


Cambios tecnoldgicos que modifican el mercado de trabajo

Internet moavil, tecnologia de nube

Aumento del poder de los
procesadores, 'big data’

Muewvos suministros y tecnologias
energeticas

Internet de las cosas

Economia colaborativa,
‘crowdsourcing’

Robdtica y transporte autdnomo

Inteligencia artificial
Avances en Las manufacturas:
Impresion 30

Awvances en Llos materiales,
biotecnologia

0

cambios tecnoldgicos que cambiaran el mercado de trabajo se muestran en la siguiente figura tomada del informe del Foro de Davos. 2015
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Partes de un robot
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Partes de un robot
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Los principales 5 desafios con los que se encuentra el
ecosistema de IoT fueron enumerados por Rachel
Kalmar en una conferencia reciente durante el evento
TedxSF en San Francisco (US). Estos son:

La falta de una infraestructura compartida
La falta de Estandares

Duracion de la bateria

Control de los datos

Intercambio de informacidn
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TENEMOS EXPECTATIVAS RAZONABLES QUE SON
IMPOSIBLES DE CUMPLIR CON EL ENFOQUE ACTUAL
DE LOS ASISTENTES DIGITALES.

Xabi Uribe-Etxebarria
Fundadory CEO de Sherpa.ai
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/es/digital-assistants-dont-live-up-to-their-promise-but-there-is-hope/



https://sherpa.ai/blog/es/digital-assistants-dont-live-up-to-their-promise-but-there-is-hope/

e CEA-lOT

Centro de Excelencia vy Apmplau:u:rn
en Internet de las Cosa

"

WWW.cea-iot.org

correo: contacto@cea-iot.org.



http://www.cea-iot.org/

lot (internet of things) https://www.facebook.com/groups/106396239701
0676

Colombia /

https://iotcolombia.wordpress.com/

loT Colombia


https://www.facebook.com/groups/1063962397010676/
https://www.facebook.com/groups/1063962397010676/
https://www.facebook.com/groups/1063962397010676/
https://iotcolombia.wordpress.com/
https://iotcolombia.wordpress.com/
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VISTA EXTERIOR

CONEXTONES INTERNAS

El protoboard o breadbord: Es una especie de tablero con orificios, en la cual se pueden insertar componentes
electronicos y cables para armar circuitos. Como su nombre lo indica, esta tableta sirve para experimentar con circuitos
electrénicos, con lo que se asegura el buen funcionamiento del mismo.






Estructura del protoboard: Basicamente un protoboard se divide en tres regiones:

A) Canal central: Es la regién localizada en el medio del protoboard, se utiliza para colocar los circuitos integrados.
B) Buses: Los buses se localizan en ambos extremos del protoboard, se representan por las lineas rojas (buses
positivos o de voltaje) y azules (buses negativos o de tierra) y conducen de acuerdo a estas, no existe conexion fisica
entre ellas. La fuente de poder generalmente se conecta aqui.
C) Pistas: La pistas se localizan en la parte central del protoboard, se representan y conducen segun las lineas rosas.




Diagrama del Protoboard
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Cdodigo de colores de las resistencias
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1ra. Banda | 2da. Banda 3ra. Banda Tolerancia %

Multiplicador

x1000000
x10000000

- . . 0 Dorado 5%
Circuitos Basicos =




Cual es el valor de las resistencias:
Rojo, rojo, café
Café, negro, naranja

Rojo, rojo, rojo



Cuales son los colores de las resistencias de:

1M
1K

330
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Partes de un circuito

Conductores
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Ley de Ohm




Vamos a realizar el siguiente circuito

=1 R1=220 OHM




Bateria o pila




Bateria o pila
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LED = Diodo Emisor de Luz
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Simulacion




Tinkercad

https://www.tinkercad.com/
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https://www.tinkercad.com/
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potenciometro

¢Qué es un potenciometro?



tipos

Lineal Rotativo



simbolo
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LDR o fotoresistencia

éQué es una LDR o fotoresistencia?
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