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INTRODUCCION

DEFINICION

Segun la Robot Industries Association (RIA): Un robot es un manipulador multifuncional reprogramable,
capaz de mover materias, piezas, herramientas o dispositivos especiales, segun trayectorias variables,
programadas para realizar tareas diversas.
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INTRODUCCION

Siglo XIX

Telar de Jacquard (1801) primer Sistema controlado.
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https://commons.wikimedia.org/wiki/File:Textiles; silk weaving (top), and the equipment used (below) Wellcome V0024107ER.jpg

https://commons.wikimedia.org/wiki/File:Jacquard.loom.cards.jpg?uselang=es
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/ Siglo XX

Maquinas CNC
(control numeérico
computarizado)
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Unimation Puma

*Flexibilidad en el uso.

*Precision en la posicion.
\ *Repetitibilidad en las operaciones.
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INTRODUCCION

/ Siglo XX \
Aparicion de robotica en tareas no

industriales (espacio, medicina,
entretenimiento...).

Robot en Marte publicado bajo licencia BY- SA

https://en.wikipedia.org/wiki/File:Mars Science Laborat
ory Curiosity rover.jpg

Aspirador publicado
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https://commons.wiki
media.org/wiki/File:IRo

Siglo XX

Robdtica humanoide y ciencia ficcion.

R2D2 publicado bajo licencia BY- SA

https://commons.wikimedia.org/wiki/File:R2D
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CLASIFICACION
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12 Generacion

Repite la tarea programada secuencialmente. No tiene en cuenta
las posibles alteraciones de su entorno.
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22 Generacion

Adquieren informacion limitada de su entorno y actua en
consecuencia. Pueden localizar, clasificar (visualizacion) y detectar
_esfuerzos y adaptar sus movimientos en consecuencia.
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32 Generacidén

Su programacion se realiza mediante el empleo de un lenguaje
natural. Posee capacidad para la planificacion automatica de
[fareas.
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CLASIFICACION

Robot Industrial

Robot manipulador disefiado para mover materiales o realizar otras
operaciones especificas.

'Robot Mévil }

Robot montado sobre plataforma movil (terrestre, aéreo, o acuatico).

'Robot Inteligente
Robot capaz de trabajar y moverse en entornos no estructurados.

‘Robot de servicios

Robot destinado al desarrollo de servicios Uutiles: atencidon de
_personas, entretenimiento, etc.

(Robot humanoide

Apariencia humana y busca imitar comportamientos humanos.
L
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CLASIFICACION: IFR

Segun el control

_[Secuencia controlada

Realiza los movimientos en un orden determinado.

4 )
Trayectoria operadal/continua

El conjunto de ejes operan de un modo controlado de acuerdo a una
trayectoria requerida.

. J

Adaptativos
Contiene funciones para controlar mediante aprendizaje.

p
Teleoperados
Se pueden operar remotamente.

\.
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CLASIFICACION: IFR

Segun la estructura mecanica

Cartesianos

Segun el numero de ejes
o grados de libertad

3,4,5 0 mas ] Articulados

Paralelos

Esféricos

Cilindricos

Scara

Antropomorfos
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ESTADISTICAS DE LA ROBOTICA

» Estimacion anual del suministro de robots industriales.
Fuente IFR (International Federation of Robotics).
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ESTADISTICAS DE LA ROBOTICA

» Estimacion anual del suministro de robots industriales
por area. Fuente IFR (International Federation of
Robotics).
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SCORBOT

Robot laboratorio : Scorbot




