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TEMA:

iDlI SE¥Y GONSTRUCCION DE UN ROSTRO
ROBOTICO DE APARIENCIA HUMANA, CON
CAPACIDAD DE EJECUTAR GESTOS Y
EMOCIONES, PARA LA ESPE EXTENSION
LATACUNGAO




Objetivo General

Disefiar y construir un rostro robotico que ejecute gestosy emociones
acordesa lashumanas

Objetivos Especificos

A Disefary construirmecanismosje soportey movimientoparael cuelloy
cabezalelrobot,asicomovariosmusculosiela cara

A Construirun sistemamecanicoquerealiceel movimientode abrir y cerrar
los parpadosy la boca, asi como el posicionamientosobre dos ejes
diferentestantoparael rostroy paralos ojos.

A Ensamblarlas partes fijas y moviles de la cabezadel robot, segiin
parametrosle disefioy estudiogealizados

A Estableceun sistemade control que permitacambiarlos gestosdel robot

bajocomandogie programacion
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TRWSVASION BARA TA EXCRURRETR FUNDAMENTOS TEORICOS

A Robot

Significa postular sistemas mecatronicos que
desempeferuna funciéon, usando el desarrollo de
decisionegreviamentgrogramadasnismasque son
la basedel pensamientatrtificial.

A Antropomorfismo

El términoantropomorficoyelacionael resultaddinal
delrobot,frenteala o lascualidadegjuerepresentau
forma

A Animatronica

Es la técnicaque, medianteel uso de mecanismos
roboticos,simulael aspectoy comportamientale los
seresvivos, empleandomarionetasu otros mufiecos
mecanicos

A RobotsAndroides

No solo son robots antropomorficos de tipo
humanoide, sino que ademas poseeniii ni C i
ar t i fbajauncaricaptgnesperado
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Esun estadcanimicoquesurgepor algunaimpresionsensorialp la aparicionenla

Emocion

mentede ideaso recuerdosguegeneraralteracione®nlos gestosexpresionesenla

atenciony enlasacciones
Gesto

Es todo aquel movimiento del cuerpoo del rostro que tiene como objetivo el
transmitiremociones quienlos ve o recibe Es quizasla formade comunicaciomo

verbalmascomun
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Autismo y la Robot-Terapia

El autismono es consideradacomo una enfermedades un sindromeque se
resumecomoun conjuntode dificultadesqueafectan

A La socializacién
La comunicacion
La imaginacion

La planificacion

La reciprocidacemocional

o o Io Do Do

Evidenciaconductagepetitivaso inusuales
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ST s se e e wvson: FUNDAMENTOS TEORICOS

6dulo WTV0206SD-16P Modulo Bluetooth HGO7.
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Servomotor Plastico de Corriente Continua. Fusible

Microfono i Transductores Altavoz- Transductor
lectroadlistico de Condensador Electroacustico Magnético



ESpE CAPITULO Il

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS DISENO, SELECCION Y CONSTRUCCION

INNOVACION PARA LA EXCELENCIA

Geometria del Sistema
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Parametros de Diseno

V El tamanodel rostro robotico, asi como el torso del mismo, debenser
conformea las dimensionesy caracteristicasle una personanormal de

sexomasculino

V El pesodel rostro robotico debe ser no mayor a 6 kilogramos como

medidaaproximada

V El rostro robotico debe conservar su posicion y estabilidad como

conjunto,ya seaal estarapagadam prendido

as componentesle sujecionno debenservisiblespor ninginmotivo, de

ueno alterela apariencidinal.
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Distribucion por Regiones del Rostro Robotico
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Region Frontal
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Region Maxilar
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Region Craneal
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Base Mecéanica del Robot

> Base Central

> Soporte de Servomotor
= e Principal

> Chumacera

> Quello Mecanico

> Soporte Base
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Pe Region ' Peso Region
Frontal Caneal

Base Central del Robot

AceroASTM A36

V Resistenciala tracciony ductibilidadbaja

V Buenamaguinabilidady resistencial desgaste
V Materialsoldable

V Debajocostoenel mercado



von Mizes (Minm*2 (MF

Mombre de modelo: hase central
Mombre de estudio; Eztudio 1 124
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Gréfico de la Tension de Von Mises

Mombre de modelo: base central FOs
Mombre de estudio; Extudio 1

Tipo de resultado: Factor de seguridad Factor de seguridadi
Criterio: Automético
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Grafico del Factor de Seguridad

Comprobacion de la Estructura de la
Base Central del Rostro Roboético

URES (tmm)
Mombre de modeld: base central 0169
Mombre de estudio; Estudia 1 i
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Grafico del Desplazamiento Estatico

.0

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
INNOVACION PARA LA EXCELENCIA

$ESPE



ESpE CAPITULO Il

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS DISENO, SELECCION Y CONSTRUCCION

INNOVACION PARA LA EXCELENCIA

Eje Principal del Robot Seleccion del Material

Calculo del esfuerzo flexionante
— M®
S b~ |

= (092Nm)X0.0098 ) 4 57, 16aN = 37m1Pa
6.3% 10°m ~

Calculo del esfuerzo de compresion directo

o F
A
13.66N

S, = > :048VPa
2.835 10m




ES p E ) , CAPiTULO,II

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS DISENO, SELECCION Y CONSTRUCCION

INNOVACION PARA LA EXCELENCIA

Seleccion del Material

Calculo del esfuerzo cortante torsional Calculo de la resistencia a la cedencia

[ :t_p [m :i
Zp ¥ 2N
t g I =
f =t _O.961\ICZn 0.74MPa Factor de Seguridad N= 2
Z, 1346 10 nm _ )
B, =2(t 0 ND 2(0.714MPa 2) 2.856MP:

alculo del esfuerzo maximo

_ st @42y (0961 o Seleccién del Material:
4 Z7 (1.346 10° 3 Aluminio Aleado 60610
71MPa gue posee una resistencia a

la fluencia de 55MPa




Comprobacion de la Estructura de la
Base Central del Rostro Roboético

Mombre de modela: eje principal Motmbre de models: eje principsl
Mombre de estudio; Estudio 1 Mambre de estudio: Estucdio 1
Tipo de resultsdo: Andlizis estatico tensidn nodsl Tensiones1 Tipo de resuttado; Factor de seguridad Factor de seguridadi
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Grafico del Desplazamiento Estatico
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Chumaceray Cuello Mecanico
Rodamiento de la Base del Robot
Mecanica del Robot

F,=11.968N 24N 4.1R 18.508

_0.96N Gn
R =S ooosn FoL-O05N Material: Acero ASTM A36

Chumacera: NBR UCF 201
damiento: NBRJC 20108
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Soporte Interior del
Rostro Robotico

CAPITULO 1l
DISENO, SELECCION Y CONSTRUCCION

Calculo del Factor de Seguridad

Material: Acero ASTM A36,
perfil tipo L (o angulo),

Calculo del esfuerzo total

s =M
¢ s

.
S=b01

6

- 2 7.3
S=(O'195m)(§0'002n) & 10'm' o o7
El momento flector maximo
w =208 208_ o, N

7.cm 0.073n m
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Calculo del momento flector maximo

[TITITT1

e S M 0.811NGn N
) 54 = = 6.24—  6.2MPa
(mm) o 60, 135, 155, S 1 . 3 )d_o rﬁ rﬁ
Lhck on ZF; rrrrrrrrrrrrrrr 1050 ﬂl
. Calculo del factor de seguridad
(mxm) 97,_5 00000 _I sd :—Sy W 3
— g N S4

= 518,01 S
618,01 : N =_Y g48\/| Pa 39.5
s, 6.24MPa

97,5

Moment Diagram




Grafico de la Tension de Von Mises

Grafico del Factor de Seguridad

Comprobacion de la Estructura de la
Base Central del Rostro Roboético

Grafico del Desplazamiento Estatico
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