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Libros y Monografias

En este nimero traemos a nuestra seccion la recensién de una interesante obra sobre robots educativos asi como el anuncio de
un libro recientemente publicado sobre comunicaciones industriales. La publicacion de la obra “Cibernética Aplicada. Robots
educativos”, cuyo autor es Jests Salido Tercero, ya fue anunciada en nuestro nimero de enero y hoy publicamos la recensidn,
realizada por Eduardo Zalama, de la Universidad de Valladolid (Espafia). Se trata de un libro de gran interés para la docencia
ya que describe de forma muy amena y préictica el desarrollo de robots educativos tratando aspectos de mecdnica, electrénica,
control automédtico, programacion y su aplicacidn a la robética educativa.

Por su parte, el libro “Acceso a datos mediante OPC”, escrito por el también profesor de la Universidad de Valladolid, Jests
M. Zamarrefio, aborda principalmente la especificacién de acceso a datos mediante el estindar OPC tratando de mantener un
lenguaje lo mas sencillo posible para llegar a un amplio publico: operadores de planta, ingenieros de control y estudiantes de
las diversas titulaciones de grado en ingenieria. El propio autor nos ha enviado la informacion sobre su obra.

Animamos de nuevo a los lectores a enviar resimenes de novedades, tanto de libros como de tesis doctorales recientes, y a
solicitar recensiones de libros que consideren de interés para el drea a través de la direccién de correo electrénico que figura a
continuacion.

Carlos Bordéns Alba

Departamento de Ingenieria de Sistemas y Automadtica
Universidad de Sevilla

bordons @esi.us.es

RECENSION
Cibernética Aplicada. Robots educativos
Autor: Jesus Salido Tercero.
Editorial Rama. Madrid. 2009, 315 péaginas
ISBN: 978-84-7897-940-0.

El libro compendia la experiencia del autor en su actividad docente, especialmente en la asignatura de Cibernética Aplicada
que imparte en la titulacion de Ingenieria Técnica de Sistemas y Gestioén en la Universidad de Castilla la Mancha.

El libro narra de forma muy amena y prictica el desarrollo de robots educativos tratando aspectos de mecdnica, electrénica,
control automdtico, programacién y su aplicacién a la robdtica educativa. El libro puede utilizarse como libro de texto o de
apoyo a asignaturas de cardcter practico basadas en proyectos en el ambito de la mecatronica y robdtica. Este tipo de
asignaturas son muy demandas pues a los alumnos les suponen una gran motivacién y fascinacién el desarrollo de robots y
dispositivos que funcionan. Ademds, si se une el cardcter competitivo y colaborativo de los desarrollos, obtenemos un método
ideal de aprendizaje basado en experiencias que a los alumnos les encanta pues no supone grandes esfuerzos cognitivos y
memoristicos pero que les aporta un conjunto de conocimientos procedimentales, que fomentan el razonamiento y la toma de
decisidn, aspectos muy demandados en su futura vida profesional.

El libro esta escrito de forma muy cuidada y didéctica. Cada capitulo comienza con una breve resefia de los objetivos del
mismo. Para no distraer al lector, la informacion adicional sobre anécdotas, casos pricticos y aspectos no directamente
relacionados sobre el cuerpo principal del texto se incluyen en recuadros. Al final de cada capitulo se incluye un conjunto de
cuestiones que pueden ser utilizadas por los alumnos como preguntas de autoevaluacidén con las que pueden verificar si han
asimilado los conocimientos presentados.

La principal dificultad de escribir un libro de caricter practico sobre robética educativa en la que se han de abordar
conocimientos sobre diferentes disciplinas, es el profundizar mucho en una de ellas y tratar de forma superficial el resto. Un
ejemplo tipico, corresponde cuando se trata de desarrollar un robot educativo desde cero en el que tenemos que desarrollar las
placas micro controladoras, servoamplificadores, etc., prestando mucha atencién al desarrollo mecédnico y electrénico no
teniendo al final tiempo para verificar estrategias de control sobre el robot. Para evitar, estos inconvenientes la solucién es
utilizar kits de robots que incluyan tarjetas microcontroladoras y estructuras mecdnicas que permitan abordar aspectos de bajo
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nivel como acondicionamiento de sefiales, adaptacion de sensores y por otra parte la programacién de estrategias de control de
alto nivel. El libro de cibernética aplicada que presentamos trata de seguir este dltimo enfoque tratando de generalizar lo
suficiente para que los conceptos presentados no sean demasiado especificos de un determinado producto comercial.

Como el autor indica, los capitulos del libro son autocontenidos, no siendo necesario leerlos secuencialmente para su
comprension. Esto es importante pues particularmente creo que en una asignatura de robdtica educativa se deben abordar en
paralelo aspectos de sistemas sensoriales, actuadores y control para que desde las primeras etapas los alumnos puedan poner en
préctica los conocimientos adquiridos.

El capitulo primero es un capitulo muy breve introductorio sobre los inicios de la cibernética y del concepto de sistema,
modelado y control. En la introduccién el autor muestra el perfil de la ingenieria de sistemas, pudiéndose ser ésta una
introduccion tipica de cualquier asignatura béasica de control automatico.

El capitulo segundo se presenta algunos conceptos basicos de robdtica tanto de robética fija como de robotica movil
destacando aspectos de atributos, funcionalidad, caracteristicas y sistemas sensoriales. Estd presentado de forma clara, concisa
y elemental para lectores que no tienen conocimientos previos de robdtica.

El capitulo tercero se centra en el estudio de los sistemas de locomocién de robots méviles. Se presentan los procedimientos y
alternativas de construccién de la estructura fisica de un robot mévil y las ecuaciones cinemadticas del robot con traccién
diferencial. El capitulo presenta numerosas figuras y fotografias de robots lo que clarifica su lectura. Si acaso, hubiera podido
completarse con las ecuaciones cinemadticas de otras estructuras cinemadticas como la estructura triciclo o Ackerman.

El capitulo cuarto se dedica al estudio del hardware de control de un robot educativo. Se describen las diferencias de logica
cableada y programada, asi como una introduccién muy bdsica de los microcontroladores computadores en placa y su
aplicacién en robdtica. El autor dedica un apartado a la descripcion de la Intelligent Interfaz de Fischertechnik como propuesta
de dispositivo de programacion. La apuesta por una interfaz comercial tiene la ventaja de que permite a los alumnos centrarse
desde un primer momento de aspectos del control del robot sin necesidad de conocer a fondo la programacién de
microcontroladores. A cambio se pierde cierta generalidad, al depender de una placa especifica. Por ejemplo la interfaz de
Fischertechnick s6lo dispone de salida de motores triestado (OFF, ON+, ON-) lo que limita el desarrollo de diferentes
alternativas de control (PI, PID, etc.).

El capitulo quinto se dedica al estudio del control de robots mdviles, aborddndose aspectos de control de bajo nivel como es el
control de los motores que accionan las ruedas del robot y teniendo en cuenta aspectos presentes en toda aplicacion real como
son los efectos de saturacion, zona muerta y holguras de los engranajes. También se abordan las diferentes arquitecturas y
paradigmas de control global de los robots auténomos. El tema estd muy bien sintetizado si bien es de dificil implantacién
préctica cuando se dispone unicamente de sistemas basados en microcontrolador. En estos casos es necesario disponer de
sistemas de mayor capacidad de procesamiento y frameworks tipo “Player Stage” que permitan verificar las arquitecturas que
precisan mayor cantidad de recursos como son las deliberativas e hibridas.

En el capitulo sexto se aborda la programacién de robots méviles. Después de una pequena introduccién sobre la programacién
de robots industriales y méviles se plantea la programacién de diferentes comportamientos del robot educativo Edubot de
Fischertechnik. El utilizar un robot especifico educacional puede hacer pensar que para aprovechar los contenidos
desarrollados en el libro se debe disponer del propio robot. Sin embargo esto no asi pues al presentarse los ejemplos en
Interactive C, los programas pueden adaptarse muy facilmente a otros robots educacionales. Menos interesante puede ser para
el lector en el caso que no disponga del kit de Fischertechnik la parte dedicada a la programacién grafica mediante LLWin.

El capitulo séptimo se dedica al estudio de los sistemas sensoriales que debe tener un robot mévil. El capitulo aborda aspectos
interesantes para el lector como muestreo de la sefial, conversién analdgica digital, resolucién, precisién y sensibilidad. Se
presentan de forma concisa y clara los sensores mas demandados en las aplicaciones de robética educativa, dando detalles de
su principio de funcionamiento y su conexion a una tarjeta microcontroladora.

El capitulo octavo se centra en el estudio de los dispositivos de actuacién y en especial los motores de corriente continua. Se
resumen las principales ecuaciones que describen el comportamiento de un motor de corriente continua y cdmo interpretar las
curvas caracteristicas de un motor. Especialmente importante es la seccion sobre selecciéon de motores eléctricos comerciales
pues es una tarea que tarde o temprano hay que realizar en todo proyecto mecatrénico. El capitulo estd jalonado de numerosos
ejemplos practicos que favorecen el aprendizaje. El capitulo finaliza con la presentacién de los diferentes sistemas de control
de motores eléctricos y dispositivos de conmutacién.
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El capitulo noveno se dedica al estudio de los sistemas mecanicos de transmision de potencia. Se abordan los aspectos basicos
de acoplamiento, engranajes y transmisiéon de movimiento.

Finalmente el capitulo décimo se dedica a la alimentacién eléctrica de sistemas auténomos. Este es un capitulo muy de
agradecer, que se suele obviar en muchos libros de texto pero que resulta de gran importancia. El capitulo aporta nociones
interesantes de cardcter practico sobre los diferentes tipos de baterias y su sistemas de recarga, regulacion de potencia, ruido
eléctrico y técnicas de aislamiento.

Eduardo Zalama

Escuela de Ingenierias Industriales

Departamento de Ingenieria de Sistemas y Automadtica
Universidad de Valladolid
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NOVEDAD
Acceso a datos mediante OPC
Autor: Jestis M. Zamarrefio
Editorial: Andavira, 2010. 88 pdaginas
ISBN: 978-84-8408-565-2.

El estdndar OPC ha supuesto una auténtica revolucion en la comunicacién industrial y ha facilitado enormemente la labor de
integracion de sistemas. Este libro aborda principalmente la especificacién de acceso a datos tratando de mantener un lenguaje
lo mas sencillo posible para llegar al publico mas amplio: operadores de planta, ingenieros de control y estudiantes de las
diversas titulaciones de grado en ingenieria.

El autor, Jesis M. Zamarrefo, es Doctor en Fisica y profesor titular del departamento de Ingenieria de Sistemas y Automadtica
de la Universidad de Valladolid. Tiene una amplia experiencia docente en estos temas tanto en el &mbito universitario como
industrial.

La razén principal para escribir este libro ha sido la ausencia en la literatura de un texto en castellano que abordara el tema de
las comunicaciones OPC. Solamente existe un libro, en lengua inglesa, que explica el estindar OPC. Por supuesto, también se
puede acceder a las especificaciones OPC originales, pero éstas son enormemente dificiles de leer (y entender) para una
persona no especialista en temas informdticos.

El presente libro ha sido escrito tratando de mantener un lenguaje lo mds sencillo posible para que sea facil de entender por el
publico mas amplio, desde operadores de planta hasta ingenieros de control, asi como estudiantes de las diversas titulaciones
de grado en ingenieria. Para la redaccidn de este texto, el autor hace uso de su experiencia docente en estos temas, tanto a
estudiantes de ingenieria quimica, como a personal técnico de empresas petroquimicas.

La tabla de contenidos es la siguiente:

1. Introduccién a OPC
1.1.  Quées OPC
1.2.  Utilidad
1.3.  Historia
1.4.  Tecnologias asociadas
1.5.  Beneficios
2. Fundamentos de OPC
2.1.  Introduccién
2.2.  Arquitectura
2.3.  Tipos de servidores (especificaciones)
2.4.  Objetos e Interfaces
3. Visién técnica de OPC DA
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3.1.
3.2.
3.3.
3.4.
3.5.
3.6.
3.7.

Introduccién

El espacio de nombres
Modelo l6gico de objetos
Interfaces

Grupos OPC

Items OPC

Software requerido

4. Conclusiones



