Tema 7: Rob6tica Humanoide

Introduccion

La robotica humanoide es un campo especializado de la robdtica que se centra en el
disefio, desarrollo y estudio de robots que imitan la apariencia y las habilidades del
cuerpo humano. Estos robots, conocidos como robots humanoides, estan disefiados para
interactuar con el mundo de manera que los humanos lo hacen, utilizando formas,
movimientos y capacidades similares a las nuestras. La robdtica humanoide abarca una
amplia gama de aplicaciones, desde la asistencia en la vida diaria y la rehabilitacion
hasta la investigacion en inteligencia artificial y la interaccion social.

Contexto y Evolucion de la Roboética Humanoide

1.

Origenes de la Robdtica Humanoide: El concepto de robots que imitan la
forma y funciones humanas tiene sus raices en la antigtiedad. Sin embargo, la
robotica humanoide moderna comenzé a tomar forma a mediados del siglo XX
con los primeros intentos de construir robots con formas y capacidades
humanas. Los avances tecnoldgicos en sensores, actuadores y procesamiento de
datos han permitido la evolucién de robots humanoides mas sofisticados y
funcionales.

Desarrollo Tecnoldgico: A lo largo de las ultimas decadas, la tecnologia detras
de los robots humanoides ha avanzado considerablemente. La mejora en la
miniaturizacion de componentes, el desarrollo de actuadores mas precisos y la
integracion de sensores avanzados han permitido la creacion de robots
humanoides que pueden realizar una amplia gama de movimientos y tareas.
Aplicaciones Actuales: Los robots humanoides se utilizan en una variedad de
aplicaciones, desde la asistencia en el hogar y la atencion médica hasta la
educacion y el entretenimiento. En el ambito de la investigacion, los robots
humanoides también se utilizan para estudiar la interaccién entre humanos y
robots, asi como para desarrollar nuevas tecnologias en inteligencia artificial y
robatica.

Perspectivas Futuras: El futuro de la robdtica humanoide promete avances aln
mayores en términos de capacidad, autonomia y funcionalidad. Se espera que los
robots humanoides se integren mas profundamente en la vida cotidiana,
colaborando con los humanos en una variedad de entornos y realizando tareas
cada vez méas complejas.

Componentes Clave en Robdética Humanoide

1.

2.

Estructura Fisica: Los robots humanoides estan disefiados para imitar la
estructura fisica del cuerpo humano, incluyendo la cabeza, el torso, los brazos y
las piernas. Esta estructura permite una amplia gama de movimientos y facilita
la interaccion con el entorno.

Actuadores y Motores: Los actuadores y motores son responsables de los
movimientos de los robots humanoides. Utilizan técnicas avanzadas como
servomecanismos y motores paso a paso para controlar la posicion y el
movimiento de las partes del cuerpo del robot.

Sensores: Los sensores son cruciales para la percepcion del entorno y la
interaccién con los humanos. Incluyen camaras, microfonos, sensores de presion



y sensores de proximidad. Estos sensores permiten al robot humanoide recopilar
informacidn sobre su entorno y adaptarse a las condiciones cambiantes.

4. Sistema de Control: El sistema de control gestiona la entrada de los sensores y
coordina los movimientos de los actuadores. Utiliza algoritmos de control y
procesamiento de datos para ejecutar tareas y tomar decisiones en tiempo real.

5. Interfaz de Usuario: Los robots humanoides a menudo incluyen interfaces de
usuario que permiten la interaccion con los humanos. Estas interfaces pueden ser
tactiles, visuales o auditivas, y facilitan la comunicacion entre el robot y las
personas.

Definiciones
Robdética Humanoide

1. Robdtica Humanoide: Rama de la robdtica que se enfoca en el disefio y
desarrollo de robots que imitan la apariencia y las capacidades del cuerpo
humano. Estos robots estan disefiados para realizar tareas y movimientos
similares a los de los humanos.

2. Robot Humanoide: Un robot con una estructura fisica que se asemeja a la del
cuerpo humano, incluyendo la cabeza, el torso, los brazos y las piernas. Los
robots humanoides estan disefiados para interactuar con su entorno y realizar
tareas de manera similar a los humanos.

Tipos de Robots Humanoides

1. Robot Humanoide Estatico: Robots humanoides que estan disefiados para
permanecer en una posicion fija o realizar movimientos limitados. Estos robots a
menudo se utilizan en aplicaciones de asistencia o interaccion social.

2. Robot Humanoide Dindmico: Robots humanoides que pueden moverse de
manera activa y realizar una variedad de movimientos complejos. Estos robots
son capaces de caminar, correr y realizar otras acciones similares a las de los
humanos.

3. Robot Humanoide Social: Robots disefiados para interactuar con los humanos
en un entorno social. Estos robots estan equipados con capacidades de
reconocimiento facial, procesamiento de lenguaje natural y habilidades de
comunicacion para facilitar la interaccion con las personas.

Caracteristicas
Robots Humanoides

1. Movilidad y Flexibilidad: Los robots humanoides estan disefiados para imitar
la movilidad y la flexibilidad del cuerpo humano. Esto incluye la capacidad de
realizar movimientos complejos, como caminar, levantar objetos y realizar
gestos.

2. Interaccién Social: Los robots humanoides estan disefiados para interactuar de
manera efectiva con los humanos. Esto incluye la capacidad de reconocer y
responder a comandos, interpretar expresiones faciales y mantener una
conversacion.

3. Adaptabilidad: Los robots humanoides pueden adaptarse a diferentes entornos
y tareas. Esto incluye la capacidad de ajustar su comportamiento en funcién de



4.

la informacion proporcionada por los sensores y la capacidad de aprender
nuevas habilidades.

Aspecto Humanoide: La apariencia fisica de los robots humanoides esta
disefiada para asemejarse a la de los humanos. Esto incluye caracteristicas como
la cabeza, los brazos, las piernas y la torso, que permiten una interaccién mas
natural con los humanos.

Funcionalidades

Robots Humanoides

1.

Reconocimiento Facial y de VVoz: Los robots humanoides pueden identificar y
reconocer caras y voces, permitiendo una interaccion personalizada y adaptada a
los usuarios. Utilizan tecnologias como el procesamiento de imagenes y el
reconocimiento de patrones para llevar a cabo estas tareas.

Movimientos y Gestos: Los robots humanoides estan disefiados para realizar
una amplia gama de movimientos y gestos, imitando las capacidades motrices
del cuerpo humano. Esto incluye movimientos de las extremidades, gestos y
expresiones faciales.

Comunicacion y Conversacion: Los robots humanoides estan equipados con
capacidades de comunicacion y conversacion. Utilizan tecnologias de
procesamiento de lenguaje natural y sintesis de voz para interactuar con los
humanos de manera efectiva.

Tareas y Asistencia: Los robots humanoides pueden realizar una variedad de
tareas, como ayudar en la vida diaria, asistir en la rehabilitacion médica o
proporcionar compafiia. La capacidad de realizar estas tareas varia segun el
disefio y la programacion del robot.

Anélisis e Investigacion

Tendencias en Robética Humanoide

1.

4.

Avances en Sensores y Percepcién: La investigacion en rob6tica humanoide se
centra en el desarrollo de sensores mas avanzados que mejoren la percepcion y
la interaccion con el entorno. Esto incluye la mejora de tecnologias como el
reconocimiento facial, la deteccion de emociones y la interpretacion de gestos.
Desarrollo de Algoritmos de Control y Aprendizaje: Los avances en
algoritmos de control y aprendizaje estan permitiendo que los robots
humanoides realicen movimientos mas precisos y adaptativos. Esto incluye la
utilizacion de técnicas de aprendizaje automatico para mejorar la autonomiay la
capacidad de adaptacion del robot.

Interaccién Social y Emocional: La investigacion esta explorando cémo los
robots humanoides pueden interactuar de manera mas efectiva con los humanos
en un contexto social. Esto incluye la mejora de la comunicacién emocional y la
capacidad de interpretar y responder a las necesidades humanas.

Aplicaciones en Asistencia y Rehabilitacion: La robdtica humanoide esta
siendo investigada para su aplicacion en asistencia y rehabilitacion médica. Los
robots humanoides pueden proporcionar apoyo a personas con discapacidades,
asistir en la rehabilitacion fisica y ofrecer compariia a personas mayores.

Investigaciones en Aplicaciones de Robotica Humanoide



1. Educacion y Formacion: Los robots humanoides estan siendo utilizados en
entornos educativos para ensefiar habilidades y proporcionar entrenamiento.
Esto incluye el uso de robots para ensefiar programacion, matematicas y
habilidades sociales.

2. Entretenimiento y Medios: La robotica humanoide esta ganando terreno en la
industria del entretenimiento, con robots que participan en espectaculos, eventos
y medios de comunicacién. Estos robots estan disefiados para interactuar con el
publico y realizar actuaciones en vivo.

3. Desarrollo de Habilidades Sociales: La investigacion se centra en el desarrollo
de robots humanoides que puedan ensefiar y promover habilidades sociales. Esto
incluye la capacidad de interactuar con nifios y adultos en un entorno social y
educativo.

4. Integracion en el Hogar: Los robots humanoides estan siendo investigados
para su integracién en el hogar, proporcionando asistencia en tareas domésticas,
compafiia y apoyo a los miembros de la familia.

Aplicacion al Mundo Laboral y Emprendedor
Robdtica Humanoide en el Mundo Laboral

1. Asistencia en el Trabajo: Los robots humanoides pueden asistir en una
variedad de tareas en el entorno laboral, desde la recepcion de clientes y la
asistencia en el trabajo hasta la realizacion de tareas repetitivas y peligrosas.

2. Rehabilitacion y Atencion Médica: En el ambito médico, los robots
humanoides pueden proporcionar asistencia en la rehabilitacion de pacientes,
ofrecer apoyo en la atencion médica y realizar tareas relacionadas con la
monitorizacion de la salud.

Oportunidades de Emprendimiento en Robdtica Humanoide

1. Desarrollo de Robots Humanoides Personalizados: Los emprendedores
pueden desarrollar robots humanoides personalizados para aplicaciones
especificas, como la asistencia en el hogar, la educacidn o el entretenimiento. La
personalizacion de robots puede ofrecer ventajas competitivas y satisfacer
necesidades Unicas del mercado.

2. Innovacién en Interaccion Social y Emocional: La investigacion y desarrollo
de nuevas técnicas de interaccion social y emocional presentan oportunidades
para crear robots humanoides que puedan interactuar de manera mas efectiva
con los humanos y mejorar la calidad de vida.

Desarrollo Paso a Paso de Ejemplos Practicos

Proyecto: Implementacién de un Robot Humanoide para Asistencia en el Hogar

Objetivo: Desarrollar un robot humanoide capaz de asistir en tareas domésticas, como
la limpieza, la cocina y la asistencia a personas mayores.

1. Seleccién de Componentes:



o Estructura Fisica: Disefia la estructura fisica del robot para imitar el cuerpo
humano, incluyendo la cabeza, los brazos y las piernas. Utiliza materiales ligeros
y resistentes para garantizar la durabilidad y la movilidad del robot.

o Sensores: Selecciona sensores de proximidad, cAmaras y micréfonos para la
percepcion del entorno y la interaccién con los usuarios. Los sensores deben ser
capaces de detectar obstaculos, reconocer objetos y captar comandos de voz.

o Actuadores: Utiliza actuadores avanzados para controlar los movimientos de las
extremidades y la cabeza del robot. Los actuadores deben permitir movimientos
precisos y coordinados.

2. Disefo del Sistema de Control:

o Algoritmo de Navegacion y Movimiento:

o Planificacién de Movimiento: Implementa un algoritmo de
planificacién de movimiento que permita al robot desplazarse de manera
eficiente en el entorno doméstico. Utiliza técnicas de planificacion de
trayectoria para evitar obstaculos y seguir rutas predefinidas.

o Control de Movimientos: Desarrolla un sistema de control que gestione
los movimientos de los actuadores y coordine las acciones del robot.
Utiliza algoritmos de control PID para ajustar la velocidad y la direccion
de los movimientos.

« Sistema de Interaccion:

o Reconocimiento de Comandos: Implementa un sistema de
reconocimiento de voz que permita al robot recibir y procesar comandos
verbales. Utiliza técnicas de procesamiento de lenguaje natural para
interpretar y ejecutar los comandos.

o Interfaz de Usuario: Disefia una interfaz de usuario que permita a los
usuarios interactuar con el robot de manera sencilla. La interfaz puede
incluir pantallas tactiles, botones y opciones de configuracion.

3. Implementacion del Sistema:

e Montaje de Componentes:

o Estructuray Sensores: Ensambla la estructura del robot y monta los
sensores en posiciones estratégicas para una percepcion completa del
entorno.

o Actuadores: Instala los actuadores en las extremidades del robot y
conecta los sensores al sistema de control.

o Integracion del Sistema:

o Interconexion: Conecta los componentes del robot al controlador
central. Asegurate de que todas las conexiones sean seguras y confiables.

o Cddigo de Coordinacién: Implementa el codigo para coordinar la
entrada de los sensores y el control de los actuadores. Ajusta el codigo
para garantizar un rendimiento 6ptimo del robot.

4. Pruebas y Ajustes:

o Pruebas de Navegacién y Movimiento:



o Entorno Doméstico: Coloca el robot en un entorno domeéstico y verifica
su capacidad para realizar tareas, como la limpieza y la asistencia. Ajusta
el algoritmo de navegacion y el sistema de control segin sea necesario.

o Ajustes de Movimiento: Realiza ajustes en los parametros PID y en el
cddigo de control para mejorar la precision y la fluidez de los
movimientos del robot.

Ajustes de Interaccion:

o Reconocimiento de Comandos: Verifica la capacidad del robot para
reconocer y responder a comandos verbales. Realiza ajustes en el sistema
de reconocimiento de voz para mejorar la precision.

o Interfaz de Usuario: Revisa la interfaz de usuario y realiza ajustes para
mejorar la facilidad de uso y la accesibilidad.

5. Optimizacion del Sistema:

Calibracion de Sensores y Actuadores:

o Sensores: Ajusta los sensores para asegurar lecturas precisas y
confiables. Realiza calibraciones periddicas para mantener la precision
del sistema.

o Actuadores: Realiza ajustes en los actuadores para mejorar la precision
y la respuesta del sistema de control.

Mejora del Rendimiento:

o Optimizacion del Codigo: Revisa'y mejora el codigo para aumentar la
eficiencia y la velocidad de procesamiento. Implementa técnicas de
optimizacion para mejorar el rendimiento general del robot.

o Integracion de Funcionalidades Adicionales: Considera la adicion de
funcionalidades adicionales, como la capacidad de reconocer rostros o
realizar tareas especificas, para mejorar las capacidades del robot.

La Escuela Internacional de Formacion recomienda los siguientes libros y recursos
para profundizar en la robdtica humanoide:

""Humanoids: The Future of Robotics" por Nicolas Ray. Ofrece una vision
detallada de los avances y aplicaciones en robotica humanoide, asi como de los
desafios y oportunidades en el campo.

"Introduction to Autonomous Robots: Mechanisms, Sensors, Actuators,
and Algorithms™ por Christoph Brunner y Roland Siegwart. Aunque se
centra en robdtica en general, ofrece una base solida en los mecanismos y
algoritmos que también se aplican a los robots humanoides.

""Robotics: Modelling, Planning and Control por Bruno Siciliano y
Lorenzo Sciavicco. Un texto esencial que cubre los principios de modelado,
planificacién y control aplicables a la robética humanoide.

Webs: Robotics Trends, Humanoid Robotics Group para articulos y recursos
actualizados sobre robdtica humanoide.

Apps: MATLAB, Simulink para simulaciones y desarrollo de algoritmos de
control y aprendizaje en robética humanoide.



