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Existen muchas razones del porqué un robot mérbido o suave funciona mejor que uno rigido
cuando esta interactuando con el ambiente, entre ellas esta la limitacion de fuerzas de contacto,
robustez a errores de modelado, naturalidad en los movimientos y eficiencia energética. La
mayoria de estas razones son evidentes si se piensa en como el cuerpo humano interactia con el
ambiente.

Sin embargo, la mayor parte del trabajo de planificacion de movimientos y control de robots para
interactuar con el ambiente han sido desarrollados para robots rigidos. De hecho, la planificacién
de movimientos y el control de robots pueden ser de mayor dificultad considerando la suavidad en
su estructura.

En este trabajo se discute el punto de vista de que las dificultades que surgen en la planificacion de
movimientos y control de robots suaves son en gran parte a que todos los algoritmos desarrollados
hasta ahora parten de la consideracidon de que los robots estan compuestos de estructuras rigidas.
Contrariamente, si se considera desde el principio que los robots son suaves, los problemas de
planificacion de movimientos y control de robots pueden simplificarse e incluso ser mds simples
que en el caso rigido. En esta presentacién se demuestra este hecho mediante dos ejemplos:
planificacion de movimientos y control de un sistema bimanual para manipulaciéon de objetos y
generacion de configuraciones de manos robdticas suaves para sujecion de objetos.

[Manuel Bonilla obtuvo el grado de Ingeniero en Mecatrénica en la Universidad Politécnica de\
Aguascalientes en 2007, el grado de Maestro en Ciencias en Robdtica y Manufactura Avanzada en el
CINVESTAV Campus Saltillo en 2011, y el grado de Doctor en Robética, Automatizacidn y Bioingenieria
en la Universidad de Pisa en 2015. Actualmente trabaja como investigador posdoctorante en el Centro
de Investigacién “Enrico E Piaggio” en la Universidad de Pisa. Sus temas de interés son planificacion de
trayectorias y control de robots que interactian con el ambiente y sujecidn de objetos con manos

\robéticas. j




