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Titulo proyecto
Disefio e implementacion de robots portatiles para asistencia a minusvalidos.

Valoracion proyecto
4

Descripcion proyecto

Los robots portéatiles se pueden clasificar en prétesis y oOrtesis. Los primeros sustituyen parte de un miembro
gue no existe mientras los segundos asisten a un miembro que existe pero funciona mal. Estos Ultimos
también se llaman exoesqueletos.

Se trata de implementar un brazo robot que asista al paciente minusvélido de forma que pueda estar solo
gran parte del dia. El robot deberia ser capaz de realizar algunas tareas elementales como abrir puertas,
ayudar al paciente a comer y beber, etc. El robot no deberia ser demasiado pesado.

Se trata de un proyecto es multidisciplinar por definicién, ya que son necesarios conocimientos de mecanica,
mecatronica, control, medicina.

Actualmente se esta desarrollando una prétesis para miembros superiores en colaboracioén con el Hospital La
Fe. Se ha formado un grupo multidisciplinar.

Actividades a realizar por el alumno

Como se ha dicho anteriormente, se esta implementando el primer prototipo, que no sera la version definitiva.
Dada la variedad de tareas, se van a necesitar expertos de diferentes ramas para realizar el proyecto. A
continuacion se van a enumerar algunas tareas dentro del proyecto. Segun el perfil del becario, se dedicaria
MAs a unas o a otras.

1. Control: se trata de implementar y ajustar diferentes formas de control. Por ejemplo control pos “posicion
por dinamica inversa y con compensacion de rozamiento y gravedad. Control de fuerza implicito y explicito.
Control de admitancia. Otros.

2. Mecatronica: se trata sobre todo de disefiar las transmisiones mecanicas de forma que los motores se
lleven lo més cerca posible del hombro, para de esta forma reducir la inercia. Sensorizacion.
Acondicionamiento de sefial.

3. Mecanica: Disefio mecanico de los elementos. Disefio de la ¢ mochila¢, a la que esta fijado el brazo.

4. Informética: Definicidn de la arquitectura de control. Interfaz entre el hombre y el robot (¢, Procesamiento de
voz?)

Horario
Flexible, adaptable a la disponibilidad del alumno
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