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1. Introducción
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2. Laboratorio Distribuido

En los últimos años los laboratorios virtuales han empezado a tener un 

gran impacto en los sistemas educativos, gracias a las ventajas que se 

obtienen al utilizar este tipo de tecnologías como apoyo y complemento 

de los procesos de enseñanza-aprendizaje.

 Permiten a los profesores una mejor demostración de los

conceptos vistos durante las sesiones de clase, simplemente

conectándose al laboratorio virtual y ejecutando los experimentos.

 Proveen una solución económica para apoyar los cursos de

aprendizaje a distancia.

 Permiten el acceso a plataformas de experimentación de alto

costo las 24 horas del día 7 días a la semana, entregándole a los

estudiantes la posibilidad de interactuar con ellas.

 Si se orientan con una pedagogía y metodología adecuada

pueden fomentar el trabajo colaborativo y el aprendizaje activo en el

estudiante.



2. Laboratorio Distribuido



2. Campus Virtual del L.D. 



LABORATORIO REMOTO DE 

ROBÓTICA MÓVIL



Arquitectura del Laboratorio



Robot Móvil Pioneer 3DX



Infraestructura de Comunicación



Interfaz de Usuarios



Experimentos Soportados



Retraso Temporal



LABORATORIO REMOTO DE 

ROBÓTICA DE MANIPULADORES



Arquitectura del Laboratorio



Robot Manipulador RV-2AJ

Robot Manipulador RV-2AJ

- Robot Mitsubishi MELFA
- Robot Industrial con 5 grados de libertad
- Articulación de tipo antropomórfico
- Capacidad de carga de hasta 2 Kg
- Velocidad máxima de 2,100 mm/s
- Repetibilidad de ±0.02 mm

- Entornos pequeños
- Prácticas académicas e investigativas

- Pinza neumática Shunk MPG 40
- ON – OFF
- 70 PSI

- Controlador Mitsubishi MELFA CR1-571
- Este controlador recibe órdenes desde el

TeachBox o desde un computador
personal a través del puerto serie RS-
232.



Infraestructura de Comunicación
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Ubicación
Retraso temporal (ms) Video 

(fps)

Distancia 

(km)

Ancho de 

bandaMin Max Promedio

Universidad del 

Quindío IP Local 1 23 10.15 15 > 1 100 Mbps

Universidad del 

Quindío IP Pública 15 230 61.07 10 > 1 100 Mbps

Universidad del 

Valle 

Red RENATA

15 78 29.33 12 a 15 150 a 200
10 Mbps Red 

RENATA

Universidad 

Autónoma de 

Barcelona

Red CLARA –

RENATA

312 781 455.57 7 a 10 > 10.000

45 Mbps 

CLARA

10 Mbps 

RENATA

Universidad Castilla 

la Mancha

Ciudad Real –

España

Red CLARA –

RENATA

328 719 437.86 8 a 10 > 10.000

45 Mbps 

CLARA

10 Mbps 

RENATA

Retraso Temporal



Conclusiones

Se presenta un laboratorio distribuido remoto para la enseñanza de la robótica, 

en el cual a través de la red de datos de alta velocidad RENATA se permite: 

La programación, supervisión y visualización (real y mímico en 2D) de la 

plataforma móvil Pioneer 3DX

La programación, supervisión y visualización del brazo robótico industrial 

Mitsubishi RV-2AJ a los estudiantes de las mismas universidades.  

El principal aporte de este proyecto es entregar una herramienta de aprendizaje 

de la robótica, la cual está asociada a la reconstrucción de los esquemas 

cognitivos actuando sobre las formas en que el alumno se apropia del 

conocimiento, como por ejemplo el análisis e interpretación de situaciones 

problemáticas, la formulación de estrategias y mecanismos de seguimiento de las 

mismas, el desarrollo de modelos para el trabajo colaborativo y cooperativo y el 

desarrollo de proyectos de trabajo como herramienta que sustenta la solución de 

las situaciones problemáticas.  



Preguntas?
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Arquitectura software Robot

3.2 Aplicación Robot



Arquitectura Software Servidor de Usuarios

3.3 Aplicación Servidor de Usuarios



Arquitectura de la Interfaz de 
Usuario

3.4 Aplicación Interfaz de Usuarios



3. Implementación software

Comunicación entre el controlador del robot y el servidor

- API SerialCommRV2AJ



3. Implementación software

Servidor



3. Implementación software

Arquitectura Cliente/Servidor


