoboEd ES-1
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Cienciay Tecnologia
Bloctricity and Electron e '« s
éQué es un electron?

El hombre ha logrado demostrar que
los cuerpos, materia, sustancias estan N
constituidos fundamentalmente por 8

tres elementos: protones, neutrones y o
electrones. Los protones y neutrones
se agrupan en regiones muy pequenas

llamadas nlcleos atomicos; los ' Ga

electrones giran alrededor de estos

nlcleos, formando atomos. A su vez, L — L .., o
los atomos se agrupan para formar w® 0
sustancias. ' SRV

. , ) ] , Libro de Texto Es1-3, Paginas 2 - 3
El electron es una particula ligera que orbita en los atomos y

transporta la unidad de carga. Un atomo que tenga mas
electrones orbitando que protones en el nucleo, tiene carga negativa. La acumulacion de
atomos con carga del mismo tipo hace que esa materia esté cargada y que en sus
proximidades ocurran fendmenos electrostaticos (pantalla TV).

Los electrones mas alejados del nucleo pueden desligarse del
mismo y circular entre los atomos del cuerpo, como sucede
en los metales, dando lugar a la corriente eléctrica.

A veces de las nubes cargadas se desprenden chorros de
electrones que se transmiten en el aire dando lugar a uno de
los fendmenos naturales eléctricos mas importantes de
nuestro planeta, el rayo.

Las cargas eléctricas quietas dan lugar a fendmenos
electrostaticos y las cargas en movimiento a la corriente
eléctrica y el electromagnetismo.

Electricidad

La corriente eléctrica es el paso de electrones a través de un conductor, los electrones son
parte del &tomo. El &tomo es la parte mas pequefia en que puede dividirse un elemento sin
que pierda sus caracteristicas fisicas y quimicas. Esta compuesto por protones, neutrones y
electrones.

La corriente eléctrica se produce por medio de una fuente externa que aumenta la energia
potencial (ejemplo el acumulador). Provocando el paso de electrones de un atomo a otro.

La corriente eléctrica es transmision de energia y debe existir necesariamente un circuito que
sea el medio de este flujo constante de electrones. El circuito esta conformado por una fuente
que es la que aumenta la energia potencial y una carga que es el elemento que transforma la
energia eléctrica en otras formas de energia: luz, calor, movimiento, mecanico, etc.
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Tipos de corriente

La corriente continua es aquella corriente que no presenta variacion ni en
magnitud ni en sentido (Ejemplo: |a producida por las pilas) y corriente
alterna. La corriente alterna es aquella que varia en magnitud y sentido, a
intervalos periddicos, es decir la que recibimos en nuestros hogares.
(Ejemplo: la producida en alternadores/generadores).

Nikola Tesla descubrié la corriente alterna y la forma de producirla.

Unidades de medida eléctrica
Intensidad (Amperaje o corriente).- Es la cantidad de electrones que circulan por un
conductor en una unidad de tiempo. La unidad para medir intensidades es el amperio.

Tension (Voltaje).- Es la diferencia de potencial que existe entre dos cargas eléctricas o dos
conductores. La unidad para medir el voltaje es el voltio.

Resistencia (Omhs).- Es la oposicion o dificultad que ofrece un conductor al paso de la
corriente y la unidad para medir esta magnitud es el ohmio.

Historia de la electricidad
La palabra electricidad proviene de electron. Electron originalmente se refiere a un tipo de
piedra preciosa “ambar”.

En el 600 D.C., Tales, un matematico griego, descubrid que algunos materiales ligeros como
el polvo eran facilmente atraidos cuando se frotaban dos pedazos de ambar. En 1600,
William Gilbert, un cientifico Inglés, establece las diferencias entre el magnetismo y la
electricidad en su libro "De Magnete".

Mas adelante Du Fay identificé las cargas eléctricas positivas y negativas. El famoso
incidente de Benjamin Franklin y su cometa volando en una tormenta, aunque resulté ser
solo un mito, sirvio de inspiracion a otros cientificos para continuar experimentando y sentar
las bases de lo que seria el estudio moderno de |a electricidad.

En 1831 Michael Faraday descubrié que se podia generar corriente eléctrica en un conductor
expuesto a un campo magnético variable. Alesandro Volta, a quien debemos el término
"voltio", descubre que se pueden generar cargas positivas y negativas en reacciones
quimicas. En 1827, Geor Simon Ohm crea la famosa "Ley de Ohm", y define asi |a resistencia
eléctrica.

Thomas Alva Edison, en 1878, crea el primer “foco”, al usar filamento de bambu para
construir una ldmpara incandescente.

Los trabajos de investigacion realizados en la segunda mitad del siglo XIX por el premio
Nobel de Fisica Joseph John Thomson, le llevaron en 1897 a descubrir el electrén.
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Nikola Tesla descubrio la corriente alterna y la forma de producirla en los
alternadores/generadores, dando paso a una inmensa actividad tecnoldgica para llevar la
electricidad a todos los lugares habitados del mundo, por lo que, junto a la construccion de
grandes y variadas centrales eléctricas, se han construido sofisticadas redes de transporte
y sistemas de distribucion.

Electrénica

Es la rama de la ingenieria y |a fisica que desarrolla y disefia sistemas y/o dispositivos cuyo
funcionamiento se basa en la conduccion y el control del flujo microscopico de los
electrones u otras particulas cargadas eléctricamente.

presion de s bomba
* Canda de voltaje

Ejemplos Ilustrativos
— el 1.- Una corriente eléctrica es un flujo de electrones a través
f B o ey ’-‘, de un material conductor (Como un alambre de cobre). Como
caracotes Sl no podemos ver los electrones, nos ayuda tener un modelo o
I W analogia de los circuitos eléctricos para entender mejor este
& sormients ehbetrisa - tass del fiuk det =8 ejemplo. El agua que fluye a través de tuberias es un buen
sistema mecanico que se parece mucho a un circuito

eléctrico.

Este sistema mecanico consiste en una bomba que impulsa el
agua a través de una tuberia cerrada. Imagina que la
corriente eléctrica es similar al agua que atraviesa una
tuberia. Las siguientes partes de los dos sistemas estan
relacionadas:

La tuberia es la contraparte del conductor en un circuito eléctrico. La bomba es la
contraparte mecanica de la bateria. La presion generada por la bomba, que conduce agua a
través de la tuberia, es como el voltaje generado por la bateria para llevar electrones a
través de un circuito. Los peces y caracoles que bloguean la tuberia y detienen el flujo del
agua crean una diferencia de presion de un extremo al otro. De forma similar, |la resistencia
en el circuito eléctrico se opone al flujo de electricidad y crea una caida de voltaje de un
extremo al otro; ademas la energia se pierde a través de la resistencia en forma de calor.
2.- La corriente no se puede ver a simple Comparando un circuito DC con el flujo del agua

s N — Yangue de agua elevado
vista, pero se puede imaginar como el I N i
agua fluyendo a través de una tuberia.
Las siguientes imagenes describen la

Piojo de
Flug del
apse

et ores

comparacion entre el flujo del agua y de 9 | =
la corriente. Aqui, se puede considerar \ i o 3 . ;
que los tubos de agua son los cables y : E’[ Lo g g ‘
la bomba es la bateri vous % e 3 3
que la bomba es la bateria. A ‘ Speed g2
H -3
- i c
< . . " -
Puedes seleccionar la velocidad del flujo i B
del agua, que equivale a aumentar la I | | = J,
corriente eléctrica en un circuito de W ‘ I
1 i - - . = Tanque d U2 en
corriente continua (DC). et Voot * 53 iAo
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Haciendo un Robot

Robot de Batalla

Es un robot que se arma usando un motor de CD vy
engranes.

Cuando se esté ensamblando la estructura, asegurarse de
usar el eje corto y la arandela en lugar del eje compuesto
(Pagina 5 No.5).

En el caso del No.7-4, el eje compuesto debe ser conectado
en ambos lados.

Cuando se esté ensamblando Pagina 6 No. 9-3, asegurarse
de ensamblarlo de tal forma que el brazo se pueda mover
facilmente.

8

Leccion 11

Libro de Texto Es1-3, Péginas 4 - 7
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Puntos del Aprendizaje

12.1 Ciencia y Tecnologia: Control
Remoto

12.2 Historia del Control Remoto

12.3 Ejercicio: Ensamble del Robot de
Sumo

Objetivos de Aprendizaje del Alumno

- Conocera la historia del control remoto.

- Comprendera para qué sirve el control remoto.

- Aplicara la metodologia propuesta utilizando las herramientas
incluidas para ensamblar el modelo basico guiado de robot: Robot de
Sumo.

Material a Utilizar

Kit de RoboEd ES-1.
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Cienciay tecnologia " 8 of ettt e
<Qué es un control remoto? . 5. Remote Somaome
Es un dispositivo para controlar una maquina a

distancia sin cables.

Principio de operacion
Cuando se presiona un botén en el control remoto

- Un rayo infrarrojo, ultrasénico o una onda eléctrica (“
es enviado desde el transmisor que se encuentra en .

la parte frontal. k

- El receptor de la TV o de otro aparato recibe la
sefial del rayo.

La sefal ultrasonica transmitida desde el control
remoto es convertida a una sefal eléctrica como la
de un microfono.

La senal se analizara dentro de la TV para que se
pueda cambiar de canal, apagar, ajustar el volumen,
etc.

Libro de Texto Es1-3, Pigina 8

Historia del control remoto

Uno de los primeros ejemplos de control remoto fue desarrollado en 1893 por Nikola Tesla y
descrito en su patente nimero 613809, titulada “"Método de un Aparato para el Mecanismo
de Control de Vehiculo o Vehiculos en Movimiento”.

En 1903, Leonardo Torres Quevedo presento el telekino en |la Academia de Ciencias de Paris,
acompanado de una memoria y haciendo una demostracion experimental. En ese mismo
ano obtuvo la patente en Francia, Espana, Gran Bretana y Estados Unidos.

El telekino consistia en un autémata que ejecutaba ordenes transmitidas mediante ondas
hertzianas; constituyé el primer aparato de radiodireccion del mundo, y fue un pionero en el
campo del mando a distancia.

En 1906, en presencia del Rey y ante una gran multitud, demostré con éxito el invento en el
puerto de Bilbao al guiar un bote desde la orilla; mas tarde intentaria aplicar el telekino a
proyectiles y torpedos, pero tuvo que abandonar el proyecto por falta de financiamiento.

El primer modelo de avién por control remoto volé en 1932, Durante la Segunda Guerra
Mundial, se llevo a cabo el uso de tecnologia de control remoto para propdésitos militares; uno
de los resultados de esto fue el misil aleman Wasserfall.

El primer artilugio disenado para controlar remotamente una television fue desarrollado por
Zenith Radio a principios de los 50's.
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En 1956, Robert Adler desarrollo el "Zenith Space Command” (Mando del espacio cenit), un
control sin cables.

Era mecanico y usaba ultrasonidos para cambiar el canal y el volumen. Cuando el usuario
pulsaba un botén del mando a distancia, hacia un chasquido y golpeaba una barra, de ahi el
término “clicker” (chasqueador).

Cada barra emitia una frecuencia diferente y los circuitos en la television detectaban el
ruido.

La invencion del transistor hizo posible mandos electronicos mas baratos, que contenia un
cristal piezoeléctrico que era alimentado por una corriente eléctrica oscilatoria a una
frecuencia cercana o mayor a la del umbral superior de audicion humana, aunque todavia
audible para perros.

El impulso para un tipo mas complejo de control remoto a distancia vino a finales de los 70's
con el desarrollo del servicio de teletexto Ceefax por la BBC.

La mayoria de controles remotos que existian por entonces tenian un nimero limitado de
funciones, a veces sélo cuatro: cadena siguiente, cadena anterior, subir o bajar el volumen.

A principios de los afios 80's, cuando se desarrollaron los semiconductores para emitir y
recibir radiacion infrarroja, los controles remotos fueron gradualmente cambiando a esta
tecnologia que es ampliamente usada.

También existen tecnologias de radio, como los sistemas de audio Bose y aquellas basadas
en Bluetooth.
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Haciendo un Robot

Robotde Sumo
Libro de Texto Es1-3, Paginas 9 - 12

7

e

Sumo Robot
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 El robot de Sumo funciona como el detector de obstaculos
| mediante los sensores infrarrojos.

' El robot de Sumo se configura en Detector de Obstaculos,
' pero se debe asegurar de entender que los sensores estan
en una posicion diferente que en el Conejo robot.

3.2, LN W

Torneo de Sumo
Libro de Texto Es1-2, Pagina 13 Giia
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Puntos del Aprendizaje
13.1 Ciencia y Tecnologia: Motores
13.2 Historia del Motor

13.3 Ejercicio: Ensamble del Robot
Saltamontes

Objetivos de Aprendizaje del Alumno

- Conocera la operaciéon de los motores actuales, caracteristicas y su
clasificacion.

- Comprendera a través de una breve historia el fascinante mundo
de los motores.

- Aplicara la metodologia propuesta utilizando las herramientas

incluidas para ensamblar el modelo basico guiado de robot: Robot
Saltamontes.

Material a Utilizar

Kit de RoboEd ES-1.
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Cienciay Tecnologia
éQué es un Motor ? Yhat s Motoet
El motor de Corriente Directa (DC) es un generador
de fuerza giratoria en ambas direcciones, que se
logra cambiando el sentido del flujo de corriente en |a D
armadura. Tiene un iman permanente como estatory

una bobina como rotor (Armadura).

giratoria, en otras palabras, cambiando la energia
eléctrica en energia dinamica. Se usa ampliamente
en la industria o en las casas. El motor es usado en
mas del 90% de los aparatos domésticos.

\\ﬁ. W
El motor es un dispositivo generador de fuerza _b

ol 4
Hay una variedad de motores, pero el que se vera en
clase es el motor DC que puede ser utilizado con una e
bateria. Ademas, hay motores de Corriente Alterna ki
(AC), servomotores, de pasos, etc.

El motor de DC es aquel que funciona con una :

fuente de Corriente Directa, como una bateria. Libro de Texto Es1-3, Pagina 14
Teniendo la habilidad de variar su velocidad dependiendo

del voltaje aplicado en pequenas cantidades, este motor es

ampliamente usado en la vida diaria, por ejemplo, en mini ventiladores, rasuradoras
eléctricas, secadoras, vehiculos de modelado, juguetes de control remoto, etc.

El motor de AC es aquel que funciona con Corriente Alterna, como de 110 V, la cual usa
fuerzas mayores que en el motor de DC. Por esto se usa en ventiladores eléctricos,
lavadoras, refrigeradores, etc.

El Servomotor es un motor de uso especial que puede usarse en articulaciones de robots,
ya que se mueve facilmente a un angulo deseado.

Para los robots que pueden caminar, se usa este servomotor. Por tltimo, el motor de pasos se
puede mover a cierto angulo en una secuencia. Se utiliza en las impresoras.

Servo significa “seguir”. Asi, el proposito de este motor es de seguir 6rdenes. En otras
palabras, los motores que se usan en ventiladores, molinos, licuadoras, prensas giratorias,
etc., que necesitan moverse fuertemente a cierta velocidad, o los motores que se utilizan en
las ventanas de vehiculos que se controlan individualmente, no son servomotores.

Los servomotores son como los que se usan en impresoras, DVD, cdmaras de circuito

cerrado de television, videocamaras, etc., que necesitan estar en una posicion exacta y ser
mas rapidos.
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Composicion del servo

En la siguiente figura se muestra la composicion interna de un servomotor. Se puede
observar el motor, el circuito de control, un juego de pifiones, y la caja. También se pueden
ver los 3 cables de conexion externa:

Uno (Rojo) es para alimentacién, Vcc (~ +5volts);
Otro (Negro) para conexion a tierra (GND);
El Gltimo (Blanco o amarillo) es la linea de control por

la que se le envia la senal codificada para comunicar el
angulo en el que se debe posicionar.

El concepto de servomotor incluye el sistema de

manejo del mismo. Esto es, no importa que motor

sea, puede ser un servomotor si tiene un sistema de manejo con un algoritmo y un circuito
para seguir instrucciones precisas.

Historia del motor

El principio del motor fue encontrado por accidente en la Feria Mundial de Viena, Austria, en
1873. En ese entonces, se exhibian muchos generadores de vapor, pero un ingeniero
conectod un generador en operacion a un generador inmovil por error.

El generador inmovil comenzd a moverse. Asi, los ingenieros que estaban alrededor
pudieron disenar el principio del motor a partir de ese fendmeno.

La historia del motor rotativo se remonta a 1924, cuando el aleman Felix Wankel comenzo a
trabajar en su idea de un motor en el que los pistones eran sustituidos por un rotor. En la
década de los afios 30, el joven Wankel recibié el apoyo de las autoridades nazis.

Sin embargo, el estallido de la II Guerra Mundial y la posterior derrota del III Reich,
paralizaron los trabajos, que tras el fin del conflicto fueron reanudados por Wankel y el
fabricante de motocicletas NSU, en la hoy extinta Republica Democratica Alemana.

El primer prototipo, un mono rotor bautizado DKM, vio la luz en 1957. Sin embargo, el motor
era demasiado complicado, por lo que un aflo mas tarde NSU produjo el KKM, una mecanica
de 400 cc. reconocido como el primer propulsor rotativo de |a historia. Esta mecanica se veia
aquejada por numerosos problemas.
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Ensamblande un rebot
Robot Saltamontes

El Robot Saltamontes usa un motor de CD y engranes.

2 3 —
Grasshopper Robot S A 5
JRpe . .- O \
) i R >
L 1 4 = 4
iy _A,
-

o RS ) ST ST
I L. 1-

1

Libro de Texto Esl1-3, Paginas 15 - 18
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Puntos del Aprendizaje

14.1 Ciencia y Tecnologia:
Electrénica

14.2 Ejercicio: Ensamble del Robot
Futbolista

Objetivos del Aprendizaje
- Conocera el concepto de electrénica.

- Identificara qué es el Circuito integrado, Resistencia, Resistencia variable,
Condensador, Transistor, Diodo y Led.

- Aplicara la metodologia propuesta utilizando las herramientas

incluidas para ensamblar el modelo basico guiado de robot: Robot
Futbolista

Material a Utilizar
Kit de RoboEd ES-1.
Pelota de Golf o Ping Pong.

Cancha de futbol.
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Cienciay Tecnologia

Electronic Parts
Aprendiendo el nombre de las partes electronicas
Se recomienda que se enfoque el aprendizaje en la forma
y funcion mas que en el nombre.

Loz
Un circuito integrado es un circuito formado por
elementos tales como diodos, transistores, resistencias y 5
condensadores, los cuales estan interconectados vy ;
ubicados en una pastilla de silicio. . ’

8

Es de unas dimensiones muy reducidas y sus elementos

e

no se pueden separar. Es decir, el sistema electrénico esta
formado por circuitos completos y cada uno de ellos ) I
contiene centenas de elementos, todos ellos situados en
el cristal de silicio. Los circuitos integrados surgieron en '§z

1959, con el fin de ahorrar dinero en el empaquetamiento a
individual de cada componente, en mano de obra y

espacio. Libro de Texto Es1-2, Pagina

Las conexiones entre los distintos
elementos suelen hacerse evaporando peliculas metalicas sobre el
cristal; todos los componentes se fabrican conjuntamente.

Se denomina resistencia eléctrica, simbolizada habitualmente
como R, a la dificultad u oposicion que presenta un cuerpo al paso de
una corriente eléctrica para circular a través de él. En el Sistema
Internacional de Unidades, su valor se expresa en ohmios, que se
designa con la letra griega omega mayuscula, Q.

Esta definicion es valida para la corriente continua y para la corriente alterna cuando se trate
de elementos resistivos puros, esto es, sin componente inductivo ni capacitivo. De existir
estos componentes reactivos, la oposicion presentada a la circulacion de corriente recibe el
nombre de impedancia.

Segun sea la magnitud de esta oposicion, las sustancias se clasifican en conductoras,
aislantes y semiconductoras. Existen ademas ciertos materiales en los que, en
determinadas condiciones de temperatura, aparece un fenomeno denominado
superconductividad, en el que el valor de la resistencia es practicamente nulo.

Resistencia variable y/o potenciometro es un resistor al que le @ @5
puede variar el valor de su resistencia. De esta manera, =

indirectamente se puede controlar la intensidad de corriente que hay . G
por una linea si se conecta en paralelo, o la diferencia de potencial de
hacerlo en serie. Normalmente, los potencidmetros se utilizan en %
circuitos con poca corriente, para potenciar la corriente.
nlllpl ||nu IW|I!:I Ilqllurlllplllrl
o~y | ™

Qﬁmca
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En electricidad y electrénica, un condensador o capacitor es un dispositivo que almacena
energia eléctrica, es un componente pasivo.

Estd formado por un par de superficies ‘

conductoras en situacion de influencia total l ;
(Todas las lineas de campo eléctrico que parten = q :!L r{ s L o
de una van a parar a la otra), generalmente en L ' . T j
forma de tablas, esferas o laminas, separados '

por un material dieléctrico (Siendo este utilizado ] ‘

en un condensador para disminuir el campo

eléctrico, ya que actlia como aislante) o por él, que, sometidos a una diferencia de potencial
(D.D.P.) adquieren una determinada carga eléctrica, positiva en una de las placas y negativa
en |la otra (Siendo nula la carga total almacenada).

~
-
{ - sk
{ =
>

Un transistor es un aparato que funciona a base de un dispositivo
semiconductor que cuenta con tres terminales, los que son utilizados
como amplificador e interruptor. Una pequefia corriente eléctrica, que
es aplicada a uno de los terminales, logra controlar la corriente entre los
dos terminales.

Los transistores se comportan como parte fundamental de los aparatos electronicos,
analogos y digitales. Especificamente, en los aparatos electronicos digitales, un transistor se
utiliza como interruptor, pero también se les da otros usos que guardan relacion con
memorias RAM y puertas logicas.

Por otra parte, en cuanto a los aparatos analogos, se utilizan, por lo general, como
amplificadores.

El transistor debe su nombre a su capacidad de transformar la resistencia de la corriente
eléctrica que pasa entre el receptor y el emisor, y fue inventado por Jahn Bardeen, William
Shockley y Walter Brattain.

Como ya se mencionaba, un transistor esta conformado por tres partes. Una de ellas es la
que se encarga de emitir electrones, por lo tanto, es el emisor. Una segunda parte es la que
los recibe, el denominado colector, y por Ultimo, una tercera parte que opera como un
modulador del paso de los electrones.

Un diodo (Del griego "dos caminos") es un
dispositivo semiconductor que permite el paso

de la corriente eléctrica en una Unica direccion
con caracteristicas similares a un interruptor.
De forma simplificada, la curva caracteristica
de un diodo consta de dos regiones: por debajo
de cierta diferencia de potencial, se comporta
como un circuito abierto (No conduce), y por
encima de ella como un corto circuito con muy
pequefa resistencia eléctrica.

¥313W3e
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Debido a este comportamiento, se les suele denominar rectificadores, ya que son
dispositivos capaces de convertir una corriente alterna en corriente continua. Su principio de
funcionamiento esta basado en los experimentos de Lee De Forest.

Diodo emisor de luz, también conocido como LED
(Acronimo del inglés de Light-Emitting Diode) es un
dispositivo semiconductor (Diodo) que emite luz incoherente
de espectro reducido cuando se polariza de forma directa la
unién PN (Positivo, negativo) del mismo y circula por él una
corriente eléctrica.

Este fendmeno es una forma de electroluminiscencia. El color
(Longitud de onda), depende del material semiconductor
empleado en la construccion del diodo y puede variar desde el
ultravioleta, pasando por el visible, hasta el infrarrojo.

Los diodos emisores de luz que emiten luz ultravioleta
también reciben el nombre de UV LED (Ultra Violet Light Emitting Diode) y los que emiten luz
infrarroja suelen recibir la denominacion de IRED (Infra-Red Emitting Diode).
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Haciendo un Robot

Robot Futbolista
Libro de Texto Es1-3, Paginas 19 - 21

(3]

Soccer Robot

Construccion del Terreno de Futbol

Cancha
Hacer que el alumno haga un campo de futbol en el suelo usando bloques de pasto, y luego
dibujando unalinea central (El tamafio del terreno dependera del numero de robots).

Reglas del Juego

- Tiempo de juego: 2 tiempos de 5 minutos cada uno

- Medio tiempo: 3 Minutos (Descanso y mantenimiento de robots)

- Tiempo fuera: 2 Minutos (Cada equipo podra usarlo una vez durante todo el juego)

- Mantenimiento de Robot: 2 Minutos (Cada equipo podra usarlo una vez durante todo el
juego)

- Cuando se termine con empate, el maestro determinara al ganador mediante gol de oro,
por el grado de creatividad del robot, etc.

- Durante el juego, los robots ajenos al juego deberan estar apagados los controles remotos
de otros equipos pueden causar interferencia en los jugadores.

Puntos de atencion durante el juego

- EI ID del robot no debera repetirse.

- Los equipos seran de 1 a 4 robots.

- El ganador sera quien anote mas goles en el tiempo indicado.

- El miembro del equipo que toque a su robot dentro del campo sera eliminado del juego.
- En caso de que cualquier robot se desarme, se permitiran 2 minutos para que se repare.
- La pelota a utilizar sera una de golf o de ping pong (Preferiblemente la de golf).
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Referencias Sobre Imagenes Utilizadas

¢ Imagenes del libro del alumno I-ROBO ES1, propiedad de Grandport Co Ltd. de Corea del Sur.

e Foto de Humanoide Albert Hubo , propiedad de KAIST Corea del Sur

¢ Foto de Humanoide Asimo propiedad de Honda Motors Itd.

e Imagen de Astroboy; propiedad de Summit Entertainment, Imagi Studios y Tezuka Productions.
e Imagen de Terminator propiedad de Ha/cyon inc.

e Imagen de robots de Star Wars propiedad de lucas films Inc.

e Imagen de robot Aibo, robot SDR-4X, propiedad de Sony Corp.

e Imagen de robot propiedad de Omrom Corp.

o Imagenes y fotos de Karel Capek,Mufieco ruco jugando ajedrez, Autémata servidor dete,Foto de
maquina de Jean Tinguely, tornillos, engranes, tuercas brazos mecanicos, consultorio médico,
silla de ruedas, prototipos de robots, naves espaciales, atleta corriendo, rueda Hidraulica, flechas,
tormenta con rayos, control remoto, partes y componentes, todas ellas de dominio publico
tomadas en internet.
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1. Partes Usadas por Robot

2. Formato de Requisicion de Materiales
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Todos los Derechos Reservados México 2008, Robdética Educativa de México S.A. de C.V.
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