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CLASIFICACION DE LOS ROBOTS 

Los robots pueden clasificarse de varias maneras. Una de las más conocidas formas de 

clasificación es la determinada por su arquitectura. Cabe decir que pese a que la clasificación 

anterior es la más conocida, existe otra no menos importante donde se tiene más en cuenta la 

potencia del software en el controlador, lo que es determinante de la utilidad y flexibilidad del 

robot dentro de las limitantes del diseño mecánico y la capacidad de los sensores. De acuerdo a 

esta posición los robots han sido clasificados de acuerdo a:  

  

1) su generación.  

2) su nivel de inteligencia.  

3) su nivel de control.  

4) su nivel de lenguaje de programación.  

  

Estas clasificaciones reflejan la potencia del software en el controlador, en particular, la 

sofisticada interacción de los sensores. La generación de un robot se determina por el orden 

histórico de desarrollos en la robótica. Cinco generaciones son normalmente asignadas a los 

robots industriales. La tercera generación es utilizada en la industria, la cuarta se desarrolla en los 

laboratorios de investigación, y la quinta generación es un gran sueño.  

Hablaremos primero entonces de las clasificaciones por arquitecturas y luego definiremos las 

clasificaciones por la potencia del software del controlador.  

Móviles 

Los robots móviles están provistos de patas, ruedas u orugas que los capacitan para desplazarse 

de acuerdo su programación. Elaboran la información que reciben a través de sus propios 

sistemas de sensores y se emplean en determinado tipo de instalaciones industriales, sobre todo 

para el transporte de mercancías en cadenas de producción y almacenes. También se utilizan 

robots de este tipo para la investigación en lugares de difícil acceso o muy distantes, como es el 

caso de la exploración espacial y las investigaciones o rescates submarinos. 
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Zoomórficos 

Robots caracterizados principalmente por sus sistema de locomoción que imita a diversos seres 

vivos. Los androides también podrían considerarse robots zoomórficos.  

 

Médicos 

Los robots médicos son, fundamentalmente, prótesis para disminuidos físicos que se adaptan al 

cuerpo y están dotados de potentes sistemas de mando. Con ellos se logra igualar con precisión 

los movimientos y funciones de los órganos o extremidades que suplen.  

 

Industriales 

Los robots industriales son artilugios mecánicos y electrónicos destinados a realizar de forma 

automática determinados procesos de fabricación o manipulación. Son en la actualidad los más 

frecuentes. Japón y Estados Unidos lideran la fabricación y consumo de robots industriales siendo 

Japón el número uno. 
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Teleoperadores 

Hay muchos "parientes de los robots" que no encajan exactamente en la definición precisa. Un 

ejemplo son los teleoperadores. Dependiendo de cómo se defina un robot, los teleoperadores 

pueden o no clasificarse como robots. Los teleoperadores se controlan remotamente por un 

operador humano. Cuando pueden ser considerados robots se les llama "telerobots". Cualquiera 

que sea su clase, los teleoperadores son generalmente muy sofisticados y extremadamente útiles 

en entornos peligrosos tales como residuos químicos y desactivación de bombas. Los robots 

teleoperadores son definidos por la NASA como: Dispositivos robóticos con brazos manipuladores 

y sensores con cierto grado de movilidad, controlados remotamente por un operador humano 

de manera directa o a través de un ordenador. 

 

 

Híbridos 

Estos robots corresponden a aquellos de difícil clasificación cuya estructura resulta de una 

combinación de las expuestas anteriormente. 

 

 


