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ROBOT

Mdqguina controlada por ordenador y programada para moverse, manipular objetos y realizar
trabajos a la vez que interacciona con su entorno. Los robots son capaces de realizar tareas
repetitivas de forma mds rapida, barata y precisa que los seres humanos. El término procede de
la palabra checa robota, que significa 'tfrabajo obligatorio’; fue empleado por primera vez en la
obra teatfral de 1921 R.U.R. (Robots Universales de Rossum) por el novelista y dramaturgo checo
Karel Capek. Desde entonces se ha empleado la palabra robot para referirse a una maquina
que redliza trabajos para ayudar a las personas o efectUa tareas dificiles o desagradables para
los humanos.

HISTORIA

El concepto de mdaquinas automatizadas se remonta a la antigledad, con mitos de seres
mecdnicos vivientes. Los autdmatas, o mdquinas semejantes a personas, ya aparecian en los
relojes de las iglesias medievales, y los relojeros del siglo XVIII eran famosos por sus ingeniosas
criaturas mecdnicas.

Algunos de los primeros robots empleaban mecanismos de realimentacién para corregir errores,
mecanismos que siguen empledndose actualmente. Un ejemplo de control por realimentacion
es un bebedero que emplea un flotador para determinar el nivel del agua. Cuando el agua cae
por debajo de un nivel determinado, el flotador baja, abre una vdalvula y deja entrar mds agua
en el bebedero. Al subir el agua, el flotador también sube, y al llegar a cierta altura se cierra la
vdlvula y se corta el paso del agua.

El primer auténtico confrolador realimentado fue el regulador de Watt, inventado en 1788 por el
ingeniero britdnico James Watt. Este dispositivo constaba de dos bolas metdlicas unidas al eje
motor de una mdquina de vapor y conectadas con una vdalvula que regulaba el flujo de vapor.
A medida que aumentaba la velocidad de la maquina de vapor, las bolas se alejaban del eje
debido a la fuerza centrifuga, con lo que cerraban la vdlvula. Esto hacia que disminuyera el flujo
de vapor a la maqguina y por tanto la velocidad.

El control por realimentacion, el desarrollo de herramientas especializadas y la division del frabajo

en tareas mds pequenas que pudieran realizar obreros o mdquinas fueron ingredientes

esenciales en la automatizacion de las fabricas en el siglo XVIIl. A medida que mejoraba la

tecnologia se desarrollaron mdaquinas especializadas para tareas como poner tapones a las
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botellas o verter caucho liquido en moldes para neumdticos. Sin embargo, ninguna de estas
maquinas fenia la versafilidad del brazo humano, y no podian alcanzar objetos alejados vy
colocarlos en la posicidn deseada.

El desarrollo del brazo artificial multiarticulado, o manipulador, llevé al moderno robot. El inventor
estadounidense George Devol desarrolld en 1954 un brazo primitivo que se podia programar
para readlizar tareas especificas. En 1975, el ingeniero mecdnico estadounidense Victor
Scheinman, cuando estudiaba la carrera en la Universidad de Stanford, en California, desarrollé
un manipulador polivalente realmente flexible conocido como Brazo Manipulador Universal
Programable (PUMA, siglas en inglés). El PUMA era capaz de mover un objeto y colocarlo en
cualqguier orientacion en un lugar deseado que estuviera a su alcance. El concepto bdsico
multiarticulado del PUMA es la base de la mayoria de los robots actuales.

COMO FUNCIONAN LOS ROBOTS

El diseno de un manipulador robdtico se inspira en el brazo humano, aungue con algunas
diferencias. Por ejemplo, un brazo robdtico puede extenderse telescdpicamente, es decir,
deslizando unas secciones cilindricas dentro de ofras para alargar el brazo. También pueden
construirse brazos robdticos de forma que puedan doblarse como la trompa de un elefante. Las
pinzas estdn disenadas para imitar la funcion y estructura de la mano humana. Muchos robots
estdn equipados con pinzas especializadas para agarrar dispositivos concretos, como una
gradilla de tubos de ensayo o un soldador de arco.

Las articulaciones de un brazo robdtico suelen moverse mediante motores eléctricos. En la
mayoria de los robots, la pinza se mueve de una posicidén a otra cambiando su orientacion. Una
computadora calcula los dngulos de articulacidon necesarios para llevar la pinza a la posicion
deseada, un proceso conocido como cinemdtica inversa.

Algunos brazos multiarticulados estdn equipados con servocontroladores, o controladores por
realimentaciéon, que reciben datos de un ordenador. Cada arficulaciéon del brazo tiene un
dispositivo que mide su dngulo y envia ese dato al confrolador. Si el dngulo real del brazo no es
igual al dngulo calculado para la posicion deseada, el servocontrolador mueve la articulacion
hasta que el dngulo del brazo coincida con el dngulo calculado. Los controladores y los
ordenadores asociados también deben procesar los datos recogidos por cdmaras que localizan
los objetos que se van a agarrar o las informaciones de sensores situados en las pinzas que
regulan la fuerza de agarre.

Cualqguier robot disenado para moverse en un entorno no estructurado o desconocido necesita
multiples sensores y controles (por ejemplo, sensores ultrasénicos o infrarrojos) para evitar los
obstdculos. Los robots como los vehiculos planetarios de la NASA necesitan una gran cantidad
de sensores y unas computadoras de a bordo muy potentes para procesar la compleja
informacidn que les permite moverse. Eso es particularmente cierto para robots disenados para
trabajar en estrecha proximidad de seres humanos, como robots que ayuden a personas
discapacitadas o sirvan comidas en un hospital. La seguridad debe ser esencial en el diseno de
robots para el servicio humano.

USOS DE LOS ROBOTS

En 1995 funcionaban unos 700.000 robots en el mundo industrializado. Mdas de 500.000 se
empleaban en Japdn, unos 120.000 en Europa Occidental y unos 60.000 en Estados Unidos.
Muchas aplicaciones de los robots corresponden a tareas peligrosas o desagradables para los
humanos. En los laboratorios médicos, los robots manejan materiales que conlleven posibles
riesgos, como muestras de sangre u orina. En otros casos, los robots se emplean en tareas
repetitivas y mondtonas en las que el rendimiento de una persona podria disminuir con el tiempo.
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Los robots pueden realizar estas operaciones repetitivas de alta precision durante 24 horas al dia
sin cansarse. Uno de los principales usuarios de robofts es la industria del automovil. La empresa
General Motors utiliza aproximadamente 16.000 robots para trabajos como soldadura por puntos,
pintura, carga de madquinas, transferencia de piezas y montaje. El montaje es una de las
aplicaciones industriales de la robdtica que mds estd creciendo. Exige una mayor precision que
la soldadura o la pintura y emplea sistemas de sensores de bajo coste y computadoras potentes
y baratas. Los robots se usan por ejemplo en el montaje de aparatos electronicos, para montar
microchips en placas de circuito.

Las actividades que entranan gran peligro para las personas, como la localizaciéon de barcos
hundidos, la bUsqueda de depdsitos minerales submarinos o la exploracion de volcanes activos,
son especialmente apropiadas para emplear robots. Los robots también pueden explorar
planetas distantes. La sonda espacial no tripulada Galileo, de la NASA, viajé a Jupiter en 1996 y
realizd tareas como la deteccion del contenido quimico de la atmdsfera joviana.

Ya se emplean robots para ayudar a los cirujanos a instalar caderas artificiales, y ciertos robots
especializados de altisima precision pueden ayudar en operaciones quirdrgicas delicadas en los
ojos. La investigaciéon en telecirugia emplea robots controlados de forma remota por cirujanos
expertos; estos robots podrian algun dia efectuar operaciones en campos de batalla distantes.




