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Objetivo Caracteristicas

* Desarrollar un puesto de trabajo didactico de robotica colaborativa basada en 1. Disenar e integrar un sistema mediante sensores que permitan percibir el
lenguajes naturales. Desarrollo del interface en lenguajes naturales. contexto a un robot colaborativo.

2. Disefar e integrar un sistema de deteccion contacto que permita percibir el
contacto del humano con el cuerpo de un robot colaborativo.

3. Desarrollar un puesto didactico que valide que dichos sensores cumplen o no los
requerimientos para una futura implementacion en el sector industrial
controlando un robot.

UTILIDAD DEL PROYECTO

Se trata de tipo de robdtica que permite la
interaccion directa con los wusuarios, sin
necesidad de elementos de sequridad
adicionales. Por otro lado, la programacion del
| sistema es extremadamente rdpida, en
derecha * consecuencia la flexibilidad que aporta a los
: docentes/alumnado permite programar de
manera sencilla.
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