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Electronica y nuevos avances en el campo de la
comunicacion:
Telecomunicaciones y robética

Las telecomunicaciones son ya una constante en la vida de las personas y hoy no es posible concebir el
mundo sin ellas.

Las telecomunicaciones son un conjunto de técnicas que permiten la comunicacién a distancia
puede referirse a la habitacidon de al lado o a alguien separado miles de kilémetros.
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, lo que

Imagen de elaboracion propia

Dentro de las disciplinas que combina, estan las matematicas y en particular la trigonometria, que se
emplea en el posicionamiento de objetos y personas.

En este tema veremos los fundamentos basicos de la trigonometria para el calculo de posiciones, asi como
el funcionamiento de algunos sistemas de telecomunicaciones como el GPS vy la telefonia movil.

Por ultimo, cerraremos el tema con una introduccion a la robdtica, que es la rama de la Tecnologia que se
dedica al diseno, construccion, operacion, manufactura y aplicacidon de los robots.



s AR

w-ie))

1. Trigonometria

La palabra trigonometria es de origen griego: trigono= tridngulo y metron= medida, asi trigonometria es la
medida de los tridngulos.

La trigonometria estudia las relaciones que existen entre los seis elementos de un tridngulo: los tres lados y
los tres angulos. Cuando conocemos tres de ellos, con tal de que uno sea un lado la trigonometria nos
ensefia a resolver el tridngulo.

La trigonometria se usa en muchos campos técnicos, entre ellos el de la navegacién y el posicionamiento de
objetos.

Teorema de Pitagoras

La relacion mas importante para poder resolver un tridngulo es el teorema de Pitagoras: en un tridngulo
rectangulo, de catetos b y ¢, y de hipotenusa a, se cumple que

b2 + c2 = a2

La imagen es una demostracion grafica del teorema:

SENORGIF.COM

Imagen en Giphy. Permitido su uso con fines educativos

Cateto opuesto y cateto adyacente de un angulo
La razon o cociente entre dos lados de un triangulo rectangulo determina su forma.

Para estudiar las razones trigonométricas vamos a utilizar los conceptos "cateto opuesto" y "cateto
adyacente" (o "cateto contiguo). Vamos a ver cual es cada uno de ellos.

Como sabemos, en un tridangulo rectangulo hay tres angulos, un angulo de 90° que es el que forman los
dos catetos y dos angulos agudos (menores de 90°), formados cada uno de ellos por un cateto y la
hipotenusa.

El cateto opuesto a un angulo agudo, es el que esta justo frente a dicho angulo, y el cateto contiguo a un
angulo agudo es el que forma parte del angulo. Vamos a verlo con el siguiente ejemplo:



http://liberalamerica.s3.amazonaws.com/wp-content/uploads/2014/05/anigif_enhanced-buzz-21948-1398275158-29.gif

Imagen de elaboracion propia

El cateto opuesto al angulo  es "b" porque es el cateto que esta justo frente a ¢

El cateto adyacente o contiguo al angulo » es "c" porque es el cateto que forma parte del angulo ¢ ,
va que el otro lado del angulo, el lado "a", es la hipotenusa.

¢Sabrias decir cuales son los catetos opuesto y adyacente del angulo ﬁ ? Vamos a comprobarlo con el
siguiente ejercicio.

Corprueba o Jpreraic/o

1. El cateto opuesto al dngulo ﬁ es:

O a)a
O b)b
O c)C

i Incorrecto!, esa es la hipotenusa

i Correcto! Muy bien, has acertado.

| Solucién

i 1. Incorrecto

| 2. Incorrecto

i 3. Opcidn correcta

2. El cateto adyacente al angulo ,3 es:

O a)C
O b)b
O ca

Solucion

2. Opciodn correcta

i 1. Incorrecto
i 3. Incorrecto
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1.1. Seno, coseno y tangente 3(| =\

A

En la siguiente presentacién vamos a ver cuales son las razones trigonométricas de un angulo agudo.

Razones trigonométricas
Presentacion de elaboracion propia alojada en Google Slides

'

Inpoortante —

Las razones trigonométricas mas importantes de un angulo agudo son el seno, el coseno y
la tangente del angulo.

cateta op

sen o = 2ot
¢ hipotenusa
\)c_,‘b -
o‘d\ >
N\ N =
© = « hipotenusa
a S ca Q opu

Imagen de Consolaciéon Ruiz en Proyecto Descartes. Licencia CC

e —

Usando la calculadora

En la siguiente presentacion, puedes ver cdmo se usa la calculadora para conocer los valores de las razones
trigonométricas de un angulo y como, partiendo de ellas, se puede conocer el valor de dicho angulo.


https://docs.google.com/presentation/d/1_6_1f3cRti6qxHcr9gzNvor_OGCE5gGp5BfCAjl8xlw/embed?start=false&amp;loop=false&amp;delayms=3000
http://proyectodescartes.org/EDAD/materiales_didacticos/EDAD_4eso_A_semejanza_y_trigonometria-JS/imagenes7/triangulorazones.png
https://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/3.0/es/

Uso de la calculadora
Presentacion de elaboracion propia alojada en Google Slides

Ejercic/io reswuelto

1. Calcula la altura de este edificio aplicando la definicion de seno.

10m

452

Fuente propia

Mostrar retroalimentacion |

45° _ cateto opuesto a 45°
Sen - hipotenusa

sendb® = 1£_) 0,7 =1h—0 despejando h— h = 07- 10— h = 7 metrosi

________________________________________________________________________________________________________________________

2. Calcula el valor del angulo ﬁ del siguiente tridngulo.

A



https://docs.google.com/presentation/d/1plzwxtpBAumcDaVnS8V5SuPQ_7jEno4Kq5HY1fEI8mI/embed?start=false&amp;loop=false&amp;delayms=3000

10cm

/)

6cm

Fuente propia

| Mostrar retroalimentacion |

' Aplicamos la definicion de seno:

catelo opuesio  § 0.6
hipotenusa ~ 10 — 1

sen B =

! Ya sabemos lo que vale el seno, calculamos el valor de )3 con la calculadora como

 hemos aprendido:

SHIFT sin I
0,6 y la calculadora nos devuelve el nimero 36, 86989765

! Esto quiere decir que 3 = 36,86989765°

Pero como ya sabes lo aproximamos con dos decimales, y decimos que ﬁ = 36,86

6 B = 3687

o

Ejercic/o reswuelto

1. ¢A qué distancia me encuentro del edificio?

Fuente propia

Mostrar retroalimentacion




Llamamos b a la distancia que hay entre el edificio y yo.

i Aplicamos la definicién de coseno:

| cos23°=g5— 0,92 =& b = 50- 0,92 b = 46 metros

2. Calcula el valor de ¢

[

10cm

/)

6cm

Fuente propia

| Mostrar retroalimentacion |

' Aplicando la definicién de coseno:

COSOx =%—> cosax = 0,6

i Ahora en la calculadora escribimos:

i SHIFT cost §
R ®) -

i Y obtenemos 53,13010235. Luego podemos escribir que & = 53,13cJ

Ejercic/io resuelto

1. Calcula la altura del edificio con los siguientes datos:

T




232

45m

Fuente propia

| Mostrar retroalimentacion |

Aplicamos la definicién de tangente y llamamos / a la altura del edificio.

tg 23° =4 0,42 =2 despejando h — h = 042 - 46— h = 19,32 metros|

2. Calcula el valor de ¢ con los siguientes datos:

a b=8cm

c=6Ccm

Fuente propia

| Mostrar retroalimentacion |

i Aplicamos la definicidn de tangente:

tga =5 — tga = 1,33

Ahora en la calculadora pulsamos las teclas:

i SHIFT

1Y la calculadora nos devuelve el nimero 53,06123727

Luego, podemos decir que & = 53,060

iSi cogemos todos los decimales que nos da la calculadora al hallar:
%: 1!3333333333 el resultado que obtenemos siguiendo los pasos anteriores es

e o o
! mas préximo al valor exacto: o = 53,13" .

e e e ——————————————————— o ]




1.2. Relaciones entre las razones trigonométricas i 3(| AN\

Féormula fundamental de la trigonometria

Dado el triangulo de la figura

b c
sabemos que Sen X= — CO0S X= —

a a

tg ox=
g*=3

Si ahora partimos del teorema de Pitdgoras a?= b2+ c?

a? b?* c*
Dividimos la expresion por a2

a2 a? a2

Sustituimos por sus valores y obtenemos 1 = sen? { + COS2(X

'

Inpoortante —

Se conoce como féormula fundamental de la trigonometria a la siguiente expresion que
relaciona el seno y el coseno de un angulo:

1 = sen? o\ + COS2X

—

Relacion de la tangente con el seno y el coseno

Si ahora dividimos el seno y el coseno del angulo ¢

b
sen P
coS X =
a

Asi quedan relacionados el seno, el coseno y la tangente de un angulo

'

[rpportante




La tangente, el seno y el coseno de un angulo se relacionan a través de la expresion

siguiente:

Sen o«
tg o= ——
9 coS &

e

PRACTICA TU

Practica las relaciones fundamentales de la trigonometria

Educacién d 'j d
Digital con e
Descartes o o L.
4 Matemadticas

ocultar indice & I l Antes de empezar ]mm

1.Semejanza
Teorema de Tales

Tridngulos Semejantes H H
Teorema de Pitagoras Ob_jetlvos
Calculo de distancias
2.Razones trigonométricas En esta quincena aprenderas a:
Definicién

Relaciones fundamentales L, A
e Reconocer trlangulos semeJantes.
.Resolucién de triangulos rectangulos

Dos lados e Calcular distancias inaccesibles aplican:
Un cateto y un angulo agudo semejanza de triangulos.
Hipotenusa y un angulo agudo . L, . i ;

e Nociones basicas de trigonometria.

e Calcular la medida de todos los lados

angulos de un tridngulo rectangulo a |
de dos datos.

w

RESUMEN

El billar

La semejanza es la clave para
hacer carambola. Con un clic
en la imagen podras probar tus
habilidades en el billar.

Bajo licencia Creative
Commons si no se indica

i Autora: Consolacion Ruiz Gil
lo contrario

Adaptacion Descartes]S: Elena ALvarez Saiz

Escena de Consolaciéon Ruiz en Proyecto Descartes. Licencia CC

Ejercic/io resuelto

UH
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Vamos a aplicar el calculo de distancias usando la triangulacién. Queremos conocer la
distancia a la que se encuentra el barco de la imagen, sabiendo que la distancia que separa
los puntos de observacion | = 1500 metros. Los angulos de observacion son a = 50°y B =
450,

Imagen de R. Lachaume en Wikimedia Commons. Licencia CC

Mostrar retroalimentacion



https://commons.wikimedia.org/wiki/File:Distance_by_triangulation.svg
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/3.0/deed.en

Los datos son o= 50°y B=45° con | = 1500 m. Se pide d.

Por definicidn de tangente:

d d
tg =2 (1 tgh =, 2]
Ademds I=m+n [3]
Despejo m de [1] =L
espejo m de m=
Despejo m de [3] m=Il-n
: _a
Igualo ambas expresiones [l—n= v [4]
Despejo n de [2] n= L
pe) tgB
, a __4
Sustituyo n en [4] [ — 9f  iga
d d
Agrupo l= oy + Py
: — g L) = gct9attgB
Saco factorcominad [=d (tgﬁ + tga) = d(tga.tgﬁ)
. _ jrtga-tgp
Despejo d d= l(—tga”gﬁ)
Sustituyo los datos d = 1500 - (M) =815,61 m

tg50+tg45

________________________________________________________________________________________________________________________

Vamos a calcular la altura de una torre sabiendo la distancia que la separa del observador y
el angulo de observacion. En este caso d = 250 m y a=200.




Captura de pantalla de 3con14.com. Licencia CC

| Mostrar retroalimentacion |

250 m. Se pide la altura de la torre x.

Los datos son o=20°y d

de tangente:

Por definicion

_x
T d

tg x

x=d-tg

Despejo x

x=d-tg x=91m

Sustituyo los datos

|||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||||

_iPara saber mas



http://3con14.com/trigonometr%C3%ADa/73-02-resoluci%C3%B3n-de-tri%C3%A1ngulos/77-a-%C2%B7-trigonometr%C3%ADa-aplicaciones-gu%C3%ADa.html
https://creativecommons.org/licenses/by-nc/4.0/

Las dos relaciones entre seno, coseno y tangente de un angulo permiten
calcular dos de ellas conocidas la tercera.

Si conocemos el sen &, podemos conocer el cos « y la tg , ya que
2 2 . .
Como 1 =sen” x+cos”x, si despejamos el coseno:

cos x=+/1 — sen? «

Y como

De la misma forma, si conocemos el cos &, podemos conocer el sen « y la

tg «, ya que

Como 1 =sen® x + cosza, si despejamos el seno:

sen x=4/1 — cos? o«

Y como
sen €« V1 —cos? «x

cos < cos X
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Las telecomunicaciones son las comunicaciones realizadas a distancia, sin emplear cables, es decir, se
realiza una comunicacién inaldmbrica.

En los sistemas de comunicacién inalambrico, la informacion que queremos transmitir, como sonidos,
imagenes y datos es codificada en forma de ondas electromagnéticas.

Los elementos de las comunicaciones inaldmbricas son:

p—

Transmisor " Receptor

Antenatransmisora Antenareceptora

Imagen de elaboracion propia

@ Transmisor: se encarga de generar, codificar y amplificar la informacion que se va a transmitir.
@ Antena transmisora: su funcidn es transmitir la sefial y propagarla.

@ Antena receptora: es la encargada de recoger la sefial y enviarla al receptor.

@ Receptor: su funcién es reconstruir la informacién transmitida.

A veces es necesario intercalar estaciones terrestres que distribuyan y amplifiquen la sefial para que llegue
en buenas condiciones a su destino.

Estos elementos de comunicacién estan presentes en elementos tan cotidianos hoy en dia como los
teléfonos moviles y los GPS, que vamos a desarrollar en los siguientes apartados.
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2.1. Telefonia movil ;
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El teléfono movil es un dispositivo inalambrico y portatil que permite la comunicacion por voz, a través de
mensajes de texto y generalmente con conexion a Internet.

Vamos a ver a continuacion cudles son los procesos que se dan lugar entre una llamada desde un teléfono
movil y su posterior recepcién por otro.

Funcionamiento de la telefonia movil

Para poder establece comunicacion a través de un teléfono movil es necesario disponer de:

@ Una red de comunicaciones (o red de telefonia mdvil) que estd compuesta de antenas repartidas
por la superficie terrestre.
@ Los terminales (o teléfonos moviles) que permiten el acceso a dicha red.

Tanto las antenas como los terminales son emisores-receptores de ondas electromagnéticas.

La operadora reparte el area en varios espacios, llamados células, normalmente hexagonales , como en un
juego de tablero, creando una inmensa red de hexagonos. De ahi viene el nombre de celular que en los
paises hispanohablantes le dan al teléfono movil.

Red hexagonal
Imagen de Fernando en Wikimedia Commons. Licencia CC

La forma hexagonal es la forma geométrica que permite ocupar todo el espacio, cosa que no ocurriria si
fueran circunferencias.

En cada célula hay una estacion base que sera una antena que tiene una amplitud para emitir y recibir en
ese hexagono de espacio (célula).

Cada célula utiliza varias decenas de canales. Un canal es por donde se puede emitir una llamada, es decir
gue por cada célula se pueden emitir varias decenas de llamadas diferentes simultaneas (una por canal).

Cada canal emite las senales (es decir, las ondas electromagnéticas) a una frecuencia diferente, lo que da
la posibilidad de que varias decenas de personas puedan comunicarse simultdneamente en cada célula sin
interferirse unas con otras, una llamada se emite por un canal de la célula a una frecuencia concreta, por
eso es Unica.

Cuando una persona se mueve de una célula para otra, pasa a utilizar una de las frecuencias de la nueva

célula (se une a un canal de la nueva célula), dejando libre el canal de la célula anterior para ser usada por
otra persona.

'

[mportante



https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/4/48/Reutilizacion_frecuencia.svg
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/2.5/es/deed.en

El funcionamiento de la telefonia moévil implica el uso de terminales (los teléfonos moviles)
dentro de una red de antenas (las estaciones base) que se comunican entre si por
mediacién de una central de conmutacion.

P — T

%

Teléfono movil

Teléfono movil

Central de conmutacion

Funcionamiento de la red de telefonia mdévil
Imagen de elaboracién propia

La central de conmutacién es la que permite la conexion entre dos terminales concretos. Cuando un
teléfono hace una llamada, se conecta con la central de conmutacién de la estacién base mas cercana y que
pertenezca a la red del su operador.

La central de conmutacién busca al destinatario deseado (identificado por su numero de teléfono moévil
receptor), en la red de estaciones bases, hasta encontrar dentro de la que estd en ese momento y conecta
las dos estaciones bases emitiendo un aviso de llamada al teléfono receptor. Si el receptor acepta la
Ilamada los pone en contacto por un canal.

Cornprueba o grreraico

Las células son las areas circulares que establecen las operadoras para situar las estaciones
base.

O verdadero O Falso

Falso

Las células tienen geometria hexagonal para ocupar todo el espacio, cosa que no
sucederia si fueran circulares.

Cada célula contiene decenas de canales, cada uno a una frecuencia diferente.

O Verdadera O Falso



Verdadero

Es cierto. De esta forma, varias decenas de personas puedan comunicarse
simultaneamente en cada célula sin interferirse unas con otras.

La parte de la red que permite la conexion entre dos terminales concretos recibe el nombre
de central de comunicacién.

O Verdadero O Falso

' Falso

i Recibe el nombre de central de conmutacion.




2.2. GPS
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Los sistemas de posicionamiento global o GPS (Global Positioning System) permiten determinar la posicion
de objetos, personas o vehiculos con una precision hasta de centimetros en cualquier parte del mundo.

Los elementos de los sistemas de posicionamiento global son:

@ Un conjunto de satélites artificiales, que estan orbitando alrededor de la Tierra.

Imagen de El pak en Wikimedia Commons. Dominio publico

@ Estaciones terrestres, que supervisan el funcionamiento del sistema.

@ Receptores, con mapas incorporados, redes de carreteras o planos que ayudan al usuario del
sistema a localizar una localizacion determinada.

Receptor GPS
Imagen de Classdf en Wikimedia Commons. Licencia CC

El GPS consta de una red de 24 satélites en orbita a 20.000 km con trayectorias sincronizadas y que
cubren toda la superficie terrestre. Esos satélites son utilizados como puntos de referencia para las
ubicaciones en la superficie de la Tierra.

'

[rpoortante

El funcionamiento del sistema GPS se basa en el principio matematico de la triangulacién
para dar las coordenadas (longitud y latitud), la altura y el tiempo en los que se encuentra
un objeto.

—

e ——


https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/9/9c/ConstellationGPS.gif
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Funcionamiento del GPS

El funcionamiento del sistema GPS se basa en el principio matematico de la triangulacién, como los
sistemas antiguos de navegacion.

Supongamos que queremos saber nuestra posicidon exacta. Para calcularla tendremos que conocer a qué
distancia estamos respecto a tres de esos satélites para asi "triangular" nuestra posicion en cualquier
lugar de la Tierra.

A su vez la distancia a cada satélite se determinard midiendo el tiempo que tarda una senal de radio,
emitida por él mismo, en alcanzar nuestro receptor de GPS, pues conocemos la velocidad de la senal, la
velocidad de la luz ¢ = 300000 km/s.

En la siguiente presentacién se explica como se realiza la triangulacion.

Funcionamiento del GPS
Presentacion de elaboracion propia alojada en Google Slides

¢Como podemos saber donde estan exactamente los satélites? Todos ellos estdan a unos 20.000 km de
altura en el espacio.

Esta altura es un gran beneficio para este caso, porque algo que esta a esa altura esta bien despejado de la
atmodsfera. Eso significa que orbitard de manera regular y predecible mediante ecuaciones matematicas
sencillas.

En tierra, todos los receptores de GPS tienen un calendario programado que les informan donde esta cada
satélite en el espacio, en cada momento.

Ademas las orbitas de los satélites son muy exactas, aunque con el fin de mantenerlas asi, los satélites de
GPS son monitoreados de manera constante por el Departamento de Defensa de los Estados Unidos, que
utilizan radares muy precisos para controlar constantemente la exacta altura, posicion y velocidad de cada
satélite.

Reflex/ions

¢Por qué se necesitan tres satélites para posicionar un objeto en los sistemas GPS?



https://docs.google.com/presentation/d/1a9zvHuY60kdZ4nur2_bZgSKsOIr7-ZQjomy4h5RAeDk/embed?start=false&amp;loop=false&amp;delayms=3000

Imagen de H.Arribas en Wikimedia. CC

| Mostrar retroalimentacion |

Con un solo satélite no podemos determinar la posicidn, ya que existen muchos puntos
i que se encuentran a la misma distancia de éste.
1 Son necesarios al menos tres satélites para determinar la posiciéon de un punto sobre la

' Tierra con mas exactitud.



https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/7/7e/Trilateraci%C3%B3n.svg
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/3.0/deed.en
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3. Introduccion a la robotica

En la actividad tecnoldgica, se ha procurado siempre buscar la eliminacion de la posibilidad del fallo
humano y una mejora de las condiciones de trabajo de los operarios.

Podemos distinguir tres fases en esa busqueda de la optimizacion de las actividades tecnoldgicas: la
mecanizacion, la automatizacion y la robotizacion.

Primera fase: mecanizacion

El operario pasa de hacer un trabajo manual a controlar o programar una maquina que realiza ese trabajo.
Las maquinas no sélo reducen el trabajo manual sino el nimero de operarios ocupados en esa tarea.

Un ejemplo es el empleo de una cinta transportadora para trasladar objetos de un lugar a otro. En la
imagen, tomada en 1947, el empleado supervisa las patatas, que son llevadas a otro punto para su
embalaje.

Imagen de Florida memory en Flickr. Dominio publico

Segunda Fase: automatizaciéon

En esta fase, la maquina puede realizar un trabajo sin la necesidad de un control permanente por parte del
operario una vez que se ha puesto en marcha. El trabajo de éste es supervisar que el proceso de
automatizacién se lleve correctamente, pudiéndo hacerlo en una sala de control.

Si seguimos con el ejemplo de la cinta transportadora, la automatizacién se produce cuando se incorporan
elementos a la cinta capaces de realizar la distribucion de los objetos que transporta (por tamanos, colores,
etc...) a través de sensores o elementos mecanicos.

Imagen en Pixabay. Dominio publico

Tercera fase: robotizacion

En esta ultima fase se sustituye, ademas del trabajo manual del operario, el de la toma de decisiones. De
esta fase se encargan los robots, que son maquinas que reciben instrucciones a través de un programa vy,


https://www.flickr.com/photos/floridamemory/3311276095
https://www.flickr.com/commons/usage/
https://pixabay.com/es/log%C3%ADstica-acciones-de-transporte-852936/
https://creativecommons.org/publicdomain/zero/1.0/

sin necesidad de supervisién externa, toman decisiones.

Puedes ver el siguiente video de cédmo se realiza la distribucién de los paquetes en un centro logistico de la
empresa Amazon.

Centro logistico de Amazon
Video de CNET alojado en Youtube


https://www.youtube.com/watch?v=4D9k3tO4LDA
https://www.youtube.com/watch?v=4D9k3tO4LDA
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3.1. Componentes de un robot

En el apartado anterior hemos visto que la maquina es capaz de realizar un trabajo dirigido por un
operario, el autdmata es capaz de realizar el trabajo sencillo y repetitivo sin necesidad de supervision vy el
robot es capaz de decidir qué trabajo tiene que hacer.

En un robot podemos distinguir los siguientes sistemas:

Sistema mecanico. Esta formado por los componentes que hacen posible el movimiento del robot.
Encontramos los siguientes componentes:

@ Los motores o actuadores, que transforman la energia eléctrica en mecanica.

© Las articulaciones, que unen dos piezas méviles del robot.

@ Las piezas auxiliares, como los engranajes, poleas, tubos y ruedas.

@ La estructura interna y externa que puede ser de diferentes materiales, como el plastico y
metales.

Brazo robdtico
Imagen de Pasimi en Wikimedia Commons. Licencia CC

Sistema eléctrico: almacena y envia energia eléctrica a todos los componentes que la requieran. Esta
formado por baterias y cableado eléctrico.

Sistema de control: conjunto de circuitos electrénicos que indican a cada parte del robot como y cuando
funcionar. El componente principal es el procesador o unidad central de procesamiento (CPU).

CPU de un robot industrial
Imagen de c-g en Wikimedia Commons. Licencia CC

Podemos programar al robot para que realice una tarea especifica. Mediante un dispositivo de entrada de
datos, podemos comunicarnos con el procesador y éste enviara por todo el sistema de control nuestras
instrucciones.

Sistema sensorial: recibe informacidon del entorno y equivale a los sentidos del ser humano. Sus
componentes son los sensores. Dependiendo del trabajo que realice el robot, podemos encontrar diferentes
tipos de sensores. Los mas comunes son:

@ Sensores de sonido, que permiten detectar al robot las ondas sonoras.


https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/1/14/RobotYawDrive.gif
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/3.0/deed.en
https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/d/d7/Knob_Grid_controller_-_rear_angle_with_cpu_board_-_Starting_to_complete_(2014-10-24_21.58.07_by_c-g.).jpg
https://creativecommons.org/licenses/by/2.0/deed.en

@ Sensores de distancia, que permiten determinar la proximidad o lejania de un objeto.

@ Sensores de contacto, que se activan cuando un objeto los toca.

@ Sensores de luz, capaces de detectar un aumento o disminucién de luminosidad o incluso color.
@ Sensores de temperatura, que recogen datos de temperatura ambiente o de un objeto.

g a \\
\/

Sensores de un robot
Imagen de OSRF en Wikimedia Commons. Licencia CC

'

Inpoortante —

Un robot esta formado por diferentes sistemas: mecanico, eléctrico, de control y sensorial.

B — ..

Todos los componentes que forman un robot los puedes ver en el siguiente video.

Componentes de un robot
Video de Grupo Educare alojado en Youtube

Relflexiona

En la imagen se muestra un brazo robético.



https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/d/de/%D0%A0%D0%BE%D0%B1%D0%BE%D1%82%D0%B8%D0%B7%D0%BE%D0%B2%D0%B0%D0%BD%D1%96_%D0%B4%D0%B0%D1%82%D1%87%D0%B8%D0%BA%D0%B8.jpg
https://creativecommons.org/licenses/by/3.0/deed.en
https://www.youtube.com/watch?v=LAVPtZVJBRA
https://www.youtube.com/watch?v=LAVPtZVJBRA

Brazo robético
Imagen de Ned80 en Wikimedia Commons. Dominio publico

¢Qué sistemas forman este robot?

| Mostrar retroalimentacion |

Mecanico: los motores que hace que los brazos giren y se muevan arriba y abajo; las
articulaciones que lo forman y las piezas auxiliares: los engranajes y tubos. Ademas su
estructura interna y externa construida principlamente por metal y plastico.

Eléctrico: la bateria que proporciona energia eléctrica a los motores y su cableado.

De control: formado por la CPU del brazo, que recibe instrucciones a través de un
programa para ejecutar sus movimientos.

Sensorial: formado por los sensores del brazo, que en este caso los principales son de
contacto y distancia.



https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/9/9b/Robot_arm_model_1.png
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/3.0/deed.en
https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/9/9b/Robot_arm_model_1.png

Aplicaciones industriales

3.2. Aplicaciones de la robética

de procesos industriales:
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Los robots ya forman parte cotidiana en la produccion industrial y los podemos ver funcionando en multitud

A
@ Procesos de soldadura: el robot puede soldar ahorrandole al operario el peligro de las altas
temperaturas y los vapores toxicos que se desprenden en el proceso.

% o £\
Robot soldador
Imagen de Robotworkx en Wikimedia Commons. Licencia CC

@ Aplicacién de pintura, esmalte y adhesivos. Es un trabajo repetitivo adecuado para que lo haga

una maquina en el que ademas se suele trabajar con productos téxicos.

@ Operaciones de corte. Tornos, fresadoras, taladrados, pulidos, etc. Las maquinas de control
numérico permiten llevar a cabo estas operaciones con la maxima precision y sin riesgo.

trazado de planos complejos o de escribir.

@ Disefio de planos. Introduciendo las instrucciones apropiadas, el robot se encarga de hacer el

Imagen de M.T. Schaffer en Wikimedia Commons. Licencia CC

@ Movimiento de piezas. Los robots se encargan de colocar las piezas o los materiales en
plataformas, de suministrarselas a las maquinas o de extraer de estas ultimas los productos

terminados.
@ Montaje y ensamblado. Son robots quienes se encargan de piezas muy pequefias necesitadas de
una gran precisién, como pueden ser los componentes eléctricos o electrénicos.
Otras aplicaciones
Ademas de en la industria, el uso de robots se ha extendido a numerosos campos.

@ Medicina: podemos encontrar robots en el laboratorio (preparacidon de muestras y toma y
analisis de disoluciones) y en el quiréfano, realizando operaciones.


https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/9/9c/Robotworx-spot-welding-robot.jpg
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/3.0/deed.en
https://es.m.wikipedia.org/wiki/Archivo:KUKA_Industrial_Robot_Writer.jpg
https://creativecommons.org/licenses/by/2.0/deed.es

Cirugia robdtica
Imagen de Nimur en Wikimedia Commons. Licencia CC

@ Agricultura: pueden realizar tareas de recogida y seleccidén de productos , asi como de realizar
procesos de cosecha de plantaciones.

@ Astronautica: se usan para realizar exploraciones espaciales, como el Mars Opportunity en la
exploracidn de la superficie de Marte.

Mars Opportunity
Imagen de NASA en Wikimedia Commons. Dominio publico

@ Prospecciones submarinas: los robots realizan inspecciones y mantenimientos de tuberias de
petrdleo, gas o aceite en las plataformas oceanicas.

|

Inportante —

Podemos encontrar aplicaciones de la robdtica en multitud de campos: industria, medicina,
agricultura, astrondutica e incluso en tareas domésticas.

— e —

Robots y GPS


https://creativecommons.org/licenses/by-sa/3.0/deed.en
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/3.0/deed.en
https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/d/d8/NASA_Mars_Rover.jpg
https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/d/d8/NASA_Mars_Rover.jpg

En la actualidad un campo de estudio de la robdtica es el de la implantacién de sistemas GPS en robots
para que puedan desplazarse por las ciudades y carreteras usando los sistemas de posicionamiento global
(GPS).

Robot con GPS incorporado
Imagen de Mardus en Wikimedia Commons. Licencia CC

Los programas que los gobiernan le permiten calcular trayectorias, evitar paredes y obstaculos para
encontrar un camino, suave y seguro, de forma similar a cdmo hacen los humanos.

Las aplicaciones de estos sistemas pueden ser miles, pues la independencia del movimiento puede hacerle
salvar grandes distancias para realizar su cometido, como puede ser una entrega de un paquete o llevar
sustancias peligrosas.

{
.~ Curiosiclac! -

Robot aspiradora

La robodtica también ha llegado a las tareas domésticas. En el video siguiente puedes ver
como funciona un robot aspiradora

Video de MeGustalaRoomba alojado en Youtube


https://upload.wikimedia.org/wikipedia/commons/3/34/Grocery_delivery_rover_by_starship.xyz.jpg
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/4.0/deed.en
https://www.youtube.com/watch?v=OB9W3h0guVY
https://www.youtube.com/watch?v=OB9W3h0guVY

4. Resumen

[mportante

posicionamiento de objetos.

La trigonometria se usa en muchos campos técnicos, entre ellos el de la navegacion y el

C

Elaboracién propia

la tangente del angulo.

La relacion mas importante para poder resolver un triangulo es el teorema de Pitagoras:
en un triangulo rectangulo, de catetos b y ¢, y de hipotenusa a, se cumple que
b2 + c2 = a2

Las razones trigonométricas mas importantes de un angulo agudo son el seno, el coseno y
seng =

hipatenusa
; o=

hipotenusa
calelo IUES
tg o=
Imagen de Consolaciéon Ruiz en Proyecto Descartes. Licencia CC
relaciona el seno y el coseno de un angulo:

siguiente:

Se conoce como férmula fundamental de la trigonometria a la siguiente expresién que
1 =sen? o + cos’et

La tangente, el seno y el coseno de un angulo se relacionan a través de la expresion
Sen &«
tg xX=

oS X

[mportante

cahles. es decir. se realiza 11na comiinicacidn inalAmhrica.

Las telecomunicaciones son las comunicaciones realizadas a distancia, sin emplear


http://proyectodescartes.org/EDAD/materiales_didacticos/EDAD_4eso_A_semejanza_y_trigonometria-JS/imagenes7/triangulorazones.png
https://creativecommons.org/licenses/by-nc-sa/3.0/es/
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Estos elementos de comunicacién estan presentes en elementos tan cotidianos hoy en dia
como los teléfonos maviles y los sistemas GPS.

@ El funcionamiento de la telefonia mdvil implica el uso de terminales, los
teléfonos moviles, dentro de una red de antenas, las estaciones base, que se
comunican entre si por mediacion de una central de conmutacion.

@ El funcionamiento del sistema GPS se basa en el principio matematico de la
triangulacion para dar las coordenadas (longitud y latitud), la altura y el tiempo
en los que se encuentra un objeto. Se precisa de la disposicion de al menos 3
satélites para posicionar el objeto. Estos satélites se encuentran a una distancia
de unos 20000 km y forman en total una red de 24 satélites que cubren todos los
puntos de la superficie terrestre.

/rrpoorcance

Buscando una mejora de los procesos que forman una actividad industrial, el ser humano
ha introducido las maquinas, capaces de realizar un trabajo dirigido por un operario, los
automatas, capaces de realizar el trabajo sencillo y repetitivo sin necesidad de supervision
y los robots, capaces de decidir qué trabajo tienen que hacer.

Imagen de AndrewDressel en Wikimedia Commons. Licencia CC

Un robot esta formado por diferentes sistemas:

@ Sistema mecanico. Estd formado por los componentes que hacen posible el
movimiento del robot (Los motores o actuadores, las articulaciones, las piezas
auxiliares y la estructura interna y externa).

@ Sistema eléctrico: almacena y envia energia eléctrica a todos los componentes
qgue la requieran (baterias y cableado eléctrico).

@ Sistema de control: conjunto de circuitos electrénicos que indican a cada parte del
robot cdmo y cuando funcionar. El componente principal es el procesador o
unidad central de procesamiento (CPU).

@ Sistema sensorial: recibe informacién del entorno y equivale a los sentidos del ser
humano. Sus componentes son los sensores.

Podemos encontrar aplicaciones de la robdtica en multitud de campos: industria,
medicina, agricultura, astronautica e incluso en tareas domésticas.

— T—


https://en.wikipedia.org/wiki/File:Bike_weaving.gif
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/3.0/
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5. Para aprender hazlo tu sl AR
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Realiza unos ejercicios de calculo de las razones trigonométricas interactuando con la siguiente escena:

Educaciéon
Digital con e
Descartes o = erenmn
&’ tso Matematicas 5o Se
P A WY TP Contenidos | Eiercicios | _Autoevaluacié)

1.Semejanza
Teorema de Tales
Tridngulos Semejantes

Teorema de Pitadgoras Ob_letlvos

Calculo de distancias

2.Razones trigonométricas En esta quincena aprenderas a:
Definicion
Relaciones fundamentales .z .
e Reconocer triangulos semejantes.
3.Resolucién de triangulos rectdngulos

Dos lados e Calcular distancias inaccesibles aplicando la
Un cateto y un dngulo agudo semejanza de triangulos.
Hipotenusa y un angulo agudo . .. . ,

¢ Nociones basicas de trigonometria.

e Calcular la medida de todos los lados y los

angulos de un tridngulo rectangulo a partir
de dos datos.

RESUMEN

El billar

La semejanza es la clave para
hacer carambola. Con un clic
en la imagen podras probar tus
habilidades en el billar.

Al pulsar en la imagen
minutos cada uno, con
trigonometria y la seme

Bajo licencia Creative
Commons si no se indica

% Autora: Consolacion Ruiz Gil
lo contrario

Adaptacion Descartes]S: Elena Alvarez Saiz

Escena de Consolacion Ruiz en Proyecto Descartes. Licencia CC

Ejercicio resuelto

Aplica el método de la triangulacién para calcular la distancia al barco, sabiendo que =500
m y los angulos de observacion son a= 30° y B=400.

<>
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Imagen de R. Lachaume en Wikimedia Commons. Licencia CC

Mostrar retroalimentacion

Los datos son o=30°y B=40° con | = 500 m. Se pide d.

Hay que aplicar la férmula siguiente

tga-tgp
l(tga+th)

tg30-tg40) =171 m

Sustituyo los datos d =500- (tg30+tg4o

Corprueba o Jprercic/o

En una red de telefonia la estacidon base se encarga de buscar al destinatario de una
llamada realizada desde un teléfono mdévil.

O Verdadero O Falso

| Falso

Ese proceso lo realiza la central de conmutacion.

________________________________________________________________________________________________________________________

Los satélites GPS se encuentran a una distancia proxima de la superficie de la tierra, a unos
400 km.



https://commons.wikimedia.org/wiki/File:Distance_by_triangulation.svg
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/3.0/deed.en

O Verdadero O Falso

Falso

1 Se encuentran a unos 20000 km, para asegurar unas mejores condiciones de
i funcionamiento.

La robotizacién y la automatizacién son el mismo proceso.

O Verdadero O Falso

Falso

La robotizacién incorpora la toma de decisiones, cosa que la automatizacion no hace.

Los sensores se encargan de proporcionar informacion al robot para que realice su tarea.

O verdadero O Falso

Verdadero

Cierto. A través del sistema sensorial, el robot recibe informacion del entorno. Este
sistema equivale a los sentidos del ser humano.
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