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RESUMEN:

Al tomar un objeto se tiene algún tipo de  
conocimiento sobre la fuerza con la que se debe 
sujetar para evitar que el objeto se caiga o sea 
deformado o destruido. Este trabajo se relaciona 
con el diseño de un sistema mecatrónico con dos 
dedos y los correspondientes sensores de 
posición y fuerza para realizar acciones de 
sujeción de objetos.

OBJETIVOS:

Diseñar y construir un efector de dos dedos que 
reproduzca algunos de los movimientos de  la 
mano humana, usando músculos neumáticos, 
para sujetar pequeños objetos.  

ASPECTOS RELEVANTES:

• Familiarización con la estructura  esquelética y   
muscular de la mano humano.

• Reproducir lo más conveniente posible los   
movimientos de dos dedos.

• Uso de músculos neumáticos debido a su   
semejanza en funcionamiento y forma con los    
músculos biológicos

• Uso de músculos neumáticos

Figura. Músculo neumático  Cenidet   

Similitud del músculo biológico          
y músculo neumático

SISTEMA PROPUESTO:

REPRESENTACION D-H
Eslabón θ ι di a i α ι

1 θ 1 0 0 90°
2 θ 2 0 L2 0
3 θ 3 0 L3 0
4 θ 4 0 L4 0

Movimiento rotacional con 
dos músculos en 
antagonismos
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