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MÁQUINAS, AUTOMATISMOS Y ROBOTS (resumen)
A lo largo del  tiempo las personas han ideado herramientas  que les ayuden en las tareas pesadas,
peligrosas  y repetitivas, facilitando su trabajo o incluso eliminando su intervención. La evolución ha sido:

1ª FASE.- MECANISMO: Es  un dispositivo o HERRAMIENTA que que permite un menor esfuerzo
físico por parte del usuario o le facilita el trabajo al cambiar la dirección de la aplicación de la
fuerza.  Un  mecanismo  produce  un  MOVIMIENTO  al  ser  accionado  por  el  usuario  de  forma
MANUAL,  pero  su  construcción  le  permite  ahorrar  fuerza  física.  Ejemplos  de  mecanismos
simples: La Rueda, La Palanca, el Plano inclinado, la Polea, el Torno.

https://www.ingenierizando.com/maquinas-y-mecanismos/maquina-simple/

2ª FASE.- MÁQUINA: es un conjunto de MECANISMOS combinados que utilizan para funcionar una
ENERGÍA NO HUMANA (electricidad, vapor, energía hidráulica...). La función de la persona es sólo
manejar  la  máquina,  pudiendo  disponer  la  máquina  de  elementos  para  aplicar  y  regular  la
energía  que  proporciona  (pulsadores,  botones,  gatillos,  selectores,  palancas,  volantes...).
Ejemplos: taladradora eléctrica, volquete hidráulico de un camión. 

https://www.ingenierizando.com/maquinas-y-mecanismos/maquina/

3ª FASE.- AUTOMATISMO: Cuando la MÁQUINA está diseñada de forma que es capaz de realizar un
proceso sin intervención humana, entonces se dice que es AUTOMÁTICA. Habitualmente se trata
de procesos CÍCLICOS, es decir, tareas que se repiten siguiendo una secuencia o PROGRAMA.
Ejemplo: reloj de cuco.

https://lacasachiquita.blogspot.com/2014/05/la-apasionante-historia-de-los-relojes.html
https://youtu.be/EBrlZ1LTh10?feature=shared

4ª FASE.- SISTEMA DE CONTROL: Es un dispositivo que trata de controlar una magnitud física (la
temperatura, la luz,  la presión, la posición o velocidad de una máquina...)  actuando sobre el
entorno mediante un ACTUADOR. Un SISTEMA de control puede ser un MECANISMO o NO, por
tanto  no  tiene  por  qué  producir  movimiento.  Podemos  distinguir  diversos  SISTEMAS  DE
CONTROL dependiendo de si disponen o no de algún tipo de SENSOR para detectar el valor del
parámetro físico que se desea controlar:
 SISTEMA  DE  CONTROL  EN  LAZO  ABIERTO:  el  AUTOMATISMO  NO  lleva  ningún  SENSOR.

Ejemplo: estufa.
 SISTEMA DE CONTROL EN LAZO CERRADO: el AUTOMATISMO cuenta con algún SENSOR para

obtener información de la VARIABLE FÍSICA que se desea controlar, de modo que se produce
una REALIMENTACIÓN que permite ajustar el funcionamiento para lograr el objetivo deseado.
Ejemplo: Cisterna del inodoro.

 SISTEMA DE CONTROL PROGRAMABLE: dispone de SENSOR (o sensores) pero el CONTROL lo
lleva  a  cabo  un  ORDENADOR  (o  CONTROLADOR)  siguiendo  un  PROGRAMA  previamente
grabado, que puede modificarse si se desea, variando el funcionamiento. Ejemplo: Cadena de
montaje de una fábrica https://www.sicma21.com/que-es-un-plc/

5ª FASE.- ROBOT: Para que una máquina se considere un ROBOT, debe cumplirse que:
 Sea una MÁQUINA, o sea, que cuente con elementos MECÁNICOS que producen movimiento:

o  se  mueve  el  ROBOT o  tiene elementos  móviles  para  MANIPULAR objetos  del  entorno,
denominándose en este último caso BRAZO ROBOT.

 Que lleve SENSORES que le permitan actuar en función del entorno físico.
 Que sea PROGRAMABLE: su funcionamiento debe poder variarse cambiando el PROGRAMA.
 Que sea  AUTÓNOMO:  el  PROGRAMA lo  ejecuta  un  CONTROLADOR  que  forma parte  del

ROBOT,  no  se  controla  desde  un  equipo  externo.  Igualmente  lleva  consigo  la  fuente  de
alimentación. https://www.flexbot.es/que-es-un-robot/

https://www.edsrobotics.com/blog/que-es-la-robotica/
NOTA: Hoy día se denomina “BOT” a un sistema de inteligencia Artificial aunque no cumpla más criterios.

https://www.ingenierizando.com/maquinas-y-mecanismos/maquina-simple/
https://www.edsrobotics.com/blog/que-es-la-robotica/
https://www.flexbot.es/que-es-un-robot/
https://www.sicma21.com/que-es-un-plc/
https://youtu.be/EBrlZ1LTh10?feature=shared
https://lacasachiquita.blogspot.com/2014/05/la-apasionante-historia-de-los-relojes.html
https://www.ingenierizando.com/maquinas-y-mecanismos/maquina/


CUESTIONES:
1. Observa las imágenes y clasifica los artefactos en MÁQUINA, AUTOMATISMO o ROBOT:

Sierra de calar
“Robot” de cocina Thermomix

DRON autónomo repartidor

Lavadora eléctrica
Reproductor y Grabador  de

CD/DVD

Aspiradora automática

Cortadora de césped de gasolina Transportador autónomo
Puerta corredera de un comercio.

Peladora eléctrica
Reloj despertador de timbre

Brazo empaquetador

Transportador de maletas
autónomo

Batidora eléctrica de mano

Cafetera Nespresso

“Robot” amasador de cocina
DRON controlado por mando a

distancia

Vehículo autónomo



2. ¿Cuál es la diferencia entre MECANISMO y MÁQUINA?

3. Identifica entre los objetos siguientes cuáles son MECANISMOS y cuáles MÁQUINAS:

Taladro tipo berbiquí Montacargas motorizado

Elevador de manivela
Abrelatas manual

Taladro eléctrico
Mesa elevadora

Hormigonera manual eléctrica Máquina de coser de pedal

Exprimidor de palanca Cortasetos eléctrico

4. Explica la diferencia entre una MÁQUINA y un AUTOMATISMO



5. Completa los diagramas de bloque de los sistemas de control en LAZO ABIERTO y LAZO CERRADO
escribiendo lo que falta en todos los lugares donde hay línea de puntos:

LAZO...........................................

…..............          …......... …............

…............................

LAZO...........................................

…..............    …..............

6. De  entre  los  ejemplos  siguientes,  etiqueta  los  siguientes  robots  dentro  de  las  categorías
estudiadas:  androide,  móvil,  poliarticulado,  guiado,  controlado  por  sensores,  adaptable,  de
inteligencia artificial. Puedes utilizar varias de las etiquetas anteriores para cada robot.

…........................ …........................…........................

…........................

…........................…........................


