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ñDISE¤OY CONSTRUCCIÓN DE UN ROSTRO

ROBÓTICO DE APARIENCIA HUMANA, CON

CAPACIDAD DE EJECUTAR GESTOS Y

EMOCIONES, PARA LA ESPE EXTENSIÓN

LATACUNGAò

TEMA: 



Objetivo General

Diseñar y construir un rostro robótico que ejecute gestosy emociones

acordesa lashumanas.

Objetivos Específicos 

ÅDiseñary construirmecanismos,desoportey movimientoparael cuelloy

cabezadel robot,asícomovariosmúsculosdela cara.

ÅConstruirun sistemamecánicoquerealiceel movimientodeabrir y cerrar

los párpadosy la boca, así como el posicionamientosobre dos ejes

diferentes,tantoparael rostroy paralosojos.

ÅEnsamblarlas partes fijas y móviles de la cabezadel robot, según

parámetrosdediseñoy estudiosrealizados.

ÅEstablecerun sistemadecontrolquepermitacambiarlos gestosdel robot

bajocomandosdeprogramación.
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CAPÍTULO I

FUNDAMENTOS TEÓRICOS

Å Robot

Significa postular sistemas mecatrónicos que

desempeñenuna función, usando el desarrollo de

decisionespreviamenteprogramadas,mismasqueson

la basedel pensamientoartificial.

Å Antropomorfismo

El términoantropomórfico,relacionael resultadofinal

del robot,frentea la o lascualidadesquerepresentasu

forma.

Å Animatrónica

Es la técnica que, medianteel uso de mecanismos

robóticos,simulael aspectoy comportamientode los

seresvivos, empleandomarionetasu otros muñecos

mecánicos.

Å RobotsAndroides

No solo son robots antropomórficos de tipo

humanoide, sino que además poseen ñiniciativa

artificialò,bajounconceptoinesperado.



Emoción

Esun estadoanímicoquesurgepor algunaimpresiónsensorial,o la apariciónenla

mentede ideaso recuerdos,quegeneranalteracionesen los gestos,expresiones,en la

atención,y enlasacciones.

Gesto

Es todo aquel movimiento del cuerpoo del rostro que tiene como objetivo el

transmitiremocionesa quienlos ve o recibe. Esquizásla forma decomunicaciónno

verbalmáscomún.
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Autismo y la Robot-Terapia

El autismono es consideradocomo una enfermedad,es un síndromeque se

resumecomoun conjuntodedificultadesqueafectan:

Å La socialización

Å La comunicación

Å La imaginación

Å La planificación

Å La reciprocidademocional

Å Evidenciaconductasrepetitivaso inusuales.
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Arduino Mega 2560 Módulo de Reconocimiento de Voz V2

Módulo WTV020-SD-16P Módulo Bluetooth HC-07.
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Servomotor Plástico de Corriente Continua. Fusible

Micrófono ïTransductores 

Electroacústico de Condensador

Altavoz - Transductor 

Electroacústico Magnético
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Geometría del Sistema
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Parámetros de Diseño

CAPÍTULO II

DISEÑO, SELECCIÓN Y CONSTRUCCIÓN

V El tamañodel rostro robótico, así como el torso del mismo, debenser

conformea las dimensionesy característicasde una personanormal de

sexomasculino.

V El peso del rostro robótico debe ser no mayor a 6 kilogramos como

medidaaproximada.

V El rostro robótico debe conservar su posición y estabilidad como

conjunto,ya seaal estarapagadoo prendido.

V Lascomponentesdesujeciónno debenservisiblespor ningúnmotivo, de

maneraqueno alterela aparienciafinal.



Distribución por Regiones del Rostro Robótico
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Región Frontal

Región Maxilar

Región Craneal

Región Yugular



Región Frontal
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Región Maxilar
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Región Craneal
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Base Mecánica del Robot
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Soporte Base

Cuello Mecánico

Chumacera

Eje Principal

Base Central

Soporte de Servomotor



Base Central del Robot
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Peso Región 
Frontal

Peso Región 
Craneal

Peso Región 
Maxilar

Acero ASTM A36

V Resistenciaa la traccióny ductibilidadbaja.

V Buenamaquinabilidady resistenciaal desgaste

V Materialsoldable

V De bajocostoenel mercado



Gráfico del Factor de Seguridad 

Gráfico del Desplazamiento Estático 

Gráfico de la Tensión de Von Mises 

Comprobación de la Estructura de la 

Base Central del Rostro Robótico



Eje Principal del Robot
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Selección del Material

Cálculo del esfuerzo flexionante 
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Selección del Material

Cálculo del esfuerzo cortante torsional 

Cálculo del esfuerzo máximo
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Cálculo de la resistencia a la cedencia
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Selección del Material: 

Aluminio Aleado 6061-O

que posee una resistencia a 

la fluencia de 55MPa



Gráfico del Factor de Seguridad 

Gráfico del Desplazamiento Estático 

Gráfico de la Tensión de Von Mises 

Comprobación de la Estructura de la 

Base Central del Rostro Robótico



Chumacera y 

Rodamiento de la Base 

Mecánica del Robot
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Chumacera: NBR UCF 201

Rodamiento: NBR UC 201-08

Cuello Mecánico 

del Robot

Material: Acero ASTM A-36 



Soporte Interior del 

Rostro Robótico
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Cálculo del Factor de Seguridad 

Material: Acero ASTM A36, 

perfil tipo L (o ángulo), 

Cálculo del esfuerzo total 
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Cálculo del momento flector máximo

Cálculo del factor de seguridad 
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Gráfico del Factor de Seguridad 

Gráfico del Desplazamiento Estático 

Gráfico de la Tensión de Von Mises 

Comprobación de la Estructura de la 

Base Central del Rostro Robótico


