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1. Qué es la Robótica

Cuando hablamos 
de robótica… la 

imaginación 
abre un mundo de 
posibilidades

http://aterpe/sitios/2094/Documentos/5-Entregables/Material Diseminacion/Jornada Divulgacion Semana Robotica 2013/termopila.wmv
http://aterpe/sitios/2094/Documentos/5-Entregables/Material Diseminacion/Jornada Divulgacion Semana Robotica 2013/termopila.wmv
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1. Qué es la Robótica

Cuándo hablamos 
de robótica… la 

imaginación 
abre un mundo de 
posibilidades

Humanoides

Fuente: Boston Dynamics
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1. Qué es la Robótica

Cuándo hablamos 
de robótica… la 

imaginación 
abre un mundo de 
posibilidades

Coche 
autónomo

Fuente: Google
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1. Qué es la Robótica

Cuándo hablamos 
de robótica… la 

imaginación 
abre un mundo de 
posibilidades

Coche 
autónomo

Robots 
quirúrgicos

Fuente: Vinci™S HD de Intuitive Surgical Inc

Robots 
quirúrgicos
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1. Qué es la Robótica

Cuándo hablamos 
de robótica… la 

imaginación 
abre un mundo de 
posibilidades

Coche 
autónomo

Robots 
quirúrgicos

Realidad… en el 
mundo de la 
automoción

Fuente: ElMundo. 

http://www.elmundo.es/economia/2014/07/03/53b5288cca4741ba068b4574.html
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1. Qué es la Robótica

Cuándo hablamos 
de robótica… la 

imaginación 
abre un mundo de 
posibilidades

Coche 
autónomo

Robots 
quirúrgicos

Realidad… en el 
mundo de la 
automoción

…la era de los drones

Fuente: Dji phanton. 

http://www.digitaltrends.com/cool-tech/gopro-developing-consumer-drones-for-2015-launch-report-says/
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1. Qué es la Robótica

Cuándo hablamos 
de robótica… la 

imaginación 
abre un mundo de 
posibilidades

Coche 
autónomo

Robots 
quirúrgicos

Realidad… en el 
mundo de la 
automoción

…la era de los drones

…en el hogar

Fuente: www.el-robot-aspirador.es
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2. Tecnologías para la robótica

La PERCEPCIÓN es la
interpretación de los datos
recibidos a través de los sensores
para la detección y reconocimiento
de objetos y personas del entorno

¿Qué implica?

1. Técnicas de procesamiento de 
datos de sensoriales. 

- Visión artificial

2. Fusión de sensores

3. Aprendizaje automático

Fuente: Universidad de Michigan



2.1. Percepción. ¿Cómo percibe el robot el mundo?
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2. Tecnologías para la robótica

• Sensores basados en la luz

• Sensores basados en el sonido

• Sensores basados en la temperatura

• Sensores basados en la visión
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2. Tecnologías para la robótica

Sensores basados en la luz

 Láseres e infrarrojos

• Aplicaciones

o Lector CD

o Operaciones vista

o Lector código de 
barras

Fuente: Puntero láser.

https://es.wikipedia.org/wiki/Puntero_l%C3%A1ser


2.1. Percepción. ¿Cómo percibe el robot el mundo?
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2. Tecnologías para la robótica

Sensores basados en el 
sonido

 Ultrasonidos, sonido a 
frecuencia superior de 20 
kHz

• Aplicaciones

o Médicas: Ecografía

o Inspección no 
destructiva

o Automóvil

Fuente: School Life of Science

http://en.wikipedia.org/wiki/File:Ultrasound_range_diagram.svg
http://en.wikipedia.org/wiki/File:Ultrasound_range_diagram.svg
https://askabiologist.asu.edu/echolocation
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2. Tecnologías para la robótica

Sensores basados en 
temperatura

 Termopila
 Detectan la radiación 

infrarroja
 Sin contacto

• Aplicaciones

o Médicas: medir 
temperatura sin contacto

o Emisión de gases

o Seguridad: fuego

o Eficiencia energética 
edificios

Fuente: Web

http://www.seguridadperuana.com/wp-content/uploads/2013/09/camaras-termicas.jpg
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2. Tecnologías para la robótica

Sensores basados en visión
 Capturan las imágenes 

color y 
 Profundidad
 Nubes de puntos

• Aplicaciones

o Reconocimiento de 
múltiples elementos

Fuente: Pointclouds.org

http://www.pointclouds.org/blog/gsoc/aaldoma/index.php
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2. Tecnologías para la robótica

La INTELIGENCIA es dotar a los
robots de capacidad para procesar la
información para responder a lo que
se les pide de forma flexible.

¿Qué implica?

1. Inteligencia Artificial

2. Navegación autónoma

3. Manipulación diestra

4. Percepción activa

5. Aprendizaje

Fuente:  Web

http://biocuriosidades.blogdiario.com/1462264158/zoosemiotica-la-comunicacion-animal/
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2. Tecnologías para la robótica

NAVEGACIÓN AUTÓNOMA

¿Cómo se mueve el robot en 
el mundo?

¿Dónde estoy? 

¿Qué hacer ante un 
obstáculo? 

Planificación de trayectorias

Para que el robot se mueva de
manera autónoma, necesita ser
dotado de capacidad de planificar
trayectorias.

Fuente: TheRoboReport



2.2. Inteligencia. ¿Cómo decide el robot?

NAVEGACIÓN AUTÓNOMA

Planificador global / local
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2. Tecnologías para la robótica

Planificador 
global

Planificador local

Controlador de la 
base

Obtiene una trayectoria libre de
obstáculos entre dos puntos A y B.

Obtiene comandos de velocidad
para seguir la trayectoria y a la vez
evitar obstáculos.

Envía los comandos de velocidad a
los motores del robot.
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NAVEGACIÓN AUTÓNOMA
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2. Tecnologías para la robótica

¿Cómo sabe el robot dónde están los 

obstáculos del entorno?



2.2. Inteligencia. ¿Cómo decide el robot?

NAVEGACIÓN AUTÓNOMA
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2. Tecnologías para la robótica

Mapas topológicos

El robot contiene en su memoria un mapa de ciertas zonas del espacio donde se va 

a mover.

Mapas métricos
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3.1. Mercado

3. Aplicaciones

Fanuc
29%

Yaskawa
21%

ABB
18%

Kawasaki
8%

Nachi
7%

Kuka
6%

Denso
6%

Epson
3%Adept

2% Instalaciones a nivel mundial

Top 8 
Empresas 

Internacionales en 
Robótica

1

32

EUROPA

ASIA

AMERICA

Fuente: TheRoboReport
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3. Aplicaciones

3.1. Mercado

La robótica avanzada
Previsiones de crecimiento  
50% año y nuevos ámbitos 

de aplicación
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3.1. Mercado

3. Aplicaciones

1

32

ASIA

AMERICA

ROBOTS 

CONVENCIONALES

ROBOTS

DE SERVICIO

ROBOTS

COLABORATIVOS

23

Fuente: IK4-TEKNIKER
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3.2. Robótica industrial

3. Aplicaciones

Aplicaciones en procesos complejos, que requieren la

integración de sensores y procesamiento avanzados.

Fuente: Cross-automotion.com

http://cross-automation.com/blog/cage-free-industrial-robot-arm-can-revolutionize-automation-industry?_ga=1.18344057.196037487.1481541705
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3.3. Robótica colaborativa

3. Aplicaciones

Colaboración persona-robot en entornos de

trabajo seguros para desarrollar tareas

colaborativas como montaje de componentes.

Fuente: FRANKA
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3.3. Robótica colaborativa

3. Aplicaciones

Aspectos claves

• Seguridad

• Percepción

• Interacción y 
Usabilidad

• Inteligencia 

• Mecatrónica

Fuente: KUKA
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3.3. Robótica colaborativa

3. Aplicaciones

Seguridad marcada
por la normativa

•Análisis de riesgo

•Guiado manual

•Speed and Separation

•Potencia y fuerza

Fuente: Asociación Española de Robótica  

http://www.aeratp.com/aer-atp/robotica-industrial-y-de-servicio/
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3.4. Robótica de servicio

3. Aplicaciones

Robots para aplicaciones que requieren movilidad en

planta, para operaciones de intralogística o
mantenimiento.

Fuente: IK4-TEKNIKER


