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ROBOTICA 

A modo de introducción, debemos hacer referencia al origen de la palabra robot, si bien 

desde la antigüedad se conocen ingenios mecánicos con formas más o menos humanas 

cuyo propósito fue proveer diversión en las cortes o llamar la atención de la gente, estos 

ingenios, carecen de importancia desde el punto de vista tecnológico, precisamente por 

su destino. 

El término robot fue acuñado por el escritor checoslovaco Carlos Chapek, fallecido en 

1938, que adquirió fama mundial con su obra rur en la que presenta al obrero moderno 

como un esclavo mecánico, es allí donde justamente emplea la palabra robot, tomada del 

eslavo robota, que significa trabajo. 

Es este aspecto haremos algunas consideraciones. El trabajo repetitivo constituye la 

preocupación de todos los grandes hombres de todas las épocas. 

Aristóteles, el cerebro de más vasta concepción en la historia del pensamiento, 

refiriéndose a una forma particular de la tarea repetitiva acuño una frase que aún tiene 

vigencia, "cuando los telares tejan por sí mismos, habrá terminado la esclavitud del 

hombre". 

Norber Winer, matemático norteamericano, que introdujo el término cibernética y su 

teoría, refiriéndose al mismo tema, expresó: 

"es una degradación para un ser humano encadenarlo a un remo y usarlo como fuente de 

energía; pero es casi igual degradación asignarle tareas puramente repetitivas en una 

fábrica, que exigen menos de una millonésima de su poder cerebral". 

Es más sencillo organizar una fábrica o una galera que utiliza individualidades humanas 

aprovechando sólo una fracción trivial de su valía, que preparar un mundo en el que estos 

puedan alcanzar su plena dimensión. 

Los resultados obtenidos hasta el presente no justifican las expectativas iníciales. Al 

momento sólo la robotización del trabajo o robótica aparece como el medio capaz de 

superar al taylorismo mediante una revalorización de su filosofía cuya irracionalidad 

consiste en haber parcializado el trabajo, pero su irracionalidad se manifiesta en el último 

eslabón del proceso, constituido, por el empleo de un ser "inteligente" en una operación 

estúpida. 

Podemos preguntarnos ahora qué es un robot industrial? Se entiende por robot industrial 

a un dispositivo de maniobra destinado a ser utilizado en la industria y dotado de uno o 

varios brazos, fácilmente programable para cumplir operaciones diversas con varios 

grados de libertad y destinado a sustituir la actividad física del hombre en las tareas 

repetitivas, monótonas, desagradables o peligrosas. 

El ria robot institute of america define al robot como "un manipulador multifuncional 

reprogramable, diseñado para mover materiales, partes, herramientas o dispositivos 

especializados a través de movimientos variables programados para la performance de 

una variedad de labores" 

Estas definiciones indudablemente no abarcan todas las posibilidades de aplicación 

presente y futuras de los robots y en opinión de quien escribe, el robot es a la producción, 

lo que el computador es para el procesamiento de datos, es decir una nueva y 
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revolucionaria concepción del sistema productivo cuyos alcances recién comienzan a 

percibirse en los países altamente industriatizados. Realmente los robots, no incorporan 

nada nuevo a la tecnología en general, la novedad radica en la particularidad de su 

arquitectura y en los objetivos que se procura con los mismos. 

El trabajo del robot se limita generalmente a pocos movimientos repetitivos de sus ejes, 

estos son casi siempre 3 para el cuerpo y 3 para la mano o puño, su radio de acción 

queda determinado por un sector circular en el espacio donde este alcanza a actuar. 

Cuando las partes o piezas a manipular son idénticas entre ellas y se presentan en la 

misma posición, los movimientos destinados a reubicar o montar partes se efectúan 

mediante dispositivos articulados que a menudo finalizan con pinzas. 

La sucesión de los movimientos se ordena en función del fin que se persigue, siendo 

fundamental la memorización de las secuencias correspondientes a los diversos 

movimientos. 

Puede presentarse el caso en el que las piezas o partes a ser manipuladas no se 

presenten en posiciones prefijadas, en este caso el robot deberá poder reconocer la 

posición de la pieza y actuar u orientarse para operar sobre ella en forma correcta, es 

decir se lo deberá proveer de un sistema de control adaptativo. Si bien no existen reglas 

acerca de la forma que debe tener un robot industrial, la tecnologia incorporada a el está 

perfectamente establecida y en algunos casos esta procede de las aplicadas a las 

máquinas-herramientas. 

Los desplazamientos rectilíneos y giratorios son neumáticos, hidráulicos o eléctricos. 

Como es sabido los sistemas neumáticos no proveen movimientos precisos debido a la 

comprensibilidad del aire y en ellos deben emplearse topes positivos para el 

posicionamiento, lo que implica la utilización de dispositivos de desaceleración. Los robots 

neumáticos poseen una alta velocidad de operación manipulando elementos de reducido 

peso. 

Los accionamientos hidráulicos proporcionan elevada fuerzas, excelente control de la 

velocidad y posicionamiento exacto. En cuanto a los sistemas eléctricos se utilizan 

motores de corriente contínua o motores paso a paso. 
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INTERPRETACION 
 
 
Marque la respuesta correcta de acuerdo a la lectura realizada  
 

1. Desde la antiguedad se conocen ingenios mecánicos con formas más o menos 
humanas cuyo propósito fue: 

a) El enriquecimiento en la calidad de vida de hombre  
b) Usos incorrectos, inapropiados o simplemente sin control, de desarrollos 

tecnológicos. 
c) Proveer diversión en las cortes o llamar la atención de la gente  
d) Todas las anteriores  

 
 

2. El término robot fue acuñado por: 
a) Carlos Chapek  
b) Aristóteles  
c) Norber winer  
d) Ninguno de las anteriores  

 
 

3. Se entiende por robot industrial:  
a) Un dispositivo de maniobra destinado a ser utilizado en la industria y dotado de 

uno o varios sensores fácilmente programables. 
b) Un dispositivo de maniobra destinado a ser utilizado en la industria y dotado de 

uno o varios brazos fácilmente programables. 
c) Maquina que reemplaza al hombre en su totalidad. 
d) Ninguna de las anteriores. 

 
 

4. El fin fundamental en la sucesión de movimientos del robot es: 
a) Memorización de las secuencias  
b) Reubicación y montaje de partes 
c) Procesamiento de datos 
d) Todas las anteriores  

 
 

5. Los desplazamientos rectilíneos y giratorios son: 
a) neumáticos, armónico o eléctricos  
b) Neumáticos, hidráulicos o eléctricos  
c) Circular, hidráulicos o eléctricos  
d) Ninguna de las anteriores  
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ARGUMENTAR  
 
 
Como podemos utilizar la robótica en la industria. 
 

 _____________________________________________________________________
_____________________________________________________________________
_____________________________________________________________________ 

 

 
 _____________________________________________________________________

_____________________________________________________________________
_____________________________________________________________________ 

  
  

_____________________________________________________________________
_____________________________________________________________________
_____________________________________________________________________ 

 

 
 _____________________________________________________________________

_____________________________________________________________________
_____________________________________________________________________ 

  
 
PROPONER  
 
Escriba cuatro propuestas tendientes a la utilización de la robótica: 
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