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n robot es un dispositivo elec-
trénico, que desemperia tareas au-
tomdticamente, ya sea de acuerdo
a supervision humana directa, a
través de un programa predefinido o siguiendo un
conjunto de reglas generales, utilizando técnicas
de inteligencia artificial. Generalmente estas ta-
reas reemplazan, asemejan o extienden el trabajo
humano, como ensamble en lineas de manufac-
tura o la manipulacién de objetos pesados o peli-
grosos, por mencionar solo algunos. La industria
maquiladora ha sido una rama especialmente fa-
vorecida por esta tecnologia, en donde los robots
industriales se han vuelto indispensables para los
procesos de produccion.
A partir del octavo semestre, los alumnos del

ROBOTICA

EN LA

programa académico de Ingenieria en Sistemas
Computacionales perteneciente a la Unidad Aca-
démica de Ciencias de la Salud y Tecnologia, Cam-
pus Matamoros, cursan las materias relacionadas
con Inteligencia Artificial y Sistemas Expertos. Se
denomina Inteligencia Artificial a la ciencia que
intenta la creacion de programas para maquinas
que imiten el comportamiento y la comprension
humana. La investigacion en el campo de la Inteli-
gencia Artificial se caracteriza por la produccion
de mdquinas para la automatizacién de tareas
que requieran un comportamiento inteligente.
La robdtica es una ciencia o rama de la tecnologia,
que estudia el disefio y construccién de mdquinas
capaces de desempefiar tareas realizadas por el ser
humano o que requieren del uso de inteligencia.
Con el fin de involucrar a los estudiantes con
lasnuevas tecnologias de automatizacién, se cuen-
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ta en la Unidad Académica con un Robot modelo
5250 de Lab-Volt, el cual provee entrenamiento
accesible y completo para la programacién y
operacion de robots industriales. Utilizando el
controlador de robot, los alumnos determinan
y graban en un dispositivo de almacenamiento,
cada uno de los puntos que integran una accion
especifica.

Elrobot es un brazo articulado que cuenta
con cinco ejes de rotacion, grippers y es capaz
de utilizar todas las articulaciones simul-
tdneamente para realizar una determinada
secuencia de movimientos. Puede ser contro-
lado y programado utilizando una terminal
portatil o desde una computadora. Incluye un
controlador de robot, una terminal portatil,
un moédulo parada de emergencia, software,
un disco giratorio, una banda transportadora
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de correa, y un alimentador neumadtico.

Adicionalmente, los alumnos desarrollan
un proyecto de mini robdtica donde trabajan
con componentes electrénicos para armar un
escarabajo robot. Cuenta con sensores de toque,
que cuando encuentra un obstdculo, automatica-
mente regresa, también ejecuta diferentes rutinas
configurables mediante puentes (jumpers). Este
tipo de proyectos marca la pauta para que en un
futuro los alumnos elaboren sus propios disefios
de robots. Il
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