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RESUMEN:- » Realizar el modelado cinematico y dindmico del

efector

Al tomar un objeto se tiene algun tipo de
conocimiento sobre la fuerza con la que se debe

sujetar para evitar que el objeto se caiga 0 sea REPRESENTACION D-H

deformado o destruido. Este trabajo se relaciona e g8 o

con el disefio de un sistema mecatrénico con dos 2 6, 0 L, o0

dedos y los correspondientes sensores de j f} g t g
4 4

posicion y fuerza para realizar acciones de
sujecion de objetos.

OBJETIVOS:

Diseflar y construir un efector de dos dedos que
reproduzca algunos de los movimientos de la
mano humana, usando musculos neumaéticos,
para sujetar pequefios objetos.

ASPECTOS RELEVANTES:

e Familiarizacion con la estructura esqueléticay
muscular de la mano humano.
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* Reproducir lo més conveniente posible los
movimientos de dos dedos.
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* Uso de musculos neuméticos debido a su DEDO ROBOT SENSORES DE EFECTO
semejanza en funcionamiento y forma con los FALL Y FUERZA
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Similitud del muasculo biolégico . & | e
y musculo neumatico 1 =

Do Figura. Musculo neumatico Cenidet

SISTEMA PROPUESTO:

Fuerzas que
intervienen en el
agarre de un objeto
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MUSCULO TARJETAS DE
NEUMATICO Y ADQUSICION Y PC
VALVULAS

Movimiento rotacional con
dos musculos en
antagonismos




