ETAPA 4 — ;Por donde avanzara mejor?: Modificando la friccion
Mantener iguales: nlmero de ciclos + configuracion de médulos 3D.

Presentar las dos superficies: ll Menor rugosidad B Mayor rugosidad

Antes de experimentar preguntar:

“¢Sobre cudl superficie creen que nuestro Soft Robot lograré desplazarse més?”

0 Registrar la prediccion.

. Realizar la misma cantidad de ciclos
sobre ambas superficies.
Medir el desplazamiento.

Preguntar:

“¢Se movib igual sobre las dos superficies?”
“¢En cudl avanzé mas?”

“¢Qué papel creen que tuvo la friccion?”

“¢Pas6 lo que habian imaginado?”
Evitar anticipar que una superficie serd “mejor”. El objetivo es que los participantes lo
descubran experimentalmente, ya que la interaccion entre friccion, deformacion y
puntos de contacto puede ser determinante para la locomocion de robots blandos.

3.REFLEXION

Pensamos en lo que aprendimos y concluimos. Como apoyo puedes utilizar la ficha “Explora

tu robot” para resumir los resultados.
ETAPA 5 — Soft Robot Challenge

Ahora cada equipo debe utilizar lo aprendido para elegir una combinacion:
Ciclos de inflado/desinflado + Configuracién de médulos 3D + Superficie

“Con todo lo que descubrimos, ¢qué combinacion elegirian para lograr que el Soft Robot

se desplace lo mds posible?”

Instalar uno o dos AprilTag en el cuerpo del Soft Robot. Ingresar al link de SoftRobot
Challenge disponible en el QRr, donde mediante vision artificial se puede detectar la

posicién y desplazamiento del soft robot.

Antes de probar, deben formular una hipétesis:
“Creemos que huestro robot avanzara mds si usamos

4.APLICACION

Generalizamos lo aprendido.

ETAPA 6— ¢Qué descubrimos?

Reunir nuevamente al grupo.

Preguntar:

“$Qué ocurrié cuando cambiamos los ciclos?”

“¢Qué ocurrié cuando restringimos partes del cuerpo?”

“¢Se comportd igual sobre las dos superficies?”
Construir colectivamente tres ideas:

———we—porque ______."

“¢Qué combinacién funcioné mejor?”
“éNuestra hipétesis fue apoyada por los
resultados?”

La neumdtica permite generar la deformacion del robot.
Modificar la elasticidad, cambia las restricciones de su cuerpo ante la defomracion y

puede cambiar su movimiento.

La friccién, influye en la interaccién entre el robot y la superficie influye en su

desplazamiento.

CONSEJOS PARA UNA BUENA MEDIACION

Recomendaciones

v/Formula preguntas antes de explicar.

v/Permite que los niflos manipulen y prueben.

v/Promueve que surjan diferentes hipotesis.

v/Pregunta “¢qué observaste?” en lugar de “¢cudl es la
respuesta?”.

v/ Utiliza palabras cientificas acompariadas de explicaciones
sencillas.

v/Permite repetir los experimentos.

v/Favorece que nifas y ninos participen por igual.

Qué evitar

X Corregir inmediatamente una prediccion.

X Anticipar cudl combinacion deberia funcionar mejor.
XTransformar la experiencia en una competencia por
velocidad.

XDar explicaciones demasiado largas.

XExigir que nifos pequenos escriban sus resultados.

IDEA CENTRAL PARA EL FACILITADOR

El objetivo del Soft Robot Challenge no es encontrar una
Unica configuracion “correcta” para que el robot se
mueva mejor.

La experiencia busca que cada participante descubra
que el comportamiento de un robot puede cambiar
cuando modificamos su neumatica, la restriccion de
su cuerpo y la superficie sobre la que se desplaza, y
que podemos utilizar la experimentacion y la evidencia
para mejorar su disefio.

DISENAR ES IMAGINAR + FORMULAR HIPOTESIS
+ PROBAR + MEDIR + COMPARAR + MEJORAR

Ese ciclo constituye el corazén de la experiencia de La
Roboteca, acercando a las y los participantes a la forma
en que cientificos, cientificas e ingenieros investigan,
disefian y mejoran soluciones.

LA
ROBO
TECA

GUIA PARA
FACILITADORES

SOFT ROBOT CHALLENGE: ROBOTICA BIO INSPIRADA

Publico: nifas y nifios desde los 7 anos | Duracién sugerida: 20 minutos

¢{QUE BUSCAMOS CON ESTE TALLER?

El “Soft Robot Challenge” propone una experiencia prdctica de introduccion a la robética
blanda, mediante la indagacion, experimentacién y andlisis de un robot neumatico
bioinspirado capaz de desplazarse sobre una superficie. El dispositivo utiliza un cuerpo
flexible de silicona con cédmaras neumaticas que se deforman al introducir aire mediante
una jeringa. A diferencia de un robot convencional, no utiliza motores eléctricos, ruedas ni
articulaciones rigidas.

¢QUE ES LA INDAGACION?
La indagacién es una forma de aprender ciencias donde las personas construyen conocimiento
a partir de preguntas, exploracion, observacion y evidencia.

La indagacién tiene fases principales que son: focalizacion, exploracion, reflexion y
aplicacién.

0 FOCALIZACION g
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CONCEPTOS CLAVE: ;QUE ES UN ROBOT?

Una definiciéon sencilla para el facilitador es:
Un robot es una maquina disefiada para realizar una tarea mediante la interaccion entre
su estructura, una fuente de energia y mecanismos que producen una accion.

Existen robots muy diferentes. Algunos tienen ruedas, otros brazos, patas o estructuras
flexibles. Algunos son controlados directamente por personas y otros incorporan sensores,
programacion y distintos grados de autonomia.

Una pregunta importante

¢Un robot tiene que parecerse a una persona?

No. Un brazo industrial, un robot explorador o un pequefio Bristlebot pueden ser robots
aunque no tengan cabeza, brazos o piernas.

¢QUE ES UN SOFT ROBOT?

Un Soft Robot o robot blando es un robot construido total o parcialmente con materiales
flexibles y deformables. A diferencia de los robots rigidos, su estructura puede cambiar de
forma para generar movimiento, adaptarse al entorno o interactuar con objetos y superficies.
Su funcionamiento combina las propiedades de sus materiales, el disefio de su estructura
y una fuente de actuacién, como el aire a presion.

« Neumatica: Es una tecnologia que utiliza aire a presiéon para transmitir energia y
generar fuerzas o movimientos. En un robot blando, al introducir o extraer aire de sus
cdmaras internas cambia la presion, provocando que su estructura flexible se
deforme y produzca movimiento.

Elasticidad: Es la capacidad de un material para deformarse cuando se le aplica una
fuerza y recuperar total o parcialmente su forma cuando esa fuerza deja de actuar. En
los robots blandos, las propiedades eldsticas de los materiales permiten que su
cuerpo se doble, estire o cambie de forma para generar movimiento.

Friccién: Es una fuerza que aparece cuando dos superficies estdn en contacto y existe
movimiento o tendencia al movimiento entre ellas. En un robot blando que se despla-
za reptando, la friccién entre su cuerpo y el suelo puede proporcionar el agarre
necesario para transformar la deformacion del robot en desplazamiento.

. o2

Vision Artificial: Es una tecnologia que permite a un computador obtener informaciéon
a partir de imdgenes captadas por una cdmara. Mediante algoritmos, el sistema
puede reconocer elementos de una imagen, identificar su posicién y seguir coémo
cambia esa posicion en el tiempo.
En nuestro taller utilizamos un marcador visual llamado AprilTag. Estos marcadores estén
disefiados para ser detectados automdaticamente por una cdmara y pueden utilizarse
como referencia para estimar la posicién y orientacién de un objeto.

e ¢Quéesun AprilTag? Un AprilTag es un marcador visual formado por un patrén
geométrico que puede ser reconocido por una cdmara. Al colocarlo sobre nuestro
Soft Robot, el sistema puede identificarlo y seguir su posicién mientras se mueve.

1.FOCALIZACION

La focalizacién se concentrard en:

a)Abordar conceptos claves, ¢;Qué es un soft robot?, Que es la
neumdtica, la elasticidad y la friccion.

B) ¢Quienes hacen robots? , relevando el rol de las mujeres en
robética y demostrando que todos y todas podemos construir y
disefiar. Especialmente compartir el caso de Cecilia Laschi, quien
dio origen a la robética blanda.

C) ¢Donde se construyen robots?, donde se aborda la importancia
de los robots hechos en Chile. Para ello sugerimos proyectar las
cdépsulas de video disponibles en los materiales complementarios
de La Roboteca.

2.EXPLORACION

Presentar los recursos materiales y experimentamos

ETAPA 1— Conozcamos al Soft Robot
Mostrar el robot sin accionar la jeringa.
Preguntar:

“¢Qué creen que es esto?”

“¢En qué se diferencia de los robots que
conocemos?” e i
“4Cémo creen que podria moverse si no ¢Qué cambio en el cuerpo del robot?

tiene ruedas, patas articuladas ni motores?” ¢Que creen que estd produciendo esa
deformacion?”

Permitir que los participantes observen y
manipulen cuidadosamente el robot.
Realizar un ciclo breve de inflado y
desinflado.

Explicar:

“Este es un robot blando o Soft Robot. Su cuerpo estd construido con un material flexible
que puede deformarse. Cuando introducimos aire con la jeringa, cambia la presién en su
interior y su cuerpo se deforma. Al liberar el aire, tiende a recuperar su forma.”

ETAPA 2 — ;Qué pasa si cambiamos la neumética?

Mantener iguales:
médulos 3D ( sin médulos ain) + superficie.

Modificar dnicamente el nUmero de ciclos de inflado y desinflado.
Por ejemplo:
5 ciclos — 10 ciclos —> 15 ciclos

Antes de probar preguntar: “¢Cémo creen que cambiard el desplazamiento del robot si
realizamos mas ciclos de inflado y desinflado?”

Cada equipo registra su hipotesis.
Realizar las pruebas y medir el desplazamiento.

Preguntar:

“:Qué ocurridé cuando aumentamos los ciclos?”

“:El robot avanzé mdas?”

“¢Cada ciclo produjo aproximadamente el mismo desplazamiento?”

“¢Coincidi6 el resultado con nuestra hipotesis?”

Explicar:

“La neumdtica utiliza aire a presién para producir cambios en la forma del robot. Cada
ciclo de inflado y desinflado genera una nueva secuencia de deformacion.”

ETAPA 3 — cQué pasa si modificamos su elasticidad?
Mantener iguales: nimero de ciclos + superficie.
Presentar los médulos 3D.

Explicar:

“Estos médulos restringen la deformacion de determinadas partes del cuerpo,
modificando asi se elasticidad. Al colocarlos podemos modificar dénde el robot se
dobla més y dénde se dobla menos.”

Una definiciéon sencilla para el facilitador es:
Un robot es una maquina disefiada para realizar una tarea mediante la interaccion
entre su estructura, una fuente de energia y mecanismos que producen una accion.

Presentar las configuraciones seleccionadas para el taller, por ejemplo:
baja restriccion —> restriccion intermedia — mayor restriccion

Antes de probar preguntar:
“&¢Como creen que cambiarda el movimiento del robot si restringimos algunas partes
de su cuerpo?”

Realizar las pruebas manteniendo las demds condiciones.

Preguntar: Reforzar:

“¢Cambi6 la forma en que se doblaba?” “No estamos cambiando el material del
“¢Cambid cudnto avanzo?” robot; estamos cambiando cudnto
“¢Qué configuracién produjo mayor puede deformarse su estructura en
desplazamiento?” determinadas zonas.”

“¢Por qué creen que ocurrio?”




