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1. Definicion de robot y robotica.

= Robot: Manipulador multifuncional reprogramable con varios grados de libertad, capaz
de manipulas materias, piezas, herramientas o dispositivos especiaiedraggctorias
variables programadas para realizar tareas diversas (OSI).

= Robdtica: una rama de la ingeniaren la que confluyen la inforitica, la electinica,
la mednica y la autoratica. Su objetivo es la construéai de naquinas que reciben el
nombre geéarico de robots

2. ¢Cual es el papel del infornatico en la robotica actual?.

» Por que la robtica necesita una computadora, y un infatito que se encargue de crear
el software para controlar robots.

3. ¢Cual es el origen de la palabr&robot”?

» De la palabra checaobotd : servidumbre trabajo forzado que apaoesn la obra checoslo-
vacaRossum'’s Universal Robgtsiblicada en 1917 por Karel Chapek.

4. ¢Quien es Karel Capek?.

= Fue quien escrilBi Rossum’s Universal Robogsel se le atribuye el origen de la palabra
robot. La obra trata de un padre y un hijo que construyen artefactos humanoides a su
servicio.

5. Influencia de Isaac Asimov en la roldtica.

» Ademas de ser el escritor que mas ha escrito sobre el tema, a el se le atribuye como padre
de la palabraobbtica.

6. ¢Cuales son las tres leyes fundamentales de la rotica de Asimov?.
» Un robot no puede d&r a un ser humano, o por ina@ej permitir que un ser humano

resulte daado.

= Un robot debe obedecer lasdenes dadas por los seres humanos, excepto cuando tales
ordenes entren en conflicto con la primera ley.

= Un robot debe proteger su propia existencia, hasta donde esta proteoantre en con-
flicto con la primera o segunda ley.



7. ¢Cual es/ha sido el papel de la robtica industrial en el campo de la rolbtica en general?

» Ha sido uno de sus principales precursores, principalmente en la industria autsticavil
(primer robot industrial en la Ford). El mayor tipo de robots que existen son los industri-
ales, debiado a sus aplicaciones.

8. Nombra algunos robots noviles que en la historia de la roldtica hayan tenido un papel
relevante. Escribe lo que sepas de ellos.

» Shakey desarrollado en el SRI Stanford, entorno oficina, quiado mediantayisbnex-
ion via radio, motores paso a paso, gran influencia en desarrollos posteriores.
» Hilarie : Entorno oficina, tres ruedasamara, €lulas ultraénicas, tedmetro aser.
» Stanford Cart/CMU Rover : Atraviesa una habitagn con sillas mediante vision estere-
osdpica.
9. ¢Qué pdses son los ras importantes en el sector de la robtica industrial?.
» Japon, USA, Alemania, Italia, Francia, Reino unido, ESpa

10. ¢Cuantas clasificaciones de robots conoces?. Describe el criterio de clasifiéaaile ellas y
sus categoras.

= Movilidad

e Fijos 0 Robots manipuladoreManual, teleoperados,trayectoria controlable, sen-
sorizados

e Moviles o veliculos robotizadosSobre articulaciones, ruedas, Vuelan, submarinos
= Morfologia
e Antropon®rficos, Androides, Zooorficos, Hbridos, Ciencia ficén(cyborgs)

11. ¢Por gqué se caracteriza el control deliberativo de robots?.

= Simholico, dependen de la representati Respuesta lenta, Mayor nivel de inteligencia.
Latencia variable.

12. ¢Por qué se caracteriza el control reactivo de robots?.

» Reflexivo, libres de representaoi Respuesta en tiempo real. Inteligencia de bajo nivel.
Simples computacionalmente.

13. ¢Queé es el principio ecabgico del diséio de robots?.

» Entender el entorno en el que el robot opera.
= Entender la tarea que se quiere que el robot realice.

14. ¢Queé aplicaciones de robots conoces?. Puedes describir alguna de ellas.

» Aplicaciones industrialesmanipulacon en fundidbn, Soldadura, manipulagn forja,
Mecanizadbn, Montaje.



15. Lineas de investiga@n en robotica.

» Navegaddn en Interiores. Navegdmi en exteriores. Nuevas arquitecturas de control de
robots. Planificadéin. Manipulacdn y agarre. Aprendizaje. Interadoihombre-robot.

16. Componentes y subsistemas del sistema robot

» Estructura me@nica. Sistema sensorial (externos, internos). Actuadores. Sistema de Con-
trol.

17. ¢Queé estudia la morfologa de un robot?

» Estudia el disko de la forma que debe tener un robot, para que se adapte lo mejor posible
a la funcbn que debe realizar.

18. Analogia robot/brazo humano

Morfologia del robot manipulador
(analogia con el cuerpo Humano)
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19. ¢Cuales son los principales componentes morfuicos del manipulador industrial?.
= Mufeca, gripper, brazo, cuerpo.
20. ¢Queé es ebrgano terminal de un robot?. Tipos.

= Sirve para interactuar con el entorno del manipulador, puede s8upescdn, operacion,
manipulacdon, montaje. Puede suponer el 30 % del coste del robot
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¢, Qué es una pinza?. Conoces dl tipo.
Es un tipo dérgano terminal, pueden ser de los siguientes tipos:

» Pinzas mecanicapresbn variable, presin fija, el material de la punta realiza prési
» Pinzas paralelas

» Pinzas de tres dedos

» Pinzas angulares, radiales, especiales.

¢,Cual es la diferencia entre mano y méieca en un manipulador?.

= La mano es normalmente el organo terminal, y puede ser de muchos tipos.fiegaanu
sirve para afinar la precision en los movimientos de la mano.

¢, Qué es una articulacon de un robot manipulador?

» Eslo que define los movimientos del manipulador, generalmente suelen ser dos piezas que
poseen un mecanismo de union que permiten un movimiento entre estas piezas, un giro o
un desplazamiento.

Explica el concepto de grado de libertad de una articulaéin.

» Grados de libertad del movimiento que permite esa articuaci

» Es el grado de libertad que tiene una articiadqiDegrees Of Freedom). Puede tener uno
o0 varios grados de libertad.

Explica el concepto de grado de libertad de un robot.

» Es el numero de parametros independientes que fija la $tualdl brgano terminal.
NUmero grados libertad NUmero articulaciones

¢, Queé tipos de articulaciones conoces?.

» Rotacionales: realiza un giro, se mide&@mulos.

= Priméaticas: son lineales, realizan un desplazamiento, se miden en metros, centimetros,
dependiendo de la precision con que se quiera medir.

¢A qué nos referimos cuando hablamos de configura@n de un manipulador?.

¢,Cuales son las configuraciones &sticas de los manipuladores?.

» Cartesiana, dihdrica, polar, angular o de brazo articulado.



29. Dibuja un esquema de cada configuracin de robots manipuladores

CONFIGURACION CARTESIANA CONFIGURACION CILINDRICA
* 3 desplazamientos para construir los ejes XYZ *  Columna vertical giratoria: dos traslaciones y un giro
e « RPPoPRP

= Envolvente rectangular = Envolvente cilindrica

= Describe su configuracion 3 coordenadas (xyz) : : )
- *  Buenos en trabajos radiales a su eje
=  Problemas con obsticulos

s Aprox. 49%
»  Versatran F600, Yamaha YK-12, Fanuc M1

= Aprox. 14%

®  Renault P-80, Olivetti Sigma, Pragma (Dec
IBM RS-1 (actualmente denominado
RS-7565), y otros.

CONFIGURACION POLAR CONFIGURACION ANGULAR

*  Brazo telescopico que bascula: una traslacién y dos giros =  Antebrazo y brazo Humano en un pedestal: 3 giros
miat D * RRR
= Envolvente esférica

= Aprox. 13%

= Aplicaciones en la construccién, obsticulos

*  Aprox. 25% (en aumento)

v ke ok s s ASEA IRB 6y 60, Cincinatti T3, Unimate PUMA

30. ¢ Cual es la configuracon SCARA?. ¢ Para qwe se usaipicamente?. Dibuja un esquema.

Gan

’ (i_" v

Selective Compliance Assembly Robot Arm.

Hombros y codo sobre ejes verticales.

:

Versatiles en el plano horizontal.

Se utilizan para montaje eleatrico.

31. ¢Qué es el volumen de trabajo de un manipulador?.

» Espacio en el que el robot puede manipular el extremo de &ecau Conjunto de puntos
donde se puede situar@igano terminal.

32. ¢De qie depende el volumen de trabajo de un manipulador?.



» Depende deConfiguracon fisica, tam#&o de los componentesplites de movimientos
articulaciones

33. Como es el volumen de trabajo de cada una de las configuracionesasicas de manipu-
ladores.

» Cilindrica, esferica, un paralelggedo (cartesiano).
34. ¢Que tipos de actuadores conoces?.

» Neumaticos, hidaulicos, ekctricos, mageticos.
35. Ventajas e inconvenientes de cada tipo de actuador

= Neunsticos (aire):
e \entajas: Simples y ecOmicos.
e Inconvenientes: Poca predsi. Ruidosos, grandes, poco adaptables.

» Hidraulicos (aceite):
e \entajas: Control continuo de pogiai, similar a neur@ticos.
¢ Inconvenientes: Caros, fugas de aceite, dedcaci

» Eléctricos, paso a paso o de corriente continua.

e \entajas: Rciles de controlar, muy precisos, limpios, silenciosos, gran variedad.
e Inconvenientes: Muy pesados a igual potencia queahldros o neuraticos.

36. ¢ Cual es el tipo de actuador nas frecuente?.
» El actuador mas frecuente es édtico, motores. Por sus ventajas.
37. ¢Que tipos de sensores de manipuladores conoces?.

» Desplazamiento: Poterirhetro (desplazamientos angulares o lineales), Capacitivos (sen-
sores de proximidad)

» Encoderdptico (disco codigo): Relativos (si, no), Absolutoédgyo por pista).
» Tacogenerador: velocidad.

= Ultrasonidos.

» Luz.

38. Ventajas e inconvenientes de cada tipo de sensor en manipuladores industriales.

39. ¢ Cuales el tipo o tipos de sensor de manipulador as frecuente?
» Desplazamiento y encoders opticos.

40. Esla Vision Artificial un sensor muy utilizado en robotica industrial. Razona la respuesta.



» Este tipo de sensor no es utilizad@gpticamente en la industria debido a que la meyor
de los robots utilizados son manipuladores y no necesitan urda\@sterna para la con-
secucbn de su objetivo, por lo que se precisaagwtros tipos de sensores, tal como los
internos (posi@n, localizacbn).

41. Motores paso a paso vs motores de corriente continua en rohca.

= En los motores paso a paso vemos C@8tms se mueven un paso por cada pulso que se
les aplique, debido a esto vemos como son necesarios varios pasos hasta llegar a nuestro
objetivo final, esto nos hace ver que easwificil controlar conéste tipo de motor un
robot que con los motores de corriente continua que son muélsdatiles de controlar
y muy precisos; por otro lado cabe destacar que en los motores paso a paso el controlador
externo excita las bobinas produciendo el movimiento del rotor y los motores de corriente
continua son limpios y silenciosos paddose obtener una mayor potencia con el uso de
corriente alterna.

42. ¢Para qué sirve la transmisibn en robotica?.

» Parala movilizadn o articuladbn de nuestro robot; caben destacar los siguientes elemen-
tos de transmidin: correas, engranajes, cadenas, rodamientos, reductoras, etc

43. ¢Para qué sirve una reductora?.

= En una caja reductora hay un juego de engranajes conectables que multiplica la fuerza
dirigida, por el contrario, si no oasemos por el uso de una reductora los cambios de
velocidad séaen nas lentos y requeifiin una mayor potencia.

44. Diferencia entre sensores internos y externos

» Mediante los sensores internos percibimos las caiatiters internas de nuestro robot,
desde la localizabn exacta de cada miembro de nuestro robot, ya séaguio de giro,
altura de los brazos,? hasta la meglicdel nivel de combustible, nivel de bédteretc.
Y Mediante los sensores externos se percibe todo aquello externo a nuestro robot, ya
sea mediante el uso de \asi artificial, ultrasonido, etc, pudiendo medir la temperatura
externa, distancia a un objeto determinado, local@acie nuestro robot en el espacio
gue lo rodea, etc.

45. ¢ QUué es la propiocep@n?

» Se podra decir que es la capacidad de percepdiel propio robot de situarse en el entorno
que lo rodea, sabiendo, mediante los sensores externos samasi&dicon de las carac-
teristicas externas que lo rodean (ya sea la temperatura, nivel de humedad, érptEsici
luz, etc)

46. ¢Conoces algn sensor de desplazamiento?. Describe su funcionamiento.
» Queda por hacer.

47. ¢Qué es un encoder?. Tipos. Funcionamientodsico.



» Encodersopticos: Relativos (Solo poseen 0,1), Absolutos ( Tiene una rueda con 00,01,10,11).

» Potencbmetros: Determinan desplazamientos lineares o angulares; el potencial obtenido
es proporcional al desplazamiento, es importante su calibrase pueden conseguir a
bajo precio y su precién es limitada.

» Capacitativos: La separadin entre las placas nadicas (armaduras) modifica su capaci-
dad; detectan desplazamientos péusey tamben proximidad de pocos nihetros.

48. Ultrasonidos. Escribe lo que sepas. ¢ Para @use usan en robtica?.

= Un ultrasonido es un sonido superior a los 22Khz y por tanto inaudible para los seres
humanos (15Hz a 22Khz). Se utilizan principalmente en medicina para obtener imagenes
internas.

» En rolbtica se usa el ultrasonido para medir la distancia existente entre nuestro robot y los
distintos obsiculos con los que puede encontrarse, para de esa forma intentar evitarlos o
por el contrario, intentando dar forma a un objeto, acercaete a

49. Sistemas de control de manipuladores. Tipos. Explica cada tipo.

» Los Manipuladores son sistemas raeicos multifuncionales, con un sistema de control
simple y se emplean en tareas sencillas y repetitivas.

= Si el movimiento del robot es controlado directamente por el operador humano se dice que
es un Manipulador Manual. (Nosotros tefaanos que indicarle cada una de las posiciones
que adoptax nuestro robot de forma totalmente manual)

= Si nosotros le indicamos al robot, tan solo, el punto inicial y el punto final donde nue-
stro robot tiene que desplazarse (0 part&ldga sea un brazo o herramientakglysdlo
realiza todos susatculos de posiciones intermedias estamos ante un Manipulador de re-
produccon de control punto a punto. Es decir, nosotros le indicamos por donde tiene que
ir pasando y el robot calcula los pasos intermedios para llegar a esos puntos.

50. Programacion de robots.

» Mecanica: Nosotros de forma totalmente manual modificaremos laamea propia de
nuestro robot de forma que realice exactamente el cometido para el cual se estanedise
do.

» Gestual:Mediante una consola de prograntatnosotros le iremos indicando todas aque-
llas acciones o0 pasos que ha de realizar el robot para el cumplimiento de un fin; mediante
esta consola le iremos indicando cada una de las variables que debe adoptar nuestro robot
a la hora de su ejecuan.

» Textual: Esta es la forma &s potente y ve&il de programar un robot, ya que desde
un terminal podremos programar literalmente, mediante un software de prograraaci
pedfico de un robot, cada una de las acciones que éegde seguir en cada instante; la
ventaja de este tipo de progranmaties la comodidad de exportar este archivo de progra-
macbn a un simulador en el cual pddmos simular el resultado de nuestra progratmaci
antes de implementarlo en nuestro robot, por posibles mal funcionamientos giagrpsir
causarle al robot.



51.

52.
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¢,Cual es el tipo de programadin mas habitual hoy da en los robots manipuladores?.

» El método nas usual de programaxci actual de manipuladores es la progradagor
consola, es decir, se programa el manipulador en un lenguaje propio de progragnaci
esasordenes son interpretadas por el robot; pero tambien podemos destacar el uso de la
programadn gestual, ya que para ciertos fines es muche practico y se tarda menos
tiempo en programar un brazo manipulador.

¢, Qué es una pistola de programadin®.

» Una pistola de programaim es el artilujio o consola de mano mediante la cual nosotros
iremos indicando lagrdenes a nuestro robot, mediante esta pistola nosotros podremos
indicarle a nuestro robot desde las posiciones que debe adoptar en determinados instantes
hasta variarle ciertas caracteristicas internas propias del robot.

Importancia de la seguridad en rokbtica industrial

= Se deben cumplir una serie de normativas en lo que respecta a las precauciones a tener
en cuenta en un sistema donde interactuan los robots ya guemadurrir accidentes
laborales, es por ello por lo que se toman unas medidas de seguridad que salvaguarden la
salud del personal.

¢, Qué medidas lasicas conoces de seguridad en robots industriales?.

» Pueden observarse distintos sitemas de seguridad stgpo de robot al que le sean apli-
cados, as podemos distinguir desde una zona de aislamiento, en la que queda confinado
nuestro robot manipulador hasta carteles informativos del peligro que sigenthar en
el area de manipulagh de nuestro robot;ia a$, el robot ha de tener un sistema capaz
de detectar una colisin no prevista en su trabajo y pararse de inmediato. A contidniaci
se enumeran las medidas de seguridad usuales:

e Parada de emergencia

Barrera fsica protectora

Barrera sonora

Puerta de seguridad (parada de emergecia al abrirse)

Sensor de proximidad

e Sensor de contacto

55. ¢Como ves el futuro de la rolbtica industrial?.

» Elfuturo de la roldtica esh enauge ya que hoy eriase esta produciendo una convensi
al uso de las nuevas tecnolag, incluyendo, claro estla implantadn de robots que
desempian tareas muy diversas, dando por ello una mayor eficiencia a la empresa que
adquiere estos robots, pudiendo sacar mucas mendimiento a la econdaninvertida en,
cada vez, ras corto plazo.

56. Define modelo cinenatico de un manipulador. ¢ Para qie sirve?.
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» Este modelo relaciona el valor de las variables articulares y la pasycbrientaddbn del
robot, es decir, gracias a este modelo podremos, en cualquier instante, saber ¢ posici
y orientacon de nuestro robot adérs de poder cambiar dichos valorésto nos da una
gran versatilidad a la hora de programar el robot a nuestro gusto.

Define modelo cinenatico directo de un manipulador. ¢Para qu sirve?.

» El modelo cineratico directo nos permite calcular la posiciy orientacdn del robot a
partir del valor de las variables articulares.

Define modelo cinenatico inverso de un manipulador. ¢ Para qé sirve?.

= El modelo cineratico inverso nos permite obtener el valor de las variables articulares a
partir de la posid@n y orientaddn del robot.

Pasos para resolver el modelo cineéatico directo del manipulador.

= Debemos controlar las variables internas del robot, de forma que en cualquier momento
podamos conocer su posiai y orientaddbn, por ello, el robot debe ir actualizando los
valores intinsecos de cada movimiento que realice teniendlau@s base de datos ac-
tualizada continuamente y que puede ser consultada en cualquier momento, lo que nos
permite resolver el modelo cinéxtico directo.

Caracteristicas del robot mdvil con control diferencial.

» Elrobot movil con control diferencial posee dos ruedas motrices independientes montadas
sobre un eje coim y que estan controladas por motores independientes. Ademas de estas
dos ruedas, posee una tercera rueda "fat@castor que su mision es proporcionar mayor
estabilidad al robot.

Describe los medios de locomogn de robots que conozcas. Ventajas e inconvenientes de
cada uno.

» Locomocion con ruedas

e \lentajas: Admiten gran velocidad y carga (aquellos que posean 4 ruedas).
¢ Inconvenientes:Sistemas mas complejos
= Locomocion con patas.
e \lentajas: Permiten subir escaleras y moverse por mayores lugares respecto del ante-
rior.
e Inconvenientes:El problema di@mico es muy complejo.
Estabilidad para el control del cuerpo.
= Acuaticos
e \entajas: Utilizan el agua que tiene a su alrededor para moverse por el entorno.
Acceden a lugares a los cuales una persona humana ria fiedar.

¢ Inconvenientes:Los materiales tienen que ser resistentes ag@mesbrrosbn, etc.
La mayoria de los robots son amarrados.
Los sensores y actuadores deben de ser totalmente especializados.
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= \oladores

e Ventajas: Acceden a lugares a los cuales una persona humana ria fledar.
Utilizan GPS.
No son amarrados.

» Espaciales

e Ventajas: Van a aportar informadin sobre un terreno inexplorado por el hombre.

e Inconvenientes:Se moveran en condiciones especiales (se desconoce terreno, clima-
tologia, ...).
La alimentaddn es solar.

62. Comunicacion con el robot: robots amarrados o encadenados y robots libres.

» Los robots amarrados o encadenados son aquellos en los que estan unidos al PC, que
maneja la persona que controla al robot, mediante una serie de cables, es decir, sin estas
conexiones los robots no podrian realizar su tarea. Los robots amarrados o encadenados
son mas simples, ecomicos y el prototipo y pruebas se realizan de fornés napida
frente a los robots libres.

= Los robots libres son mas caros, mas &élss. La comunicadn en estos robots es in-
alambrica.

63. Diferencias entre procesamiento onboard y offboard.

» Onboard: La unidad de procesamiento principal la lleva el robot. Problema de alim@ntaci
y hardware fagil.

» Offboard: La unidad de procesamiento principal esta fuera del robot. Onboard, solo los
controladores de motores, senores... Problemas de Retardos de corbuniRaspuesta
en tiempo real ditil.

64. Enumera los sensores que conozcagicamente de robots aubnomos, ascomo las venta-
jas, inconvenientes y aplicaciones de cada uno.

Range: Este sensor obtiene la distancia entre el sensor y el objeto del entorno.

Posicionamiento absolutoDevuelve la posidéin absoluta del robot en el entorno: GPS,
etc.

Sensores del entornoDevuelven propiedades del entorno: temperatura, color, ...

Inerciales: Devuelven propiedades de la poéitidel robot: aceleragn, ...
65. ¢Cual es el problema de los sensores en rotica movil?

» Ruidosos:Muchas medidas son incorrectas y se desvian de la realidad.

» Incompletos: Obtienen una descrigim incompleta del entorno, perciben menos objetos
y obsficulos de los que verdaderamente hay.

= Dificil modelo: Es dificil obtener un modelo de un sensor real. Lo ual impide usar dicho
modelo en una solugn, ya que dicho modelo no se corresponde exactamente con el
comportamiento real del sensor.
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66. Sensores de contacto. Describe alguno y su utilidad.
= Tambien llamados Bumpers. Estos sensores proporcionan al robots el sentido del tacto.
Son microinterruptores on/off o bien es un valor segun la presion ejercida.
» Se usan para evitar fla al robot comailtimo recurso.

67. Sensores inerciales. Describe alguno y su aplicadai.

= Acelerometros: Tiene como mision la medida de cambios de velocidad lineal.
» Gir 6scopos:Tiene como mision la medida de cambios de velocidad angular.
» Inclin dmetro: Mide la orientadbn del vector de gravedad.

68. Sensores de entorno. Describe los que conozcas y su apliéaci

= Infrarojos: Detecta la proximidad de objetos. Emite un pulso de infrarojo y detecta el
reflejo producido. Pueden estimar la distancia por la fuerza déiéd s=flejada. Se usan
mas como sensores de proximidad sin contacto que para medir distancias.

» SOnar: Detecta la proximidad de objetos midiendo el reflejo de ufials@ero ahora es
adistica. Presentan problemas de ruidos, reflejogtidas vecinas, ...

» Radar: Es similar al sonar, pero laisal es una onda de radio.

» Laser:Este sensor mide distanciaséddos de medion: triangulacdn, tiempo de reflejo
de la séal o diferencia de fase entrefs emitida y reflejada. El rayo es fino y permite
una mayor precisin.

» GPS: Realiza el procesado defides desé@lites que orbitan la Tierra. Con este sistema
se puede localizar el punto donde se encuentra el objeto ke posea este sensor. Tiene una
precisbn de metros.

69. Vision Atrtificial: describe alguna de las aplicaciones de la V.A. en robots dviles que
hayamos estudiado en clase.

» La vision artificial imitala vision que tiene el ser humano. Este campo posee multiples
areas de investigamn. La visbn artificial en un robot permite, por ejemplo estimar la
posicibn del robot, calcular la distancia de objetos, reconocer balizas, obstaculos, obstac-
ulos moviles, ...

70. ¢Qué es Path Planning?

» El Path Planning es la planificéei de la trayectoria que se hace despdel modelo
cinematico, parque el robot tenga un movimiento coherente dentro de su entorno.

71. Describe las formas que conozcas de representar el entorno de un robodmil.

= Mapas.
» Descomposo6in espacial.
» Representadin geongtrica.
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» Representadn topobgica.
72. Descripcidn del entorno de un robot ndvil mediante descomposidin espacial.

= Aqui se discretiza el espacio en celdas. Se genera una especie de mapa que esta formado
por un conjunto de celdaséatricas. Losvalores que pueden tomar cada celda son: lleno,
vacio y nivel de lleno/vacio.

= Ventaja: Generalidad.
= [nconvenientes:Uso intensivo de la memoria.

73. Descripciones georgtricas del entorno de un robot novil.

Usa primitivas tales como: lineas, pgbnos, circulos, cubos y funciones primitivas de-
scriptoras de objetos. Segun émero de de primitivas, los problemas pueden ser simples
o0 complejos.

Existen unos operadores de primitivas: redactrasladdn, escalado, boleanos, arétitos.

Ventajas: Pocos datos, sencillo e intuitivo.

Inconvenientes:Dificil de sensorizar, sensible al ruido.
74. Descripcion topolbgica del entorno de un robot novil.

= No basadas en distancias
= Primitivas: Direcciones, sentidos, objetos, etc...
» Grafo topobgico:

Vertices

Pesos

Sehales

Algoritmo de Bisqueda

75. Describe algun algoritmo de navegacin sencillo como el grafo de visibilidad, voronoi, bug
algorithm, distbug o vistbug

= Grafo de Visivilidad: Se toma un punto origen y se trazan lineas hasta otros vertices hasta
donde alcance la visibilidad, y se toma éltice que este mas cerca del objetivo, se repite
el proceso hasta encontrar el objetivo.

» Oftros...
76. Diferencias principales entre el Control Nunerico y el manipulador industrial.

» Apariencia fsica diferente:
e Una maguina sobre un banco de trabajo.

e Generalmente protegida en un armario, vitrinadoagtc.
e Contiene las herramientas que utiliza.
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» Funcionalidad:

e Controladas por un ordenador.
e Fabrican diversas piezas.
¢ Normalmente torneando, fresando, taladrando, etc. la materia prima.

» Particularidades:

e La programadn es diferente.
e Lenguajes propios: CNC, etc.

77. Describe los elementos principales de un robot de control nuémico.

= El control nun&rico

Consola o panel de mandos, un teclado y una dempantalla grafica de 97?.
Permite la simulacin previa del programa en la pantalla.

Informa en todo momento del proceso de créade pieza y del estado del robot.
Menl para guardar y cargar distintos programas.

» Elbrazoy las fresas o herramientas

Capacidad de carga de hasta 10 fresas.

Posee una campana extractora para limpieza de virutas.

Cambio de herramientas autatico.

Se mueve en cualquier punto del espacio X-Y y sube y baja en eje Z.

Imposibilidad de este modelo de rotar su brazo (estaopsiiexiste en otros modelos
mas avanzados).

» La mesa de trabajo

Dividida en cuadriculas o zonas.

Conectada a un compresor mediante tubos.

Se hace el vdo en las zonas indicadas para sujénaile moldes y tablas.
Mayor seguridad de trabajo.

78. Sdiala que tipos de robots modulares hay principalmente atendiendo a sus tipos de artic-
ulacion.

» Lattice (red): Su principal caractéstica es que las articulaciones en este tipo de robots
son prisnaticas. En dos dimensiones se conectan y se reconectan @mosossegn los
cuatro puntos cardinales (norte, sur, este, oeste), éamiisten robots con 8 contando
las diagonales noroeste, sureste, etc... Adeasin los 3D, que tienen 6 articulaciones
prismaticas, igual que los 2D perd@adiendo arriba o abajo.

» Chain (cadena): Sus articulaciones son por lo general rotacionales, produciangio-
los. Actian de manera similar al movimiento de una oruga o serpiente. &ancon
movimientos perigtiticos en este caso elGdulo cambia de forma de manera que sus
rotaciones internas generan un movimiento pasoo, similar a un muelle cuando se
contrae.
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79. Sdiala algunas ventajas de los robots modulares frente a los hechos en la robotica conven-
cional.

» Gran adaptabilidad al medio: La adaptabilidad al medio, gracias al cambio de su config-
uracon, les permite que puedan ser utilizados para acceder a sitios donde el ser humano es
incapaz de acceder. Por ejemplo: control en centrales nucleares o la invéstegmacial

» Reutilizacion: Los modulos pueden ser reutilizados para otras muchas mas tareas y cam-
biar la funcbn que desemjian.

» Robustez: Estos robots son muy redundantes, tienen la funcionalidad de autorepararse
o suplir la funcon de aquellos @dulos que mal funcionen o ést estropeados. La fun-
cionalidad esta muy relacionada con el numero ddutos, de manera que puede ser que
para un cierto numero "n"de adulos el sistema sea tolerante a un numero "k”de fallos.

» Utilizacion en tareas donde otros robots no pddn: Como trabajar en grandes profun-
didades marinas o en el espacio exterior, permitiendo actuaritples formas sdmn
los requerimientos del entorno.

» Facilidad de diséio: Disefiar un $lo mddulo es mas sencillo que un complejo robot.
80. Exponga las ventajas que tiene el uso de los simuladores en el mundo de ladtiba.

» Un simulador de robots aviles es un programa que nos permite emular el comportamien-
to de un robot ravil en el ordenador, sin necesidad de implementar el rabiggimente.

» Dichos simuladores nos dan la ventaja de poder ver el comportamiento del robot en en-
tornos agresivos, peligrosos, etc, sin necesidad de llevar el robot real a dicho entorno; otra
de las ventajas es la de poder digecontroladores para un robot sin disponer del robot
real, €Engase en cuenta que puede ser muy costoso disponer de un robot real, y existen
simuladores gratuitos (como el simulador tratado en este trabajo), e incluso si se dispone
del robot real, una vez simulado y comprobado que el comportamiento con el controlador
creado es el deseado, se puede transferir el controlador al robot dependiendo del simulador
y del robot de que se trate.

81. Explique las caractefisticas generales del robot Khepera (tipo de robot, motores, sen-
sores...).
= El robot Khepera es un robot movil diferencial.
= 8 sensores infrarrojos (rango de 0 a 1024).
= Movimiento: dos motores que pueden funcionar en dos sentidos.

82. Explica brevemente el significado del adynimo BEAM.

= BEAM es un aocbnimo de las palabras Biolag (Biology), Electbnica (Electronics),
Esttica (Aesthetics) y Mdémica (Mechanics).

e Biologia: Un campo que nos deja 4 mil millones dea de evolud@n. El mundo
que nos rodea es una gran fuente de insgiragiaprendizaje. Por lo que la ratica
BEAM intenta imitar muchos de los comportamientos propios de la madre naturaleza
y todo aquello que interviene en ella.
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¢ Electidnica: Base fundamental de esta fildapf/a que mediante componentes elec-
tronicos (leds, transistores, condensadores, interruptores, resistencias, etc), se trata de
implementar complejos comportamientos con simples circuitos.

e Esttica: Tal y como la entendemos, los circuitos deben seguinalselaros, en los
gue seadcil distinguir todos sus componentes, para facilitar las posibles modifica-
ciones o depuraciones en su disemodo de trabajo pretendido en cualquier tipo de
ingeniefa.

e Mecanica: El campo que introduce en estos robots motores, sensores, etc, los cuales
permiten dinamizar los comportamientos que se intentan imitar mediante los circuitos
electbnicos incorporados.

83. Principales diferencias entre la rotbtica BEAM vy la rob 6tica clasica, indicando cual de
ellas tiene mas visos de acercarse a los objetivos que se plantea la dbisa en general.

» Mientras que la rofitica chsica busca un modelo de inteligencia y de similitud con el com-
portamiento humano y animal usando la tecn@adjgital, los seguidores de la filosaf
BEAM, mantienen que estos comportamientos no @odepresentarse digitalmente nun-
ca, debido a losinites que presenta el mundo digital, y por ello basa todas sus construc-
ciones en componentes abgicos.

» Todas estas tet@s parecen peder fuerza cuando las enfrentamos al trabajo y los avances
de la roldtica chsica, frente a los que la BEAM parece no ser mas que un pasatiempo o
una forma ecobmica de iniciadn al mundo de la rditica. Es por ello que esta filogaf
parece haber perdido peso desde su ajariaiprincipios de los 90 para convertirse en
algo ludico, son muchos los aficionados que investigan erdgsg nuevas posibilidades,
adenas celebran convenciones en Camdd India, etc., pero en realidad no parece haber
estudios serios que avancen en este campo.

84. Define microrobot.

= No es un robot pegi®, aunque si peg@ie en inteligencia, eatprogramado para una
determinada tarea, debe colaborar con otragumas de forma que realicen una tarea
global.

85. ¢Cbmo pueden clasificarse los microrobots?

= En cuanto a su escala

e Robots en miniatura
e Microrobots
e Nanorobots

» En cuanto a su movilidad:
e Fijos
e Moviles

86. ¢ Que es’Soccer Servet?
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= SoccerServer es un sistema que permite que agentasoaubds, consistentes en progra-
mas codificados en distintos lenguajes, jueguen un partidotidel funos contra otros.

» La arquitectura sigue la estructura Cliente-Servidor: El servidor, proporciona un campo
virtual y simula todos los movimientos y acciones debhay jugadores. Cada cliente
controla a un jugador enviando comandos al servidor usando el protocolo UDP/IBsa trav
de unos sockets preparados a tal efecto.

87. Aplicaciones de la RoboCup.

» Sistemas inteligentes defico
= Robots de rescate

Robots ofindticos y dongsticos

Robots de ayuda a personas discapacitadas

Robots para trabajos peligrosos



