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CASO PRACTICO
OBJETIVO: Que el alumno conozca la forma de Trabajar con Texto en Power Point, escribir y utilizar texto en las diapositivas.
	
INTRODUCCION: En las diapositivas podemos insertar textos y aplicarles casi las mismas operaciones que con un procesador de texto, es decir, podemos modificar el tamaño de la letra, color, forma, podemos organizar los textos en párrafos, podemos aplicarles sangrías, etc.

DESARROLLO: Los alumnos del grupo tienen que entregar 3 impresiones de las diapositivas, una con un título y un subtítulo, y otra con los cuatro datos que pido en el pie de página de sus trabajos.

PREGUNTAS: ¿Cómo insertar texto dentro de una diapositiva, donde solo queremos poner texto e imagen?

SOLUCION: 
Utilizando letra Comic Sans M 20 y acomodar el texto de tal manera que puedas integrarle las imágenes debajo de texto como lo observas en el ejemplo.

Creas una diapositiva en blanco, insertas el texto que está dentro de la primera diapositiva.
Crea una diapositiva dos objetos: y pegas el texto que se indica. El tipo de letra es comic Sans MS, en el numero que ajuste la diapositiva


Caso práctico No. 4
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Los robots pueden ser de diferentes tipos, cada uno desempefiando
acciones diferentes, entre los tipos mds comunes podemos
mencionar:

* Robots  Androides: son aquellos « Robots Médicos: estos robots logran

robots que se parecen y actian como igualar la precisién de los movimientos y
las funcione de los érganos que
estdn remplazando.

seres humanos.
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Caracteristicas Generales de los robots

Los robots pueden ser de diferentes diseffos al igual que programas, todo depende de la funcién
que vayan a realizar. Lo que si se conoce son las diferentes caracteristicas que pueden poseer, entre
estas encontramos:

< La precisién que tienen a la hora de realizar una accién o movimiento.

+ La capacidad de carga, en kilogramos que el robot puede manejar.

+El grado de libertad que tienen con sus movimientos.

#El sistema de coordenadas que especifica a que direcciones se realizaran sus
movimientos y posiciones. Estas pueden ser coordenadas cartesianas (x.y.z).,
cilindricas, al igual que polares.

+ La programacién de cada robot o el poder de aprendizaje que cada uno tiene.




