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NOCIONES DE ROBOTICA

= Conceptos.
= Historia.
= Clasificacion.




CONCEPTO)

= Robot:

a

= Robadtica:

Es la rama de la ingenieria mecatrénica, que
se ocupa del disefho, construccion, operacion,
estructura, manufactura y aplicacion de los
robots.

Es un sistema mecatronico capaz de
manipular objetos y realizar operaciones
antes reservadas solo a las personas.
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HINTORIA

= Automatas:

Son los antecesores de los robots. El
término proviene del griego automatos o
“ingenio mecanico que obra por si mismo".

Se frata de maquinas que imitan la figura y
movimientos de un ser animado.

Hay innumerables ejemplos de estos

dispositivos a lo largo de la historia de la
humanidad.




HINTORIA

= Automatas mas relevantes:

Ano 1206

Artista, Astronomo,
Ingeniero Mecanico
e Inventor Kurdo

I \ (Mesopotamia)

Ideados por Al-Jazari, son
mecanismos accionados
por la fuerza del agua.

Fuente Pavo real



HINTORIA

= Automatas mas relevantes:

Ano 1495

Pintor, anatomista,
arquitecto, artista,
botanico, cientifico,
escritor, escultor,
filésofo, ingeniero,
inventor, musico,
poeta y urbanista
ltaliano (Venecia)

El robot de Leonardo

Fue un automata humanoide diseiiado por Leonardo da Vinci. Las notas de
diseno para el robot aparecieron en unos cuadernos de bocetos
redescubiertos en los anos 1950.




HINTORIA

= Automatas mas relevantes:

Ano 1738

ingeniero e
Inventor Frances

El pato digestor (Grenobie)

Fue un automata con forma de pato elaborado en cobre y compuesto por
mas de 400 piezas moviles que le permitian graznar, batir las alas, beber,
comer grano, digerirlo y defecar.




HINTORIA

= Autodmatas mas relevantes:

Ano 1768-74

Les Petits Automates

Avtomatas humanoides capaces de escribir e interpretar instrumentos
musicales. Creados por Pierre Jaquet-droz, célebre relojero y mecanico svizo.




HINTORIA

= Automatas mas relevantes:

Ano 1800

Sirven té Tira flechas Pinta

Juguetes Karakuri Ningyo, capaces de servir té, tirar flechas y pintar. Creados
por Hisashige Tanaka, célebre inventor japonés.




HINTORIA

= Automatas mas relevantes:
oty Ano 1801

Es un telar mecanico que utilizaba tarjetas
perforadas para conseguir tejer patrones en la tela,
permitiendo que hasta los usuarios mas inexpertos
pudieran elaborar complejos diseiios.

Telar de Josep Jacquard




HINTORIA

= Automatas mas relevantes:

Ano 1920

Primeros Robots de ficcidn Karel Capek

El primer automata de ficcion llamado "robot", aparece en la
obra de teatro R.U.R. (Rossum's Universal Robots). El nombre
proviene del vocablo checo ROBOTA (Trabajo forzado).




HINTORIA

= Automatas mas relevantes:

Ano 1930

Elekiro: Robot humanoide

Elekiro tiene un fuerte reclamo al titulo de "el primer robot humanoide
del mundo" y fue desarrollado por el ingeniero Joseph Barnett para la
compania Westinghouse.




HINTORIA

= Automatas mas relevantes:

GRANSUPERFICOON ) Aﬁo 1940
ISRAC ASIMOV El norteamericano Isaac ‘

Asimov acuna la palabra

ROBOTIC (Robdtica) en su obra RSN >,

de ciencia ficcién: Circulo =55 oty Y

Vicioso (Runaround en inglés). L/ | \j

, Donde enuncia las conocidas NAAEESN L - 3\.&
3 leyes de |CI robéiiCCI: Isaac Asimov

LOS ROBOTS

Primera ley: Un robot no puede hacer daiho a un ser humano ni, por inaccion,
permitir que un ser humano sufra dano.

Segunda ley: Un robot debe obedecer las ordenes dadas por los seres
humanos, excepto cuando estas eniren en conflicto con la primera ley.
Tercera ley: Un robot debe proteger su propia integridad, siempre y cuando
esto no impida el cumplimiento de la primera y segunda ley.




HINTORIA

= Automatas mas relevantes:

Ano 1948

William Grey Walter

Robot (Tortuga) con comportamiento biolégico simple.




HINTORIA

= Robots mecatronicos:

Son sistemas mecatronicos con
capacidad para realizar tareas fisicas
especificas, que pueden ser
reprogramados e interactuar con su
entorno con cierta inteligencia, que
les confiere su verdadero poder.

A diferencia de su predecesor, que
solo representa su parte
mecanica/avtomatica.




HINTORIA

= Robots mecatronicos:
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Primer robot programable | Roboi Ummaie 1961 y RoiotPUMA 1978
G. C. Devol - 1954 Primeros robots de la industria automotriz

George Charles Devol cred en 1954 el primer “dispositivo programado de
fransferencia articulada de articulos”. Junto a Joseph F. Engelberger, se
consideran los pioneros de la robética industrial. Fundaron en 1960 la
primera fabrica de robots industriales UNIMATION.




HINTORIA

= Robots mecatronicos:

T

= O Ao 1966

Teh et ﬁ Ao
Robot surveyor
Robot estadounidense en alunizar su primera mision, construido
por la NASA.




HINTORIA

= Robots mecatronicos:

Ano 1968

Kawasaki instala
un robot para
soldadura por arco
para estructuras de
motocicletas.

Ano 1970

Shakey fue el primer robot mévil de
propoésito general en ser capaz de
razonar sobre sus propias acciones.



HINTORIA

= Robots mecatronicos:

Ano 1981

Ano 1978

Robot SCARA, comienza la
comercializacion en Japon.

Chiritorie
Robot que limpia




HINTORIA

= Robots mecatronicos:

Ano 2000

Ano 1987 Ano 1999

IFR
International
Federation of

Lebelics

Se crea la Federacion
Internacional de Robética.

AIBO - Perro robot para
entretenimiento, conlAy
conectividad a Internet.

Robot humanoide
ASIMO de Honda.




CLASIFICACION

=»Segun el ambito de aplicacion:

=»ROBOTICA INDUSTRIAL

=»ROBOTICA DE SERVICIO




CLASIFICACION

Robotica Industrial

e Quimica

Ganadera de la Construccion




CLASIFICACION

Robotica de Servicio

Robot Limpiador

£ 2.5

Robot Recepcionista Robot Rsistente Ancianos




SISTEMAS DE CONTROL AUTOMATICO

= Composicion de sistemas automaticos
y sSus partes.

= Principales caracteristicas y diferencias
enfre:

= Microprocesadores.
= Microconiroladores.

= Tipos de sensores y actuadores.




CONCEPTO DE SISTEMA
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Un sistema es un conjunto de
componentes que se interrelacionan
con el fin de lograr un objetivo comun.
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ndiente, siempre formara parte
structura mayor.

Un componente de un sistema puede ser otro
sistema, en ese caso se dice que es un
subsistema. A su vez, un sistema puede ser un
componente de otro sistema, que llamaremos
supersistema.

En general un sistema tiene entradas y salidas,
cuya composicion depende de su naturaleza.



CLASIFICACION DE LOS SISTEMAS

CONCRETOS ARTIFICIALES

r\Jer\‘f

NATURALES

* Concretos: Compuestos por elementos
fisicos y tangibles (equipos, objetos).
* Ejemplo: Automavil y sus partes, ya
que son componentes materiales que
puedes tocar.

Abstractos: Formados por conceptos,
planes, hipotesis e ideas no f
» Ejemplo: Sistemas cJ creencias, como
religiones o filosofias, que exist
el pensamiento.

* Artificiales: Creados por la intervencion
del ser humano.
djem plo: Robot, una maquina
isenada y construida por ingenieros.

* Naturales: Existen en la naturaleza sin
intervencion humana.
* Ejemplo: Cuerpo humano, un sistema
bioldgico que funciona de forma
auténoma.



CLASIFICACION DE LOS SISTEMAS

LAEMPRESA COMO SISTEMA

ISTEMA:
ARTIF ICIAL

LAS PERSONAS

ABIERTOS

CERRADOS AISLADOS

* Abiertos: Intercambian libremente
tanto materia como energia con el
ambiente.

* Ejemplo: La empresa, que recibe
insumos (materia) y capital
(energia/recursos) y entrega
productos o servicios.

* Cerrados: Intercambian energia con el
entorno, pero no materia.
* Ejemplo: Planeta Tierra, que recibe
energia solar pero su masa se
mantiene practicamente constante.

e Aislados: No intercambian ni materia ni
energia con su entorno.
* Ejemplo: Garrafa de gas, que
idealmente mantiene su contenido
y presion sin influencia exterior.



CLASIFICACION DE LOS SISTEMAS

DINAMICOS

*Dinamicos: Cambian su estado o
comportamiento con el paso del
tiempo.
* Ejemplo: Puente levadizo, que
se mueve y altera su estructura
para permitir el paso de barcos.
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SISTEMAS DINAMICOS

Variables de Variables de
ENTRADA SALIDA

Conirol
Per’rurbacnones

n Sistema Dinamico en general es un sistema que recibe unas
acciones externas o variables de entradaq, y cuya respuesta a
estas acciones externas, que se denominan variables de salida,
van cambiando con el tiempo; es decir que no solo dependen
de las entradas presentes sino que también dependen de las
entradas pasadas. Las acciones externas al sistema se dividen en
dos grupos, variables de control, que se pueden manipular, y
perturbaciones sobre las que no es posible ningun tipo de
control, a la vez estas perturbaciones pueden ser internas o
externas al sistema.




DYNAMIC AND COMPLEX: THE GLOBAL WATER CYCLE

Water storage in the atmosphere

Sublimation Condensation

Precipitation :
Water sgoragsvm Transpiration
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Separacion de
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SISTEMAS DINAMICOS

1. Ciclo Global del Agua
Es un sistema natural donde el estado actual depende de lo que ocurrié
antes (Ej: el nivel de un rio hoy depende de las lluvias pasadas).
eVariables de Entrada:
eControl: Represas o siembra de nubes.
ePerturbaciones: La radiacidon solar (que varia), el cambio climatico,
erupciones volcanicas o la deforestacion.
eVariables de Salida: El nivel de humedad atmosférica, el caudal de los
rios, la cantidad de nieve en las montafas y el nivel de los océanos.

2. Biodigestor
Es un sistema artificial que procesa materia organica mediante
bacterias. El gas que produce hoy depende de la carga de dias atras.
eVariables de Entrada:
eControl: La cantidad y tipo de desechos organicos que se
introducen (carga), el flujo de agua y la temperatura interna.
ePerturbaciones: Variaciones en la temperatura ambiental (Que
afecta la actividad de las bacterias), cambios inesperados en la
acidez (pH) de la mezcla o fugas de gas accidentales.
eVariables de Salida: Produccion de Biogas (energia), BiolL (fertilizante
liquido) y BioSol (fertilizantes solidos de lodos estabilizados).




SISTEMAS DE CONTROL
SISTEMA DE CONTROL < e Manval
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Un Sistema de Control es un tipo de sistema dinamico que se caracteriza por la presencia de
una serie de elementos (sensores, controlador, actuadores, retro-alimentacion) que permiten
influir en el funcionamiento del sistema. El control puede ser manual (cuando interviene el
hombre) o automatico (sin la intervencion del hombre). Su finalidad es conseguir, mediante
la manipulacion de las variables de control, un dominio sobre las variables de salida, de
modo que estas alcancen unos valores de referencia prefijados.




SISTEMAS DE CONTROL AUTOMATICO - LAZO ABIERTO

PERTURBACIONES
VARIABLES DE VARIABLES INTERNAS  EXTERNAS \I;:‘ZTLBIE?
REFERENCIA O SETPOlNT DE CONTROL

Un Sistema de Control Automatico dispone de los siguientes elementos:
= Sensores: dispositivos transductores que miden alguna magnitud fisica y la convierten en una
enal apta para ser interpretada por el sistema.

Controlador: dispositivo de control que toma los valores de los sensores y la consigna
impuesta, calcula la accion que debe aplicarse para modificar las variables de control en
base a cierta estrategia.

= Actuador. Es el mecanismo que ejecuta la accién calculada por el controlador y que
modifica las variables de control.

La Planta es el objeto fisico que se desea controlar. Un Proceso es cualquier operacion o conjunto de
pasos que se quiere controlar.

Se dice que el sistema de conirol automatico es a Lazo Abierto, cuando no se realiza ninguna verificacion
del resultado obtenido en las variables de salida, que en general se ve afectado por las perturbaciones.




SISTEMAS DE CONTROL AUTOMATICO - LAZO CERRADO

PERTURBACIONES
VARIABLES VARIABLES TG BTG
DE ERROR DE\CC\)NTROL

VARIABLES DE
REFERENCIA O SETPOINT

/

VARIABLES DE
SALIDA

A\

VARIABLES DE
REALIMENTACION O FEEDBACK

Se dice que el sistema de control automdtico es de Lazo Cerrado, cuando se realizan
mediciones del resultado en las variables de salida y se realimenta el sistema para corregir
posibles desviaciones o inestabilidad del mismo, debido a las perturbaciones.



EJEMPLOS DOMESTICOS DE
SISTEMAS DE CONTROL AUTOMATICO

LAZO ABIERTO
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TIPOS DE CONTROLADORES

Autémata Arreglo de compuertas
Computadora  Programable Programables en campo
(PC) (PLC) (FPGA)

N 7

Logica Programada

2§ %

Microprocesador  Microcontrolador  Dispositivos
(1P) (uC) Logicos
Programables
(PLD)

Logica Cableada

2 N

Eléctrica Electrénica

Electroneumatica Electronica estatica
Relés electromagnéticos
Electrohidraulica




PLC (Programmable Logic Controler)
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MICROCONTROLADORES

Oscilador
0 -40MHz

Memoria
de programa

AR

w0 = 00D Cc ~0 Db

4 Microcontrolador



MICROPROCESADOR
(Central Processing Unit -CPU)

Prepara
instrucciones para la
unidad de
Almacenan decodificacion.
Ayudan a memoria
Da instrucciones localizar temporalmente. Transforma los datos
para recoger datos informacion. entrantes para poder

y efectuar calculos. procesarlos.

-~

L Gircuiio ve
comunivaclon
nlermna

Controla las

conexiones entre

el CPU y los otros
componentes

Conectan el
procesador a la
tarjeta madre.




PLATAFORMAS DE MICROCONTROLADORES

Raspberry Pi




TIPOS DE PLACAS ARDUINO
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PLACA ARDUINO UNO R3

MP Comunicacién
Serial

Pines E/S digitales

Botdn reset

Comunicacion
puerto serial

U-QMN—‘.O'A” '\'Dlh

Conector USB-B

> £ | B R e L. Pines
i } S ‘m DUINOC S e Interrupciones
[ Cloc:k ‘ PP Pines PWM
| S ‘ 9009 DiNdS = - ey
B S s e ——m e ——_——_ =2 8| Atmega328P

Jack de alimentacion

<
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Pines de alimentacién Pines E. Analdgicas

Caracteristicas

 Microcontrolador: ATMega328 8bits -« Pines entrada analdgica: é - 10bits
« RAM: 2kb Flash: 32kb EEPROM: 1kb - Interfaz de programacion: USB-B

- Voltaje de operacion: 5V DC * Frecuencia del Reloj: 16 Mhz

* Voltaje de alimentacion: 7-12V * Voltaje de salida 5v y 3.3v

* Pines digitales 1/0: 14 (6 PWM - 8bits) < Corriente max pin: 20mA




PLACA ARDUINO UNO R4

Arduino Uno R4 Wifi :

Arduino Uno R4 Mini

D2-D13 RERO)
AREF
Renesas (RTFASM
SCL
GND
Reset Switch
RESET BUTTON ]
S D13 LED
it Power
USB TYPE-C 4 0 Indicator
S O
UTsyges;ct : G USB SerialPort
: Toggle
Signal - Switch
Transmitter LED -2
ICSP Interface
- /s
Signal )
Receving LED ¥ 4
DC-DC Buck 1,,
Converter 5V AI
CHIP
DC Jack
(6~24V) DC: 6~24v
|IOREF GND
r 40~
= RESET| sy MhS
aracrerisiicas
33V

* Microcontrolador: Renesas RA4AM1 32bits -« Pines enirada analdgica: é — 14bits
* RAM: 32kb Flash: 256kb EEPROM: 8kb * Interfaz de programacion: USB-C

* Voltaje de operacion: 5V DC * Frecuencia del Reloj: 48 Mhz
« Voltaje de alimentacion: 6-24V - Voltaje de salida 5v y 3.3v
- Pines digitales 1/0: 14 (6 PWM - 12bits)

- Exiras version WiFi: Matriz de LEDs 12x8 incorporada, Wi-Fi y Bluetooth




TARJETAS DE EXPANSION O SHIELDS ARDUINO
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EasyVR Shield
Reconocimiento de Voz

GPS - GSM Shield

WIFI SHIELD 3




TIPOS DE SENSORES

Temperatura Humedad

B
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Proximidad  Distancia Laser Peso Movimiento




TIPOS DE ACTUADORES

Actuadores de movimiento rotativos y lineales.
NUEMATICOS HIDRAULICOS

» ’ . MOTOR PASO
LINEALES SERVOMOTOR MOTORCC - CA A PASO




TIPOS DE ACTUADORES
Actuadores de sonido, luz, display, valvulas, bombas....
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BOCINA PARLANTES REFLECTOR LUZ SEMAFORO
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VALVULAS BOMBA NAFTA DISPLAY LED DISPLAY LCD




Sensores ARDUINO




Actuadores ARDUINO




SISTEMAS COMPUTACIONALES

= ; Qué son los sistemas de tiempo real y
los sistemas embebidos?

= Clasificacion de las computadoras:
Analogicas, Digitales e Hibridas.

= Sistemas de Tiempo Real.
= Sistemas Embebidos.




Clasificacion de las computadoras:
Analogicas, Digitales e Hibridas.

La palabra computar viene del latin "computare*, que significa calcular. Asi, un
sistema computacional o computadora es una mdaquina que fundamentalmente
hace cdiculos.

Remontandonos a la historia, las primeras mdaquinas que cumplen con esta
definicion eran mecdadnicas:

DIGITALES
. o’
ANALOGICAS n
N \é’. Abaco
Regla de 0{\\ QO
Célculo § O
........ . o' U
Lineal N
.\0 )
o R
‘ & &
e 0
N & Calculadora
Regla de o & , i ‘ T
) S’ @ Mecanica con ; +
Calculo e .& e . :::8a8 .
Circular v ° +H




Clasificacion de las computadoras:
Analogicas, Digitales e Hibridas.

SENALES
ANALOGICAS

CONTINUAS EN EL
TIEMPO

00000000O0
BINARY NUMBER |

DECIMAL VALUE I I II I I II I I I

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9




Clasificacion de las computadoras:
Analogicas, Digitales e Hibridas.

Las computadoras electronicas se clasifican de acuerdo al tipo
de senales con el que representan y procesan los da’ros

ANALOGICAS, si realizan los cdlculos mediante
mediciones de magnitudes eléctricas que varian
en forma continua con el tfiempo, que se pueden
representar con el conjunto de nUmeros reales.

DIGITALES, si realizan los calculos mediante
* manipulacion de magnitudes eléctricas que
varian en forma discreta con el tiempo, que
De proposito  se pueden representar con el conjunto de

2 s especifico y
De propésito general - P nOmeros enteros. st
HIBRIDAS, si la representacién y procesamiento de los i e H :
datos se realiza en parte con técnicas analégicasy en | |y
parte con técnicas digitales. Normalmente son iy S N

/)

computadoras orientadas a usos cientificos.



Clasificacion de las computadoras:
Analogicas, Digitales e Hibridas.

El futuro es Hibrido: La ciencia esta experimentando con
nuevos materiales que potenciarian la computacion analdgica.

Ingenieros de la Universidad de
Pensilvania han disenado un dispositivo
) con un metamaterial dieléctrico, que
puede funcionar como una computadora
analdgica, validando una teoria anterior
sobre el ‘calculo fotdnico'.

En términos practicos, esto significaria que el procesamiento se lleve a cabo mediante
ondas electromagnéticas, que serian procesadas por la estructura de metamaterial
para obtener los resultados. En los primeros experimentos se utilizé microondas, por el
tamaio del prototipo; pero la idea es llegar a fabricar dispositivos que puedan caber en
un microchip, lo que llevaria a un procesamiento con ondas luminicas, en vez de utilizar
la corriente eléctrica, con el consiguiente aumento de velocidad en el procesamiento.




SISTEMAS DE TIEMPO REAL

Un Sistema de Tiempo Real o STR (Real Time System - RTS) es
aquel sistema computacional electronico cuyo funcionamiento
correcto depende de que las salidas “lleguen a tiempo”

<«——Deadline (relativo), o sea, tiempo ___,,

FS

maximo aceptable para la respuesta

<— Tiempo de procesamiento —»

-

Llega un
estimulo

g

-

Se empieza Se termina Dea'dﬁne
a atender de atender  (absoluto)

Algunos ejemplos:
Aviones
Autombodviles
Trenes

Celulares
Electrodomésticos
Industria

Gty
TR

ol
e
g

e

» Debe estar acotado el tiempo entre cada
evento y la respuesta que provoca.

 Esto NO significa necesariamente que deba
ser rapido en responder, sino tiene que estar
bien definido el tiempo de respuesta y el
sistema debe tenerlo en cuenta.

Proceso real

Los fallos por no
responder a
tiempo son tan
graves como un
mal resultado.



SISTEMAS DE TIEMPO REAL

Segun las exigencias de los requerimientos del sistema, se

distinguen dos tipos de STR:

STR duro (hard RTS) Cuando el
incumplimiento de un deadline
implica un funcionamiento incorrecto.

Tz aemm D &
- e B M

. May 2012 13:21 ¢ 1,000 fps ®Frame: 51

AIRBA

Actuar después o antes = FALLO

STR suave (soft RTS)

Cuando el incumplimiento de un
deadline no implica funcionamiento
incorrecto pero si una degradacion
en la calidad de servicio.

CAMARA SEGURIDAD

Es aceptable perder uno que otro
cuadro en la reproduccion.



SISTEMAS DE TIEMPO REAL
CARACTERISTICAS DE UN STR:

= Concurrencia: Simultaneidad de acciones.
= Dispositivos de entrada y salida: Sensores - Actuadores.

= Usuarios controladores: Los procesos fijan su prioridad, el
manejo de memoria y los derechos sobre el sistema.

= Determinismo y responsividad: Poder conocer con certeza
los tiempos de respuesta ante interrupciones.

= Operacion a prueba de fallas duras: No dejar de hacer las
tareas mas criticas y de mayor prioridad.

= Seguridad y confiabilidad: La calidad del servicio que presta
no debe degradarse mas alla de un limite determinado.

= Sistema Operativo de Tiempo Real - RTOS: Cumple con los
requerimientos de un STR. Por ejemplo: WIinCE y LynxOS




SISTEMAS EMBEBIDOS

Un Sistema Embebido o SE (Embedded System - ES), también
llamado empotrado o incrustado), es un sistema computacional
electronico digital de propdsitos especificos.

En general no tienen el aspecto de una computadora de
propositos generales, pero su arquitectura es similar:

» Unidad de memoria
» Unidad de I/O
=» CPU

La mayoria de los

SE son sistemas de
control automatico
y de tiempo real, de tal modo que
reunen las caracteristicas de ambos.




SISTEMAS EMBEBIDOS

Un automovil moderno cuenta con innumerables SE que facilitan
el funcionamiento, monitoreo y diagnodstico del mismo, cada uno
constituye un subsistema del propio vehiculo.

. Control de crucero
adaptativo

. Sistema de freno electréonico

. Cluster de sensores

. Transmisor de puerta d
enlace de datos

. Pedal del acele-

. Unidad de control
de puerta
7. Unidad de control de

Tepho g:orredizo
. Pretensor de cinturdn de

, seguridad reversible
9. Unidad de control del asiento
10. Unidad de control de freno
13. Sensor fromntel 11. Sensor de tope de velocidad

14. Unidad de control de Airbag 12. Satélites laterales




SISTEMAS EMBEBIDOS

Los SE que mas impacto tienen actualmente son los
dispositivos para loT (Internet of Things) Internet de las Cosas.

Donde juegan un papel fundamental los médulos de
fransmision de datos: Wifi, BlueTooth, ZigBee, RFID, etc.




SISTEMAS EMBEBIDOS

Primeras 3 Revoluciones Industriales

bl lon

G Maquina de vapor,
energia hidraulicay
mecanizacion

Oee—
w9 Z
S

Informatica
Automatizacion,

Electricidad

Produccién en masa, tecnologias de la
cadena de montaje y informacion vy la
electricidad

comunicacion (TIC)

Entre 1914-1980

I Entre 1850-1914




SISTEMAS EMBEBIDOS
INDUSTRIA 4.0

Y. f‘; A‘f Reqhdad
z Aumentada

SIMULACION

COMPUTACION
EN LA NUBE

*Edge
+Flog ﬁ'
*Cloud

BIG DATA Y
ANALISIS

INDUSTRIA
4.0

'SIST. INTEGRACION
HORIZONTAL
Y VERTICAL

ROBOTS
COLABORATIVOS

CIBERSEGURIDAD

Digitalizacion

Internet de las cosas, la
nube, coordinacién
digital, sistemas
ciberfisicos y robdtica

' De 1.9804a...



SISTEMAS EMBEBIDOS




SISTEMAS de PROGRAMACION

= ; Qué son los lenguajes de programacion
y los programas informaticos?

= Concepto de lenguagje de
programacion y su clasificacion.

= Pensamiento computacional:
Algoritmos y Programas Informaticos.




Concepto de lenguaje de
programacion y su clasificacion.

Lenguaje de Programacion, es un lenguaje formal destinado a la
comunicacion con sistemas computacionales electronicos digitales.

Programacion grafica o por bloques ((
P~ Visualzino —J
o "\.,_\ N powered by Robobloc ks | =] < S
"a\ \:t’:‘/‘J Visual programming environment for Arduino E “ka J a\V_-é-.
kna p4Arduino j
“0 4 Dbitblog

8GRI

.','l‘" j‘“-"' ‘
ase) o C"' T Xd
E . $ CONNECTOR -«» 3 ( THE

%— Ardublockly @g} ) ,::_/&'ﬂ = %

PROGRAMMING
VISUIND E BL JraBeriy T
5 e 1
- ALTO NIVEL
J e\ Lenguaje de
> Maguina

B 1 BAJO NIVELD




Concepto de lenguagje de
programacion y su clasificacion.
Los lenguajes de programacion se

clasifican segun su Jerarquia:

4 I.enguajes\
Generacin 1

no

\_ Maquina )

4 Lenguajes A
Generacion 2

2 Lenguajes\
Generacion 3

#include <stdio.h
int main

int num=0,suma=0; ‘ ++

do
suma=suma-+num;
printf(“un nimero:
scanf( "%d", &num

¢ while( num>=0
printf(“suma es: %d", suma);
return o

idef RenameProcess(new_name):
* Renames the process calling the
1 if sys.platform != 'linux2':
print ‘Unsupported g
return False
1 try:
import ctypes
is_64 = os.path.exists('/lib64/l1bc.s0.6')
1 if 1s_64:
libe = ctypes.cotL(' /l1b64/libe.so.6')
1 else:
; libc = ctypes.COLL('/l1b/libc.s0.6')
lLibc.pretl(1S, new_name, 0, 0, 0)
return True
1 except:

functieon to

Latform

\_ Assembler .

pﬂn('V—lwhlnAl'iI' [)!f"t|1()'|

return False

a2 Lenguajes\
Generacion 4

G 11 on postpres@PosteresQL 11

insert into apro
select do

from alu

select » from aprobados:

nota

- L@ PostgreSQL

QUERY :

S T, R Informz'z

intersect
select intcol2 from tab2

Estimated Cost: 4
Estimated # of Rows Returned: 1

1) informix.tabl: SEQUENTIAL SCAN
2) informix.tab2: SEQUENTIAL SCAN |

Filters: informix.tabl.intcol

2 Lenguajes\
Generacion 5

/* Como se hacen las preguntas */
preguntar{Pregunta) :-

write('El paciente tiene los sigue
write{Pregunta),

write('? '), T,
read(Respuestal,

nl,

{ (Respuesta == s5i) SWI Pr0|Og
-3

assert(si(Pregunta)) ;
assert(no{Pregunta)), fail).

(defun C:TLEN (/ ss tl n ent itm obj 1)
(setq ss (ssget)
t1 e

n (1- (sslength s5)))
(while (>= n 0)
(setq ent (entget (setq itm (ssname ss n)))
obj (cdr (assoc © ent))
1 (cond
((= obj "LINE")
(distance (cdr (assoc 10 ent))(cdr (assoc 11 ent))))
((= obj "ARC")
(* (cdr (assoc 40 ent))
(if (minusp (setq 1 (- (cdr (assoc 51 ent))
(cdr (assoc 50 ent)))))

(+ pipil) 1))
((or (= 0bj "CIRCLE")(= obj “SPLINE®)(= obj “POLYLINE")
(= obj "LWPOLYLINE")(= obj “ELLIPSE™))
(command "_.area™ "_o" itm)
(getvar “perimeter™))

informix.tab2. intcol2
NESTED LOOP JOIN (Semi Join)

(1 9)
tl (s t1 1)
n (1- m))
(alert (strcat “"Comprimento total das polylines: * (rtos tl)))
(princ)




Concepto de lenguaje de
programacion y su clasificacion.

Los lenguajes de programacion
de ALTO NIVEL se clasifican
segun el proceso de fraduccion:

LENGUAJE | — LENGUAJE |- LENGUAJE
COMPILADO | = INTERPRETADO | = M INTERMEDIO

¢¢ ) l ﬂ O llpli
'V avaScript PYTHON "‘&”g"“
Bytecode l

Ry

h I



Pensamiento computacional:
Algoritmos y Programas Informaticos.

9 Descomponer: 9 Abstraer:
Enfocarse en

Partir un
lo general e importante,
ignorando los detalles.

problema complejo
en problemas

mds pequenos

y manejables.

e Crear

algoritmos:

Disenar instrucciones
paso a paso, para resolver
problemas similares.

9 Reconocer

patrones:

Buscar similitudes,
repeticiones y
tendencias.




Pensamiento computacional:
Algoritmos y Programas Informaticos.

;QUE ES UN ALGORITMO?

DIAGRAMA DE FLUJO

£
Un algoritmo es ==(@ PARTES DE UN ALGORITMO =
una secuencia de | 8,
. . \ —
Instrucciones para | ‘> <
resolver un problema Son los datos que se -
o realizar una tarea. e dan al ajgoritmo. =
~ ' Operaciones que se (')
o “~
, Pt A 3 = hacen con los datos, O
@ CARACTERISTICAS b= o O
| | <
~ Noas? c=atb 9
- N : : = —x
N @ h .:‘ ‘E A o+~ B
() ] +— X
J) Tiene que resolver el O
prob'ema S|n errores. Resu“ado flnd' que se Obileﬂe de ‘g l
Ias operaciones, en este caso sera 3. omm P ——
@ ¥ D
.o [®) B o+~
SI ejecutas el algoritmo varias -E
veces, los datos de salida seran @ ,:: P
iguales en cada repeticion, (72}
Qo
—
@ Cualquier persona que o w
Debe tener un inicio y g vea el algoritmo debe ser 0
~ oz

un final, ® o Capazdecomprenderio.




Pensamiento computacional:
Algoritmos y Programas Informaticos.

Un Programa Informatico es
la representacion de un
algoritmo vtilizando un
lenguaje de programacion.

estructura y componentes
depende del lenguaje que se
utilice.

Existen diversos paradigmas
de programacion que
facilitan el diseno y
codificacion de la solucion
de un problema, de acuerdo
a la naturaleza del mismo.

[*] EUCLIDES.cpp

1
2

(e R s By [ Y

18

12
13
14
15
16
17
18
19
28
21

T

#include <stdio.h>»
#include <conio.cx

main (woid)

=

=

-}

int A,B,C,X;
clrscr();
printf("IHTRﬂDU[IR DOS NUMEROS ENTEROS POSITIVOS: "}j
scanf("%d %d",8A,8B);
while (A!=E)
1
- if (A<B)
- { X=A; A=B; B=X; }

}

printf({"\nEL MAXIMO COMUN DIVISOR ES: %d ", B);

printf({“\n\nPresionar una tecla para continuar");
while (!kbhit());



Pensamiento computacional:
Algoritmos y Programas Informaticos.

Concepto de SOFTWARE y su clasificacion.

Software es un programa o conjunto de programas informaticos,
asi como los datos, procedimientos, pautas y documentacion
que permiten y/o facilitan la realizacion de distintas tareas en un
sistema informatico; en forma conjunta con el hardware, que
comprende la CPU y todos los periféricos necesarios, y los
recursos humanos pertinentes.

De acuerdo a su funcion dentro del sistema informatico, el
Software se clasifica en:

= Software de Base: Sistemas Operativos y Utilitarios.

= Software de Aplicacion: Orientado a resolver un problema
concreto, desarrollado a pedido de un usuario.




Pensamiento computacional:
Algoritmos y Programas Informaticos.

SISTEMA OPERATIVO

lsuasio Es la parte del Software de Base que se
* encarga de gestionar los recursos del
. Hardware y brindar servicios al Software
Utilitario / Aplicacion Ui!hi.ano. y de Apllcam?n, teniendo
privilegios sobre los mismos.

1 [_°

Sistema Operativo Dependiendo de su capacidad para

N atender varios usuarios simultdneamente,
se clasifica en SO Monousuario y SO
Hardware Multiusuario.




Pensamiento computacional:
Algoritmos y Programas Informaticos.

SISTEMAS OPERATIVOS MONOUSUARIOS

&
l‘l

daNo=0ID

Windows 10




Pensamiento computacional:
Algoritmos y Programas Informaticos.

SISTEMAS OPERATIVOS MULTIUSUARIOS

r
Wi _’Mndm&er\'efzs:e

SCO i
Q\AJ"
soLaris

FreeBSD




Pensamiento computacional:
Algoritmos y Programas Informaticos.

SOFTWARE UTILITARIO

CERREORES o

u?omm ABBYY Access 2013 Adcbe Adobe Flash Adobe Adobe Reader X1 Wmama
FineReader 11 Dreamwesver CC Professionsl CC

A l@ Q€@

Reoroducter de Calculadona

VMware

Wored 2013 VLC media olsver DivX Plus Player  Morton Intemet  'Nternet [xalura iTunes JOownloader WinZio Excel 2013 Google Cheome
PowerOVD 13 Secunty
|
A ar ‘:‘
~ .
PowerPaint 2013 Mozils Firefor MS5-DOS Light Image LightScribe Manaual del Microsoft Macrosoft Mncrosch Microsoft
Resizer 4 Teclade Eqnessoon Blend Expression Expression Web 4 Expression Web 4
Design 4 SuperPreview
: <
Publisher 2013 QuickTime Player  Nero 2014 Netscape Team\Viewes 8 Bloc de notas Xien MP3 Outiook 2013
Navigator

Power Copy



Pensamiento computacional:
Algoritmos y Programas Informaticos.

SOFTWARE DE APLICACION

Entorno de Desarrollo Integrado o EDI (Integrated Development Environment
- IDE), se trata de un programa informatico que permite y facilita la edicion,
depuracion, traduccion y ejecucion de Software de Aplicacion.

N I % PSelnt =k

Archivo Editar Configurar Ejecutar Ayuda

Archivo (s Programa Hercardentas Muda

O HE e B = | d§ [OPSDraw v2=PREMEDID ER

: 8 i h
£ <sin_titulo>* @ Sh | B | L ¥ )
8 - y | .
5 47 the et T TI00 T O an e Tanct e D = acum <- O ]F}
S 40 The Selup 'IJ"!..~\-- U ONCe WeN YOU ress reset OF peal [ cont <- 0 ]
Nwvord amtupl) £ = =)
27 /4 in1TIalize diQital pin LED_EUTLTIN a3 an output a Hientras cont<n Hacer na 3
8 pistede(LED NUILTIN, OUTPUT): 5 cont <- cont +1 g
5} § Escribir "Ingrese el dato ",i, ] <
: g Leer dato g
L/ the 1oop function runs over and over again forever acum<-acum+dato CONT=<-CONT+1 8
veoid leoal) { 1 FinMientras \L g
WriTe (LSC_BUILTIN, HIGH): /4 turn the LED on (I ' "Ingrese el dato ',I,':" .
dulay|1C00); 75 wart for a mecons e |:
LOItaiNriTe (LED_BUILTIN, LOwW); /7 turn the LED of? | § prom<-acum/n W ]g,
dulayllCCD); 77 wait far a mecond %’ Ue
B ayuda rapida 15
= =i
§ La instruccién Mientras ejecuta una secuencia de instrucci ACUM<-ACUM+DATO ]E
= s
2 Mientras <condicilén= Hacer =
<instrucciones> g

— I —
FinMientras

Al ejecutarse esta instruccidn, la condicién es evaluada. Si la condicién resulta verdadera, se ejecuta una vez
la secuencia de instrucciones aue forman el cuerpo del ciclo, Al finalizar la eiecucion del cuerpo del ciclo se 3

=7} -
« '
; S1e peeudac6algo S5t siéndo edtado como dagrama d fulo

o, EEATEE %



Pensamiento computacional:
Algoritmos y Programas Informaticos.

<« - C @ tinkercad.com/things/igvq7edbzvP-glorious-elzing/editel?tenant=circuits W ﬁ :
H Glori Elzi o
EE orious Elzing E =

Z2h [ w EI (:) . v e P Iniciar simulacién Exportar Compartir

Texto - ¥ =2 1 (Arduino UnoR3) =

f C++ code -

™

- -
w:mmm ARDUINO .

=1 ]

0

AMNALOG IN

233 EE'E. 20
21
22
23 This example code is in the public domain.
24
25
26 int zensoxValus = 0;
57
28 int outputValue = 0;
2

void setup()

TINKERCAD - CIRCUIT o ,
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