


Objetivo Gral. Del curso

Involucrarse en el mundo de la robdtica mediante la
generacion de conocimiento e inmersion de
tematicas de fisica, electronica y programacion.

Conocer los conceptos y principios que conlleva la
inmersion en el mundo de la robdtica, para la
automatizacion de procesos.



Objetivos

® Asimilar los conceptos basicos de la electronica y mecanica.
|dentificando los principales componentes.

®Reconocer las herramientas basicas a la hora de querer hacer
una maquina mecatronica.

®|dentificar que es un robot y cuales son las principales
caracteristicas.

® Desarrollar prototipos funcionales de robdética.






Introduccion
a la robotica



;. Qué es?



Historia de la robodtica

Pero veremos grandes pasos antes de
llegar a la robodtica, sus antecedentes:

* Herramientas

* mecanismos

« Automatas

* Mecanicos

* eléctricos

* Robots industriales
« Humanoides






Herramientas



Mecanismos






Automatas









Automatizacion



El abuelo de los robots

Esta foto corresponde al afno 1948, fue
publicada en la revista “Mecanica Popular®.
Este singular robot era controlado por una
radio instalada en un camién, el robot que
pesaba unas 400 libras y media unos seis
pies de alto, podia caminar por sus propios
medios.

El hombre mecanico, fue construido por un
joven de Springfield, Missouri, quien fue
inspirado por un robot que vio en una
pelicula cuando era un nifio, y comenzo a
construir su propio autdmata. Segun dice el
articulo su creador tiene planes de
mejorarlo por medio de un complicado
sistema de transmisores, receptores y
repetidores.

Enlace: modernmechanix.com



























“Maquina controlada por ordenador y programada
para moverse, manipular objetos y realizar trabajos a
la vez que interacciona con su entorno. Los robots
son capaces de realizar tareas repetitivas de forma
mas rapida, barata y precisa que los seres humanos”.



Basicamente, la robdtica se ocupa de todo lo
concerniente a los robots, lo cual incluye el control de
motores, mecanismos automaticos neumaticos,
sensores, sistemas de computos






Tipos de robots



Manipuladores



Terrestres






Acuaticos



Espaciales



Didacticos y/o entretenimiento









Protesis



Sociales y/o domestico



Androides












Programacion









Retos con Scratch



*Saludar



* Mover 10 pasos



* Mover 100 pasos



* Empezar desde (-300,0)
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Ahora vamos a ver estructuras de control



Estructuras de control



* Mover 100 pasos y
* rebotar si toca el borde



* Mover 100 pasos
* rebotar si toca el borde
 Cambiar de color



* Mover 100 pasos

* rebotar si toca el borde
* esperar 1 segundo
 Cambiar de color



* Mover 100 pasos

* rebotar si toca el borde
* esperar 1 segundo

* Cambiar de color

* Que el gato maulle



* guardar proyecto



* Realizar:

Cuadrado

Triangulo equilatero
Circulo

Pentagono
Hexagono
Octagono



1. Cuadrado

2. Triangulo equilatero
. 3. Circulo

° 4, Pentagono

* . Hexagono

° 6. Octagono

* + Empezar con teclado y terminar con teclado c/u



Programacion
con codigo



Instalacion IDE Arduino

https://www.arduino.cc/en/software



) sketch_sep22a Arduino 1.8.19 — O x

Archivoe Editar Programa Herramientas Ayuda

sketch_seplla

}.':i:i s=tup() | "
// put your setup code here, toc run once:

vold loop() {
// put your main code here, to run repeatedly:

en COM3

IDE Arduino



Bloques del IDE de Arduino



Primer programa en el IDE de Arduino

1)Conecta la placa Arduino a tu computador y ejecuta el IDE
oficial.

2)Selecciona (si no lo esta ya) el tipo de placa adecuado (en el
menu Tools->Board) y

3)El puerto USB utilizado (en el menu Tools->Serial port).
4)Nuevo sketch



* [*Declaracion e inicializacién de una

* variable global llamada “mivariable” */
* int mivariable=555;

* void setup() {

* Serial.begin(9600);

°}

* void loop() {

* Serial.printin(mivariable);

* mivariable=mivariable+1;

°}



int numero=100;

long resultado;

void setup() {
Serial.begin(9600);
resultado=numero*1000:;
Serial.printin(resultado);

}
void loop() {}



* Tiempo



unsigned long time;
void setup(){
Serial.begin(9600);
}

void loop(){

time = micros();
Serial.printin(time);
delay(1000);

}









Bibliografia

* Robdtica basica

https://www.slideshare.net/jegcgarcas/tall
er-de-robotica-basica

* Tecnologias 4.0 para nifios y no tan ninos

* https://www.slideshare.net/jegcgarcas/tec
nologas-40-para-nios-y-no-tan-nios
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