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1o Excelencia comienza con la convivencia!

PLAN DE APOYO Y PROFUNDIZACION PERIODO:
NOMBRE DEL DOCENTES: Mayra Osiris Mosquera Rios
FECHA: 24/08/19 AREA: Tecnologia e Informatica GRADQ: 10°1- 10°2

INDICADORES DE DESEMPENO:

1.1 Analizo los sistemas de control basados en la realimentacion de artefactos y procesos y explico su
funcionamiento y efecto.

2.1 Investigo y documento algunos procesos de la produccion y manufactura de productos

3.1 Propongo y evaluio el uso de la tecnologia para mejorar la productividad en la pequena empresa.
4.1 Bvallio los procesos productivos de diversos artefactos y sistemas tecnologicos teniendo en cuenta
sus efectos sobre el medio ambiente y las comunidades implicadas.

DESCRIPCION DE LAS ACTIVIDADES PEDAGOGICAS A DESARROLLAR:
ACTIVIDAD N1

1. Realice cuadro sinéptico donde explique las caracteristicas, tecnologias que corresponden a
la Cuarta Revolucién Industrial y su incidencia en la época actual y venidera.

ACTIVIDAD N1

Teniendo en cuenta la lectura sobre Mecanizacién, Automatizacién, Robotizaciéon y sistemas de
control responde a las siguientes preguntas:
1. Diga silos siguientes aparatos son ejemplos de mecanizacidn, automatizacién o robdtica.
Justifica la respuesta:

Un tractor.

Un horno eléctrico.

El secador de manos de un bafio publico (el que emite aire caliente).
Un seméforo.

Una moto sierra.

Licuadora

Las persianas que se abren o cierran en funcién de la luz exterior.

El piloto automatico de un avién.

Un coche teledirigido.

Un coche teledirigido capaz de detectar obstaculos.
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2. Explica cdmo se podria dotar de realimentacidn a los siguientes aparatos, cémo funcionaria
dicho sistema de realimentacién y qué sensores necesitarias para construirlo:
A. Un calentador eléctrico. C. Un deshumidificador.

B. Una farola. D. El sistema de llenado de una piscina.
C. Escalera eléctrica

E. Cisternadeinodoro.

F. Ascensor

3. ¢CAmo podrias solucionar los siguientes problemas? Explica qué tipo de sensores utilizarias y
cudl seria su funcién.

A. Necesitas que el sistema de control de un ascensor te indique en qué planta esta.

B. Necesitas controlar desde una cierta distancia que una plataforma suba y baje sin
tener que acercarte a ella.

C. Necesitas que un puente levadizo se detenga cuando se haya izado completamente.

D. Necesitas que una maquina de refrescos mantenga las bebidas a una temperatura
adecuada en verano.



1. Introduccion
Automatizacion

La busqueda de una mayor comodidad para los usuarios y de la
eliminacion de la posibilidad del fallo humano en la actividad
tecnoldgica y los procesos industriales se puede dividir en tres
fases:
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1.2 Fase: Mecanizacion. El usuario pasa de hacer un
trabajo a limitarse a controlar o programar una
maguina que lo hace. Las maquinas no sélo reducen el
trabajo manual sino el nimero de usuarios ocupados en
esa tarea.

Por ejemplo, elevar una carga pesada mediante un ascensor
supone que una sola persona, el ascensorista, puede realizar el
trabajo de muchos y ademas sin cansarse. Pasamos de necesitar
varias personas a sélo una para levantar una carga, y ademas
esa persona realiza un trabajo mas comodo que los antiguos
porteadores.
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2.2 Fase: Automatizacion. Cuando la maquina
pueda trabajar sin necesidad de un control
permanente por parte del usuario una vez que se
ha puesto en marcha.

Por ejemplo, sustituir el ascensor anterior por una escalera mecanica; ya no necesitamos a2 alguien que suba y
baje con la escalera, sino solamente que la ponga en marcha, la apague y la repare en caso de averia. Pasamos
de necesitar multiples ascensoristas a sélo un técnico que puede controlar todas las escaleras del edificio.

Robética
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3.2 Fase: Robotizacion. El ultimo paso consiste en .
sustituir no sodlo el trabaje manual del hombre sino -
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también el intelectual mediante una maquina inteligente - i ‘
gque no solo es capaz de hacer una labor repetitiva sin (] 4
necesidad de supervision externa, sino que sabe tomar - .1‘
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mecanicas por un control por ordenador capaz de poner en
marcha la escalera, bloguearla en caso de averia e
interrumpir su  funcionamiento cuando no  hay nadie
subiendo para ahorrar energia. Un solo técnico puede
supervisar varios ordenadores y cada une de éstos todas las
escaleras mecanicas de muchos edificios.

Principales Ventajas e Inconvenientes de la progresiva
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decisiones.
Por ejemplo, sustituimos al técnico de las escaleras ;
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Asi pues, la maquina es capaz de realizar un trabajo dirigido por un usuario, el autémata es capaz de realizar el
trabajo sencillo v repestitivo que le mandan sin necesidad de supervisién v el robot es capaz de decidir cudl es el
trabajo que debe hacer.

automatizacion

T

Existen robots antropomorfos, es decir, construides con una estructura similar a la del cuerpoc humaneo, gue
reciben 2l nombre de androides. Mo obstante, fuera de las novelas de ciencia-ficcion los androides no son de uso
habituzal en |3 industria, sino que la mayor parte de los robots que podemos wer en las empresas son maquinas
electrénicas que puaden o no tener algun brazo articulado.



f\ Sistemas de lazo cerrado o sistemas con
realimentacion o feedback. La toma de
decisiones del sistema no depende solo de |a
entrada sino también de la salida.

El sistema es mas flexible y capaz de reaccionar si el
resultado que estad obteniendo no es el esperado; los
sistemas a los que podemos llamar robots casi siempre
son de lazo cerrado.

Este seria el esquema que los define:

Comparador,

E“F:‘“ :" Elementos :uln :1 de

niraaa salida
de

i Control (Owtpert)

Fincha en I3 imagen pars ver un gjemplo de sistems de laz0
cerrado.

(Sensores)

Un sistema de riego en lazo cerrado, no se detendra al cabo de un tiempo fijo, sino cuando detecte que se
estd consiguiendo el objetivo buscado, es decir, que la humedad de las plantas es la adecuada. ¥ se pondra en
marcha, no a una hora determinada, sino en cualquier momento en que la humedad se sitde por debajo de un
valor determinado.

2. Sistemas de Control

Recordemos que los automatismos y los robots son capaces de
iniciar y detener procesos sin la intervencién manual del usuario.
Para ello necesitaran recibir informacion del exterior, procesarla y
emitir una respuesta; en un automatismo dicha respuesta serd
siempre la misma perc en un robot podemos tener diferentes
comportamientos segln las circunstancias. A esto se le llama un
sistema de control.

A lz informacion que recibe el sistema del exterior se le denomina
de forma genérica entrada o input. A& las condiciones que existen
en el exterior después de |la actuacion {o no actuacién) del robot
se les denomina de forma genérica salida o output.

Existen dos tipos de sistemas de control de un robot: sistemas de  Pincha en la imagen para ver un ejemplo de sistema
control de lazo abierto y sistemas de control de lazo cerrado. de lazo abierto

Sistemas de Lazo Abierto

Siébtemas de lazo abierto o sistemas sin realimentacion. La
salida no tiene efecto sobre el sistema.

Este seria el esquema que los define:

Senal de Elementos Senal de
Entrada de % Proceso —) Salida

(Input) (Ouput)

Control

La mayor parte de sistemas de lazo abierto seran automatismos a los que no podremos llamar en sentido estricto
robots porgue, al no tener en cuenta la salida, su capacidad de toma de decisiones “inteligentes” es muy limitada.

Por ejemplo, un sistema de riego en lazo abierto tiene un tempoerizader que lo pone en marcha todos los dias
a una determinada hora; riega las plantas durante un cierto tiempo pasado el cual se interrumpe, con
independencia de que las plantas hayan recibido la cantidad de agua adecuada, una cantidad excesiva o una
cantidad insuficiente. Se trata de un automatismo, pero no de un auténtico robot,

— Entrega de trabajo con todos los insumos pedidos
para cada una de las actividades.

— Buena ortografia, caligrafia y redaccion usando su
propias palabras

—  Citar la fuente bibliografica correspondiente

e Porcentaje evaluacion: —  Prepararse para la sustentacion.

PROCESO EVALUATIVO

20% TRABAJO ESCRITO y 80% SUSTENTACION FECHAS: (definir segiin cronograma)
FIRMA DEL DOCENTE: Mayra Osivis Mosquera los




