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DISENO Y VALIDACION DE UNA MANO ANTROPOMORFICA PARA
IMPLEMENTACION EN ROBOT DE SERVICIO

PROBLEMA

En la robdtica de servicio, los actuadores convencionales enfrentan limitaciones en eficiencia, tamano
y capacidad de carga, lo que afecta el rendimiento de los robots en tareas de precision y movilidad.
Los sistemas de transmision tradicionales no son lo suficientemente adaptables para operar
eficientemente en entornos dinamicos o con tareas delicadas, como la manipulacion de objetos, esta
falta de optimizacion reduce la versatilidad y fiabilidad de los robots, lo que dificulta su aplicacion en
escenarios reales, por lo que es necesario desarrollar soluciones mas eficientes y adaptables para
mejorar su desempeio y reducir el mantenimiento.

OBIJETIVO GENERAL

Disenar una mano antropomorfica con movimientos especificos y orientada a complementar
proyectos dentro de entornos de robotica de servicio, integrando principios de diseno colaborativo y
manufactura aditiva.

PROPUESTA

La presente propuesta plantea el disefo y validacion de una mano antropomoérfica destinada a aplicaciones de robética de servicio,
con el proposito de complementar las capacidades del robot WALTER vy fortalecer su interaccion segura y natural con los seres
humanos. El desarrollo se fundamenta en un enfoque interdisciplinario que integra principios de disenno mecanico, control y validacion
experimental, orientado a garantizar precision, adaptabilidad y facilidad de integracion en el sistema existente. Se prioriza el empleo
de tecnologias de bajo costo y accesibles, con el fin de promover la transferencia de conocimiento, el impulso de la innovacién local y
la generacion de soluciones tecnolégicas aplicables en contextos académicos, de investigacion y de asistencia. En este sentido, el
proyecto no solo responde a una necesidad técnica, sino que también busca contribuir al avance de la inclusion tecnoldgica en
ambitos como la salud, la educacion y la atencidn a personas con movilidad reducida, consolidando un aporte significativo al
fortalecimiento de la robodtica colaborativa en el pais. Para llevar a cabo el proyecto, se empleara la siguiente metodologia:
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CONCLUSIONES Carga de motor Dynamixel AX12 con carga

o Se disend una mano antropomorfica para robotica de servicio, con enfoque colaborativo y manufactura aditiva, orientada a la
interaccion humano-robot.

o Se utilizaron motores Dynamixel: XL-320 en los dedos y AX-12 para el giro del antebrazo; la incorporacion de un reductor cicloidal
incremento la capacidad de carga del sistema de giro.

o Las pruebas evidenciaron reproducibilidad y control de fuerza suficientes para cumplir los criterios funcionales, gracias al
controlador y al sensor de fuerza - FSR402.
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