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1.- Introduccion. dejando a las maquinas herramientas las funciones
de motor.

Durante  milenios el hombre ha creado
herramientas, que con un largo proceso de
perfeccionamiento se han ido modificando hasta
obtener herramientas mas comodas, y eficaces.

En el trabajo artesanal, el hombre tenia como
funciones la de motor, operario y controlador del
sistema.

Maquinas herramientas que ayudan al operario
En la actualidad ha creado sistemas automaticos.

En el trabajo automatico, el hombre a pasado a
supervisar el sistema. El resto de tareas se realizan

ngbaj-'(; artesano

Posteriormente ha creado maquinas herramientas
que se encargan de realizar las duras tareas
manuales.

En el trabajo mecéanico, el hombre a pasado a
trabajar como operario y a controlar el sistema,

Fabrica automatica
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2.- Evolucion de los sistemas
automaticos.

Desde la utilizacién de palos y piedras por nuestros
antepasados, hasta el momento actual, la evolucién
de la forma de trabajar y crear objetos a pasado por
los diversos estados.

- En el comienzo existian herramientas de uso
cotidiano (palos, cuchillos de madera y de piedra,
flechas de huesos, ...)

Herramientas del neolitico

- Luego se crearon herramientas especializadas
(escoplos, martillos, buril, gubia, ...). Son los
artesanos quienes saben utilizar adecuadamente
las herramientas y cada herramienta es la
adecuada para un tipo de trabajo.

Trabajo artesano

- A continuacion se crean las maquinas

herramientas (taladradora, fresadora, ...). La fuerza
bruta la realizan las maquina, a pesar de que son
operarios

necesarios
manejarlas.

especializados para

Maquina herramienta y operario

Autor: Antonio Bueno

- Por ultimo 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.

Estos estados siguen conviviendo en la actualidad
ya que no ha desaparecido ninguno de los
anteriores con la aparicion del nuevo.

i
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Lo que mas nos interesa en este momento es ver
esta evolucion sobre la industria, y la obtencion de
piezas.

2.1.- Mecanizacion.

La mecanizacion consiste en la obtencién de piezas
mediante herramientas y maquinas herramientas.

En un principio la obtencién de las piezas se
realizaba de forma manual el operario se
encargaba de realizar el mecanizado con
herramientas manuales, sierra, lima, cincel, buril,
etc.

Herramientas manuales

Este trabajo se ha visto ayudado por las maquinas
herramientas que faciltan notablemente la
obtencién de piezas con mayor precision, en menor
tiempo y como consecuencia de menor coste.
Algunas de las maquinas herramienta utilizadas
son: El taladro, cepillo, fresadora, torno, sierra, etc.
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Maquinas herramienta

2.2.- Automatizacion.

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

Los autématas, se tiene constancia que ya existian
en la Grecia antigua, también se utilizaron en
Egipto en estatuas articuladas que adoraban a Dios
y a difuntos de importancia, utilizaban dispositivos
invisibles a los fieles que eran casi siempre
originados utilizando aire, colocado en vejigas de
animales, que al dilatarse por pequefias presiones
hacian que se moviera la figura.

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 electrdnica, la
automatizacion y sistematizacién de procesos ha
sufrido un gran auge, y ha conseguido abaratar ain
mas la construccion de piezas y su montaje.

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

Autor: Antonio Bueno
2.3.- Robotizacion.

Un robot es una maquina o ingenio electronico
programable, capaz de manipular objetos y realizar
operaciones antes reservadas solo a las personas.

Por ello los robots se hacen necesarios durante la
automatizacion y asi poder eliminar al hombre
durante la produccion.

Es especialmente util en lugares donde el ambiente
de trabajo es perjudicial para las personas. Un
ejemplo es un tren de pintura de coches.

Tren de robots

Por otra parte los robots pueden ser reprogramados
y un mismo robot realizar tares diversas segun nos
convenga.

3.- Sistemas de control.

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

Este control se puede hacer de forma continua, es
decir en todo momento o de forma discreta, es
decir cada cierto tiempo.

Cuando el sistema es continuo, el control se realiza
con elementos continuos.

Cuando el sistema es discreto, el control se realiza
con elementos digitales como el ordenador, por lo
que hay que digitalizar los valores antes de su
procesamiento y volver a convertirlos tras el
procesamiento.

En cualquier caso existen dos tipos de sistemas,
sistemas en lazo abierto y sistemas en lazo
cerrado.
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3.1.- Sistemas en lazo abierto.

Son aquellos en los que la salida no tiene influencia
sobre la sefial de entrada.

Entrada —= Controlador = Salida

Proceso

Sistema en lazo abierto

Un ejemplo puede ser el amplificador de sonido de
un equipo de musica.

Entrada

Volumen =:|—> Amplificador ——m Altavoz

Amplificador de sonido ejemplo de lazo abierto

Salida

Cuando nosotros variamos el potenciometro de
volumen, varia la cantidad de potencia que entrega
el altavoz, pero el sistema no sabe si se ha
producido la variaciéon que deseamos o no.

3.2.- Sistemas en lazo cerrado.

Son aquellos en los que la salida influye sobre la
senal de entrada.

Proceso = Salida

Entrada Controlador

= o
F Hacion

Sistema en lazo cerrado

Un ejemplo puede ser el llenado del agua de la
cisterna de un inodoro.

Walkvula de Cistemna

cierre del
agua Tiradaor de salida

Entrada de agua
—_—

.& Salida de agua

Cisterna

Mudo

Confrolador
Mivel de

llenada
maximo

Realimentacion

Entrada . j

Llenado de una cisterna de agua ejemplo de lazo cerrado

Autor: Antonio Bueno

El control se realiza sobre el nivel de agua que
debe contener la cisterna.

Cuando tiramos del tirador de salida, la cisterna
queda vacia. En ese momento el flotador baja y
comienza a entrar agua en la cisterna.

Cuando el flotador sube lo suficiente, la varilla que
contiene en un extremo al flotador y en el otro el
pivote que presiona sobre la valvula de agua, se
inclina de manera que el pivote presiona sobre la
valvula y hace que disminuya la entrada de agua.
Cuanto mas cerca esta del nivel deseado mas
presiona y menor cantidad de agua entra, hasta
estrangular totalmente la entrada de agua en la
cisterna.

En la figura inferior se puede observar los distintos
componentes del bucle cerrado.

Entrada de agua, controlador (valvula), nudo
comparador (lo realiza tanto la valvula como el
pivote y la palanca de la varilla), la realimentacién
(el flotador junto con la varilla y la palanca) y la
salida de agua (que hace subir el nivel del agua).

3.3.- Sistemas discretos.

Los sistemas discretos son aquellos que realizan el
control cada cierto tiempo.

En la actualidad se utilizan sistemas digitales para
el control, siendo el ordenador el mas utilizado, por
su facil programacion y versatilidad.

El control en los robots generalmente corresponde
con sistemas discretos en lazo cerrado, realizado
por computador.

El ordenador toma los datos de los sensores y
activa los actuadores en intervalos lo mas cortos
posibles del orden de milisegundos.

4.- Arquitectura de un robot.

La utilizacion de un robot, se hace muy comun en
un gran numero de aplicaciones, donde se
pretende sustituir a las personas, por lo que el
aspecto del robot es muy parecido al brazo
humano.

Consta de una base que esta unido a un cuerpo y
un brazo unido al cuerpo. El brazo puede estar
descompuesto en antebrazo, brazo, mufeca y
mano.
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e Codo

Antebrazo

Munieca

Mano

R

Hombro

Trenco

El brazo humano inspira para crear robots

Para poder conocer el estado de las variables del
entorno utiliza sensores, que facilitan la informacion
al ordenador, una vez analizada, realiza las
actuaciones necesarias por medio de los
actuadores.

4.1.- Sensores.

Constituyen el sistema de percepcion del robot.
Esto es, facilitan la informacién del mundo real para
que los robots la interpreten.

Los mas utilizados son:

Sensor de proximidad: Detecta la presencia de un
objeto de tipo metalico o de otro tipo.

Sensores de proximidad

Sensor de Temperatura: Capta la temperatura del
ambiente, de un objeto o de un punto determinado.

_,_.—'_'_'_'_'_'_
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Sensores magnéticos (brajula digital): Capta la
variacion de campos magnéticos. Entre sus
aplicaciones estda la orientacion de robots
auténomos, exploradores, etc.

Termistores

Sensores magnéticos

Autor: Antonio Bueno

Sensores tactiles, piel robética: Sirven para
detectar la forma y el tamafio de los objetos que el
robot manipula. La piel robédtica se trata de un
conjunto de sensores de presion montados sobre
una superficie flexible.

Sensor de piel robdtica

Sensores de iluminaciéon: Capta la intensidad
luminosa, el color de los objetos, etc. Es muy util
para la identificacién de objetos. Es parte de la
vision artificial y en numerosas ocasiones son
camaras.

Sensor CCD

Sensores de velocidad, de vibracién
(Acelerometro) y de inclinacion: Se emplean para
determinar la velocidad de actuaciéon de las
distintas partes moviles del propio robot o cuando
se produce una vibracion. También se detecta la
inclinacion a la que se encuentra con respecto a la
gravedad el robot o una parte de él.

Sensor acelerémetro

Sensores de presion: Permiten controlar la
presion que ejerce la mano del robot al coger un
objeto.
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Sensor de presion

Sensores de sonido: Se trata de un micréfono con
el que poder oir los sonidos.

®
\ '|l.'_ w
Sensores de sonido

Microinterruptores: Se trata de multiples
interruptores y finales de carrera muy utilizados.

Microinterruptores

Existen infinidad de sensores que se puede obtener
en el mercado.

4.2.- Actuadores.

Son los encargados de realizar movimientos o
cualquier tipo de actuacion sobre el robot o sus
herramientas.

Los actuadores suelen ser de tres tipos, eléctricos,
neumaticos o hidraulicos.

Algunos actuadores son:

Sistema de impulsion del robot: Pueden utilizar
motores  eléctricos, servomotores,  cilindros
hidraulicos o neumaticos, u otros. Con ellos
movemos las distintas partes del robot.

Motor de corriente alterna

Autor: Antonio Bueno

P =

Cilindros hidraulicos

Relés y contactores: Se utilizan para activar
tensiones y corrientes en los circuitos de potencia.
Por ejemplo para controlar un arco de soldadura.

Contactores

Electrovalvulas: Con ellas se controlan los

circuitos neumaticos e hidraulicos.

Electrovalvula

Pinzas: Son las manos del robot, con ellas agarran
los objetos.

Pinza del robot
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4.3.- Tipos de robots industriales.

Los robots industriales componen una gran gama
de tamafos y configuraciones. La configuracion
hace referencia a la forma fisica que le ha sido
dada a los brazos. Podemos encontrar las
siguientes configuraciones.

Robot cartesiano. Este tipo de robot utiliza tres
dispositivos deslizantes perpendiculares entre si,
para generar movimientos de acuerdo a los tres
ejes cartesianos X, Yy Z.

P

X

Robot cartesiano

Robot cilindrico. Se basa en una columna vertical
que gira sobre la base. También tiene dos

dispositivos deslizantes que pueden generar
movimientos sobre los ejes Ze Y.
z
Y
LA
Robot cilindrico
Robot esférico o polar. Utliza un brazo

telescopico que puede bascular en torno a un eje
horizontal. Este eje telescdpico estd montado sobre
una base giratoria. Las articulaciones proporcionan
al robot la capacidad de desplazar el brazo en una
zona esférica.

Autor: Antonio Bueno

Robot esférico o polar

Robot de brazo articulado. Se trata de una
columna que gira sobre la base. El brazo contiene
una articulaciéon, pero solo puede realizar
movimientos en un plano. En el extremo del brazo
contiene una eje deslizante que se desplaza en el
eje Z. El robot mas comun de este tipo se conoce
como robot SCARA.

Robot de brazo articulado

Robot antropomorfico. Esta constituido por dos
componentes rectos que simulan el brazo o
antebrazo humano, sobre una columna giratoria.
Estos antebrazos estan conectados mediante
articulaciones que se asemejan al hombro y al
codo.

Robot antropombérfico
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4.4.- Otra clasificacion de robots.

Atendiendo a su aspecto fisico y a su funcionalidad,
pueden clasificarse de la siguiente manera.

Poliarticulados. Son robots sedentarios, o sea que
no se pueden desplazar, estan disefiados para
mover sus brazos y herramientas en un

determinado espacio de trabajo. En este grupo se
encuentran los manipuladores y algunos robots
industriales.

Robot poliarticulado

Moviles. Son robots con gran capacidad de
desplazamiento, acoplados a carros o plataformas.
Estos robots aseguran el transporte de un sitio a
otro de piezas. Estan dotados de un cierto grado de
inteligencia, lo que les permite sortear obstaculos.

Robot movil

Nanorobots. Son pequefios robots capaces de
cosas sorprendentes. Existen algunos que viajan
por la sangre y son capaces de inyectar la cantidad
precisa de droga en una célula. Se trata de robots
experimentales.

Autor: Antonio Bueno

Nanorobot, interactuando con un globulo rojo

Androides. Son robots que intentan reproducir la
forma y los movimientos del ser humano. En la
actualidad son poco evolucionados y con poca
utilidad practica.

Robot Asimo

Zoomorficos. Se caracterizan por imitar el sistema
de locomocién de algunos seres vivos. Se
encuentran el pleno desarrollo se utilizan para
desplazarse sobre superficies accidentadas y con
numerosos obstaculos. Su aplicacion practica tiene
bastante interés en la exploracién de otros planetas
asi como el estudio de volcanes, y entornos de
dificil acceso.

Robot araha
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5.- Control por ordenador.

El ordenador se ha convertido en una de las
herramientas basicas, a la hora de controlar
sistemas automaticos y robots.

La versatilidad, facilidad para reprogramarlos y un
entorno grafico amigable son algunas de las
caracteristicas que los hacen ideales para esta
tarea.

So6lo es necesario

una tarjeta controladora

conectada al ordenador que hace de interface de
enlace con el sistema automatico o el robot y un
software (programa) instalado en el ordenador que
sea capaz de controlar la tarjeta, y con ello el robot.

Robot —tarjeta - ordenador

Algunos lenguajes como el C++, Visual C, etc. Son
capaces de interactuar con este tipo de tarjetas,
pero los fabricantes de tarjetas o robots tiene
lenguajes especificos, que presentan ventajas de
simplicidad y un entorno grafico muy amigable.

5.1.- Tarjetas controladoras.

Existe gran numero de tarjetas controladoras, pero
aqui vamos a estudiar la tarjeta LPT-999E de
DIDATEC, que suministran junto con el brazo robot
MR-999E.

Tarjeta LPT-999E

10

Autor: Antonio Bueno

Que consta de:

Alimentacion externa de +5V. Para cuando no se
conecta el robot.

Alimentacién externa de +3V 0 -3V, si no se
alimenta al robot con las pilas.

5 entradas digitales.

2 salidas digitales.

5 salidas para controlar a los 5 motores del robot.
Conexién al puerto paralelo de un computador.

O]
@

2 zalidas

digitales
=1 52

n

Concetor paralelo
LFT-995E

5

Conexion con el nobot

EEEEEEEE]

+3W MS M4 MI 0 M2 M1 -3

Alimentacidn

d@nrobot +3Y Entradas digtales

ERREEEER
+54 0y E1 E2 E3 E4 E5

el robot

@00

Alimentacidn
extema para
W 0 +3W

Conectores de la tarjeta LPT-999E

El esquema electronico de la tarjeta es el siguiente:

eLrETaCION con vogan

Y,

conec1op pepeLELo reRESTRA

RELES PARA CADA MOTOR

LPT-999E
Esquena electronico

b BuEND

Esquema de la tarjeta LPT-999E

Cuando se utiliza con el robot, las salidas digitales
dan tensiones entre 0 y +3V. Las salidas de motor
dan tensiones entre +3V y -3V, que se utilizan para
cambiar el sentido de giro del motor.

Si el motor tiene puestas las pilas no es necesario
alimentar la placa, pero si no disponemos de pilas
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es necesario alimentar la placa con +3V y -3V en el
conector dispuesto a tal fin.

Si la utilizamos sin el robot, podemos alimentarla a
+5V y OV. En este caso las salidas digitales dan
tensiones entre 0 y +5V. Las salidas de motor
también dan tensiones entre OV y +5V.

Las cinco entradas digitales siempre funcionan de
la misma manera, con tensiones superiores a 2 V
se interpreta como un 1 y tensiones inferiores a
0,7V como un 0.

5.2.- Descripcion del Robot
educativo MR-999E.

El robot educativo MR-999E de DIDATEC consta
de cinco motores de corriente continua que
controlan sus movimientos.

M1 base
M2 hombro
M3 codo
M4 muneca
M5 pinza

Motores del robot MR-999E

Dependiendo de la polaridad de estos motores se
consigue el movimiento en una direccién u otra.

El robot no dispone de sensores de posicion ni de
ningun otro tipo por lo que se trata de un sistema
de lazo abierto.

Para controlar el robot, existe un pequefio
programa que lo controla faciimente, el
HobbyRobot el cual paso a  describir

superficialmente, ya que se trata de una programa
muy intuitivo y facil de manejar.

En primer lugar debe conectarse la tarjeta al
ordenador y al robot y después lanzarse el
programa.

Lo primero que nos pide el programa es que
conectemos la entrada 1 de la tarjeta a nivel alto
para desactivar el “plug and play” del sistema
operativo. Si no hacemos esto no lo desactiva y

11

Autor: Antonio Bueno

esta molestandonos constantemente. Aunque en
ocasiones a pesar de conectar la entrada a nivel
alto no lo desactiva y molesta igualmente.

lo

El aspecto general de software cuando

ejecutamos es:

e bt Programa fm Veelwa Gyl joms

Dewd Qi |wT=F || pEW

&+

H | Comued

1]
Freparsds

Programa HobbyRobot

Las opciones de que dispone el programa son:

Inicializa al robot.

i Inicio. Lleva al robot al punto de inicio,
(base a la izquierda, codo y hombro
arriba, pinza cerrada).

Calibrar motores. Para realizar la
calibracion de los motores deben
situarse en el extremo opuesto de su
movimiento.

Robot interactivo. Permite mover los
motores de forma manual

LPT LET LPT1 o LPT2. Puerto en el que
tenemos conectada la tarjeta y por
tanto el robot.

(=] Testear entradas. Nos muestra el
estado de las entradas.

5 Desactivar PlugPlay.

} Ejecutar. Ejecuta el programa.

|| Para. Detiene la ejecucion del
programa.

(33 Ejecutar linea. Ejecuta una linea del
programa. No continua con el
programa.

Las funciones que se pueden utilizar para hacer los
programas son:

Afadir una accion.

Hombro

Codo

=

Accidn: Mover

Mufieca

% Pinza

Base 6
51 Salida 1 =l ‘ [>
52 Salidaz
& Lineaen blanca Cancel
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Cuando introducimos una linea de
programa, el entorno nos muestra
sobre que queremos actuar y nos
ayuda a seleccionar el giro y el angulo
del motor.

Editar linea. Cuando estamos sobre
una linea de programa, con este icono
podemos modificarlo e incluso anadirle
mas ordenes que se ejecutaran a la
vez.

[0

Y Eliminar linea. Borra una linea de
programa.

[1 Repetir. Funcién para generar bucles.
2
3

temporizacion de segundos.

Si.. Sino.. Fin si.
estructura alternativa.

@ Esperar ? Segundos. Introduce una
= Introduce una
C

Sino. Crea un camino alternativo en
caso de que no se cumpla Ila
condicion.

Etiqueta. Pone una etiqueta en el

programa.

Salta a ... Salta el programa hasta la
iz etiqueta que se le indique.

Desplaza una linea de programa hacia
_~ arriba.

Desplaza una linea de programa hacia
abajo.

@ Nube de puntos. Nos ayuda para crear
el recorrido que debe hacer el robot y
lo transforma en lineas de programa.

Como ejemplo de programa podemos ver como
quedara uno muy simple.

Programal

I Comando
010 sinicio
&> 020 Sl entraca 1 ACTIVA,

= 030 Baze lzguierds 1
M g0 =D

= 050 Baze Derecha 1
<F> 00 FIN S|

+ 070 SALTAR A inicio

Programa ejemplo

5.3.- Fundamentos de
programacion.

Los programas que se confeccionan para controlar
robots son bucles sin fin. Tienen un comienzo y no
se detienen hasta que no apaguemos el robot.

Autor: Antonio Bueno

( Inicio )

l‘—

| Programa de control |

Programa que controla a un robot

Para crear este programa existe una serie de fases
que debemos seguir.

Las fases que comprende un proyecto de
programacion son:

Definicién del problema.
Particion del problema.
Desarrollo de algoritmos.
Codificacion.
Depuracion.

Testeo y validacion.
Documentacion.
Mantenimiento.

En un gran ndmero de ocasiones no nos damos
cuenta de que estamos resolviendo estas fases.
Veamos en que consisten cada una de ellas.

Definicion del problema: comprende todos los
datos y necesidades que conlleva el problema.
Implica el desarrollo y la clarificacion exacta de las
especificaciones del problema.

Particion del problema: los problemas reales
conllevan varias tareas, por lo que es mejor
separarlas y solucionarlas por separado, para
posteriormente unirlas.

Desarrollo de algoritmos: antes de continuar
aclarar dos conceptos:

Procedimiento: es una secuencia de instrucciones y
operaciones que pueden realizarse
mecanicamente.

Algoritmo: es un procedimiento que siempre

termina.

Para resolver el problema debemos crear los
algoritmos que lo resuelven, un método es utilizar
organigramas graficos.

Codificacion: consiste en convertir los algoritmos
en un programa que se pueda interpretar por el
ordenador.

Depuracion: consiste en comprobar que se ha
escrito correctamente el cédigo del programa y que
funciona con correccion.
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Testeo y validacion: comprobamos que el

programa cumple con las especificaciones
planteadas en el problema y Ilo resuelve
correctamente.

En caso de no resolverse correctamente debe
volverse a la etapa de desarrollo de algoritmos y
debe modificarse, se continua nuevamente con la
codificacion, depuracién y de nuevo el testeo hasta
que resuelvan el problema correctamente.

Documentacion: se trata de la memoria técnica
donde quedan reflejados todos los pasos del
programa y su codificacion. También pueden
crearse documentos explicativos de como se debe
emplear el producto, o el programa.

Mantenimiento: es la actualizacidn o modificaciéon
de aquellos programas que asi lo requieran.

Organigramas

Son un método grafico para obtener los algoritmos
que resuelven los problemas.

Los simbolos que se pueden utilizar en un
organigrama son:

Indica la secuencia de ejecucion del
programa

Proceso: se realiza la funcion indicada

Proceso predefinido: hace referencia
a un subprograma

Decision légica: el camino de
ejecucion depende de la condicion
especificada

( ) Entrada o salida del programa

O

Un ejemplo de organigrama es el de la suma de
dos numeros.

Conector entre puntos

Simbolos de los organigramas

Suma

\
| Introduce A |

L
| Introduce B |

| C=A+B |

| Muestra C |

\
Fin

C )

Organigrama de la suma de dos numeros
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Autor: Antonio Bueno

Existen seis estructuras basicas para confeccionar
programas. Todos los programas utilizan una
combinacion de ellas segun lo que se pretende.

Estructura secuencial: Es una sucesién ordenada
de funciones que se aplican una después de otra.

C Inicio )

| X |

'

| s2 |

l

| s3 |

l
( Fin )

Estructura secuencial

Estructura repetitiva: Es un bucle que repite una o
mas funciones dependiendo de una condicion.

Existen tres tipos:
- Mientras condicion C hacer S. Se
comprueba la condicién C y si se cumple
se realiza S. Puede que no se realice S
nunca.

( Inicio )

ise
cumple S
c?

|L No

( Fin )

Estructura, mientras condicion C hacer S

- Repetir S _hasta condicién C. Primero se
hace S y se repite mientras se cumple C.
Cuando deja de cumplirse C se termina el
bucle. Como minimo se hace una vez S.

( Inicio )

Fin

( )

Estructura, repetir S hasta condicién C
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- Hacer S hasta condicién C. Se comprueba
la condicion C y si no se cumple se realiza
S. Cuando se cumple S deja de repetirse el
bucle.

( Inicio )

ise No
cumple S
c?

|L Si
( Fin )

Estructura hacer S hasta condicién C

Estructura alternativa: En esta estructura dos o
mas funciones se excluyen mutuamente en funcion
de una condicion. Siempre se ejecuta uno de ellos.

Existen dos tipos:

- Si condicion C hacer S1 en caso contrario
hacer S2. Esta estructura propone hacer un
tratamiento S1 si se cumple la condicion C
en caso contrario realiza S2.

( Inicio )

ise
cumple

c?

-{:
( Fin )

Estructura si condiciéon C hacer S1 en caso contrario S2

- Hacer (§1,82,...Sn) sequn |. Esta
estructura proponer hacer una funcién (S1),
u otra(S2), u otra (S3), etc. dependiendo
del valor que toma una variable I.

Autor: Antonio Bueno

Inicia

L
otra S
N

Fin )

Estructura hacer (S1,S2,...,Sn) segin |

5.4.- Programacion del Robot
educativo MR-999E.

12 actividad (estructura secuencial), vamos a
realizar un programa que ponga en marcha la base
del motor y la haga girar 10 grados a la derecha.

El organigrama sera:

( Inicio )

| Base derecha 10 grados |

( Fi’n )

Organigrama, motor de la base gira a derechas 10 grados

El programa que resuelve la actividad anterior es:

i Comando
010 inicio
* 020 Basze Derecha10

030 :fin

Programa, motor de la base gira a derechas 10 grados

Se trata de un programa que finaliza una vez
realizado.

22 actividad (estructura repetitiva 1), vamos a
realizar un programa que ponga en avance a la
derecha la base si esta activa la entrada 1.

El organigrama seré:
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C Inicio )
1
iElesta™_ Si
activa? Base derecha 1 grado
No
v
(_— Fin )

Organigrama, la base gira a derechas si E1 activa

El programa que resuelve la actividad anterior es:

_
M Comando

M0 inicio
<& 020 Sl entrada 1 ACTIVA
= 030 Ba=ze Derecha 1
+ 040  SALTAR A inicio
<F 050 FIN S

0B0 - fin

Programa, la base gira a derechas si E1 activa

Este programa finaliza si no esta activa la entrada
1, por lo que debe estar activa antes de ejecutarse,
0 nunca se movera la base del robot.

32 actividad (estructura alternativa), vamos a
realizar un programa que ponga en avance a la
derecha la base si esta activa la entrada 1 o en
avance a la izquierda si no esta activa la entrada 1.

( Inicio )

Y

JE1 esta

activa? Base derecha 1 grado

| Base izquierda 1 grado

]

Organigrama, la base gira segin E1

El programa que resuelve la actividad anterior es:

i Comando

MO inicio

@ 020 Zlentrada 1 ACTIW A

= 030 Base Derecha 1

@ gan smo

= 050 Baze lzguierda 1

<3 060 FIN S
+ 070 SALTAR & inicio
Programa, la base gira segun E1

Autor: Antonio Bueno

Este programa ya no tiene fin, siempre se esta
moviendo la base a derechas o a izquierda. Para
detenerlo necesitamos parar el programa.

42 actividad (combinacion de estructuras
alternativas), vamos a realizar un programa que
ponga en avance a la derecha la base si est4 activa
la entrada 1 o en avance a la izquierda si esta
activa la entrada 2, y que esté esperando a que se
active una de ellas siempre.

( Inicio )

-

JE1 esta Si

activa? Base derecha 1 grado

No

3

JE2 esta
activa?

Si
——l Base izquierda 1 grado

No

|

Organigrama, la base gira segun E1y E2

El programa que resuelve la actividad anterior es:

i Comando

M0 inicio

4> 020 Sl ertrada 1 ACTRA,
= 030 Base Derecha 1
<& 040 FINSI

<i-> 050 Sl ertraca 2 ACTINV A
= 0B0 Base lzguierda 1
< 7o FIN S

+ 080 SALTAR A inicio

Programa, la base gira sequn E1y E2

Se trata de un programa mas funcional, movemos
en una sentido u otro la base segun activamos E1 o
E2. Si no activamos ninguna de las entradas el
programa espera hasta que se active alguna de
ellas.

6.- Actividades.

1.- Indica las fases de evolucién por los que ha
pasado el los sistemas automaticos, desde los
comienzos hasta ahora.

2.- ¢ Cuantos tipos de sistemas de control existen?,
¢ Cuales son?.
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3.- Pon un ejemplo de sistema en lazo abierto y
otro de sistema en lazo cerrado.

4.- Explica como son y para qué sirven los
siguientes sensores:

Sensor de proximidad, sensor de iluminacion,
sensor magnético, sensor de presion, piel robdtica,
sensor de sonido y Microinterruptores.

5.- ¢ Qué es un actuador? Cita tres de ellos e indica
cual es su funcion.

6.- ¢ Qué tipo de robot es este?

ﬁ z

X
—

7.- ¢Qué diferencia existe entre un robot polar y
uno antropomorfico?

8.- En un robot poliarticulado, ¢ esta previsto que se
pueda desplazar de su sitio?.

9.- ¢ Conoces algun robot zoomorfico?. Explica para
que se utiliza.

10.- ¢ Qué cosas son necesarias para conectar un
ordenador con un robot y asi controlarlo?

11.- Crea el organigrama que
siguiente algoritmo.

represente el

a.- Toma un objeto.

b.- Mira el color que tiene.

c.- Si el color es verde déjalo en la bandeja derecha
en caso contrario en la izquierda.

d.- pasa hasta el apartado (a).

12.- Crea el organigrama que
siguiente algoritmo.

representa el

a.- Mira el estado de la entrada 2.

b.- Si la entrada 2 es 0 continua con el programa,
en caso contrario gira el motor 2 un grado a
derechas.

c.- Mira el estado de la entrada 3.

d.- Si la entrada 3 es 0 continua con el programa,
en caso contrario gira el motor 2 un grado a
izquierdas.

e.- pasa hasta el apartado (a).

Autor: Antonio Bueno

13.- Con ayuda del programa HobbyRobot, crea el
programa que implementa el algoritmo anterior y
pruébalo sobre el robot.

14.- Dado el organigrama siguiente crea el
programa que implementa y pruébalo sobre el
programa HobbyRobot.

( Inicio )

-

(E3 esta Si -
activa? abre pinza l_

L E4 esta
activa?

i—l cierra pinza |—"

No

15.- Dibuja el organigrama de un programa que
realice una tarea 8 veces y después finalice.

16.- Dibuja el organigrama de un programa que
primero realice una tarea, luego otra, luego la
primera, alternado cada vez una tarea todo ello
durante un numero infinito de veces.

17.- Explica las diferencias entre los organigramas
siguientes.

Inleia

{ Inicio )]

ise
cumple
c?

a) b)

18.- Dado el
organigrama.

programa siguiente dibuja su
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19.- Explica que hace el programa anterior y que

SALIDA 1 DESACTIVA,

tR 030 FINREPETIR

pasara en el supuesto siguiente.

a) Se activa la entrada 3 cuando el programa

M Comando
010 lnicio
[% 020 REPETIR 5
<& 030 Slertrada s ACTIVA
@ 040 SALIDA 1 ACTIVA
T os0 ESPERAR 33
™ ggn SING
@ o7
<080 FING

se encuentra ejecutando la linea 50.

b) Se activa la entrada 5 cuando el programa

se encuentra ejecutando la linea 70.
c) Se desactiva

50.

20.- Dibuja el organigrama y el programa que

la entrada 5 cuando el
programa se encuentra ejecutando la linea

resuelve el siguiente algoritmo.

- La salida 2 estd activa 2 segundos y luego esta

desactiva 1 segundo.

- La salida 1 estd activa 1 segundo y luego se

desactiva 2 segundos.

Las dos condiciones anteriores deben cumplirse

simultaneamente.

activa
S1 __W

-

desactiva

activa
S2
desactiva

i

—-

- - - — 1 —

(Y -

w
B -=-—-4 —

o =
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