CONTROL Y ROBOTICA
1. Evolucion de las formas de trabajo.

Durante milenios el hombre ha creado herramientas, que con un largo proceso de
perfeccionamiento se han ido modificando hasta obtener herramientas mas cémodas, y eficaces.
Las formas de trabajar las podemos clasificar, segin han ido evolucionando, de la siguiente
manera:

¢ Trabajo artesanal, el hombre tenia como funciones la de motor, operario y controlador del
sistema. En el comienzo existian herramientas de uso cotidiano (palos, cuchillos de madera
y de piedra, flechas de huesos, etc) Luego se crearon herramientas especializadas
(escoplos, martillos, buril, gubia, etc). Son los artesanos quienes saben utilizar
adecuadamente las herramientas y cada herramienta es la adecuada para un tipo de
trabajo.

e Trabajo mecanico, el hombre ha pasado a trabajar como operario y a controlar el sistema,
dejando a las maquinas herramientas (taladradora, fresadora, etc) las funciones de motor. la
fuerza bruta. A pesar de esto, son necesarios operarios especializados para manejarlas.

e Trabajo automatico, el hombre ha pasado a supervisar el sistema. El resto de tareas se
realizan sin intervencién humana. Se desarrollan los sistemas automaticos (automatismos
y robots), el sistema se encarga de manejar a las maquinas herramientas, el operario
especializado no es necesario, el hombre pasa a ser el supervisor.

2. Automatizacion.
El término griego "automatos" significa que se mueve por el mismo.

Los autdbmatas, se tiene constancia que ya existian en la Grecia antigua, aunque es durante el
siglo XVIII cuando sufren su mayor desarrollo, pero casi siempre se trata de sistema mecanicos con
forma humana.

Durante el siglo XX, con ayuda de la electrénica, la automatizacion y sistematizacion de procesos
ha sufrido un gran auge, y ha conseguido abaratar ain mas la construccién de piezas y su montaje.

La automatizacién, actualmente, se emplea en la obtencién de productos sin la necesidad de
intervencion humana en el proceso.

3. Sistemas automaticos de control.

Entendemos como un sistema de control a la combinacidon de componentes que actlan juntos para
realizar el control de un proceso.

Un sistema automatico estd constituido por un dispositivo de entrada, una unidad de control y
un dispositivo de salida, que conectados entre si realizan la transferencia de informacién. El
esquema de un sistema automatico se resume asi:
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3.1.Tipos de sistemas de control.
Existen dos tipos de sistemas de control, sistemas en lazo abierto y sistemas en lazo cerrado.
Lazo abierto

El proceso se desarrolla en diferentes fases sin comprobar que el objetivo se ha alcanzado
satisfactoriamente. Es decir, son aquellos en los que la salida no tiene influencia sobre la sefial de
entrada. El esquema es el visto anteriormente:
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Ej: lavadora, la sefial de salida (que seria la ropa lavada) no se introduce en el sistema en ningan
momento para poder dar el proceso por terminado. Si la ropa no esté bien lavada no se detecta.

Lazo cerrado

Cuando queremos que la sefal de salida alcance un valor determinado el sistema tiene que medir
continuamente dicha sefial. En este caso el sistema es realimentado, y hablamos de un sistema
automatico de lazo cerrado. Por tanto, son aquellos en los que la salida influye sobre la sefial de
entrada.
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RETROALMENTACION

4. Entrada: sensores

Los sensores constituyen el sistema de percepciéon del robot. Es decir, se encargan de medir o
detectar los cambios que se producen en el entrorno respecto a diferentes situaciones o
magnitudes. Por ejemplo cambios en la temperatura o iluminaciéon, presencia o movimiento de un
objeto, etc.

Una vez que detectan o miden el entorno suministran esa informacién a la unidad de control para
gue la procese y actué en consecuencia.



4.1.Sensores de posicion y movimiento:
Detectan la posicion de un cuerpo u objeto para a partir de ella realizar una accion determinada.

Se utilizan mucho como elementos de proteccion en cadenas de produccion automatizadas, en los
ascensores, en la apertura automéatica de puertas, etc.

Pueden ser de contacto (un pulsador de un ascensor), de proximidad (detector de movimiento de
un pasilli) o de larga distancia (un radar de un pesquero).

4.2.Sensores de fuerza y de presion

En ocasiones, los sistemas autométicos incorporan sensores capaces de medir la fuerza o la
presidn que se ejerce sobre un cuerpo.

Por ejemplo un sensor de presion:

En las instalaciones de aire comprimido, depositos de gas
0 instalaciones de agua y otros liquidos, la presion se
mide utilizando un manémetro.

Por ejemplo, en 105 manometros de membrana el
fluido deforma una pequena membrana metalica y una
aguja marca la presion ejercida.

4.3.Sensores de temperatura

El control de la temperatura se hace necesario en procesos quimicos o metallrgicos, en
instalaciones de calefaccién o en la conservacién de alimentos. Para ello, utilizamos diferentes
tipos de sensores de temperatura.

Termostato:
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I Inicialmente, la temperatura de la habitacion es de 15 °C.
- Al situar el termostato a 22 °C, la caldera empieza a
funcionar y el radiador comienza a calentar la habitacion.
Cuando la habitacion alcanza los 22 °C, la caldera se

para y el radiador deja de calentar.

Termoresitencias

Controlador
Termorresistencia I

La termorresistencia es un sensor fabricado con
material conductor, generaimente platino o niguel.
__+Ecnta:t-a' Como la resistencia del metal varia con la
temperatura, esta variacion produce diferentes
senales eléctricas que actuaran sobre el sistema.

Calefactor

Alimentacion eléctrica




Termopar:

Medidor de corriente

El termopar es un sensor formado por dos metales
distintos que se unen por uno de sus extremos. Cuando
esta union se calienta, se genera una diferencia de
potencial entre sus extremos libres. Esta diferencia de
potencial cambiara segun las variaciones de temperatura.

Termistores

Es un material semiconductor; existen dos tipos PTC y NTC.
Dependiendo de si aumenta la resistencia del termistor con el
umento de la temperatura, o si disminuye su resistencia ante ese
aumento térmico.

4.4.Sensores de luz

La luz produce cambios en la resistencia o conductividad eléctrica de algunos materiales
semiconductores como fotorresistencias (LDR), fotodiodos y fototransistores.

Estos dispositivos se utilizan para medir el nivel de luz de una sala o de un recinto.

* Fotorresistencias (LDR): Disminuyen su resistencia eléctrica
cuando reciben luz, por lo que se emplean en circuitos de
interrupcion automatica sensibles a la luz. _ —
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+ Fotodiodos y fototransistores: Tienen mayor sensibilidad y g Fotorresistencia
emiten sefales eléctricas proporcionales a la intensidad
luminosa.
5. Robdtica

Podemos definir la Robdética como:

El disefio, fabricacion y utilizacion de maquinas automaticas programables con el fin de realizar
tareas repetitivas como el ensamble de automoviles, aparatos, etc. y otras actividades. Segun
Isaac Asimmov, la Robdtica es la tecnologia aplicada a los robots.

5.1. Caracteristicas de un robot.

Los robots pueden ser de diferentes disefios al igual que programas, todo depende de la funcién
gue vayan a realizar. Lo que si se conoce son las diferentes caracteristicas que pueden poseer,
entre estas encontramos:



e La precision que tienen a la hora de realizar una acciéon o movimiento.

e La capacidad de carga, en kilogramos que el robot puede manejar.

e El grado de libertad que tienen con sus movimientos. Suele coincidir con el n® de
articulaciones que tiene el robot.

5.2.Clasificaciéon de robots.
Desde un punto de vista muy general los robots pueden ser de los siguientes tipos:
Androides:

Los androides son artilugios que se parecen y actlan como seres humanos. Los robots de hoy en
dia vienen en todas las formas y tamafios, pero a excepcién de los robots que aparecen en las
ferias y espectaculos, no se parecen a las personas y por tanto no son androides. Actualmente, los
androides reales solo existen en la imaginacion y en las peliculas de ficcion.

Moviles:

Los robots moviles estan provistos de patas, ruedas u orugas que los capacitan para desplazarse
de acuerdo a su programacion. Elaboran la informacion que reciben a través de sus propios
sistemas de sensores y se emplean en determinado tipo de instalaciones industriales, sobre todo
para el transporte de mercancias en cadenas de produccion y almacenes. También se utilizan
robots de este tipo para la investigacion en lugares de dificil acceso o muy distantes, como es el
caso de la exploracion espacial y de las investigaciones o rescates submarinos.

Industriales:

Los robots industriales son artilugios mecanicos y electronicos destinados a realizar de forma
automética (sin la intervencion humana) determinados procesos de fabricacion o manipulacion.
Los robots industriales, en la actualidad, son con mucho los mas frecuentemente encontrados.
Japon y Estados Unidos lideran la fabricacion y consumo de robots industriales siendo Jap6n el
ndmero uno.

Los robots industriales surgen por la necesidad de:

e [Fabricar productos de manera econémica.
e Que los productos sean de calidad.
e Que de un mismo producto se puedan elegir muchas opciones.



