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Técnicas 

l. Introducción

Los avances experimentados en robótica desde sus inicios 
han permitido ampljar sus campos de aplicación respecto a 
los de s□ interés irucial, centrado principalmeme en aplica­
ciones industriales. El robot, construido con. el objetivo de 
efectuar tareas realizadas anteriom,ente de fonna manual. 
y con una estructura a menudo en forma de brazo. constituye 
hoy en día u.na nueva ayuda técnica para personas 
discapacitadas. 

Al confluir en la robótica diferentes campos de la tecnología 
como la electrónica, la informáti.ca, la mecánica y el control, 
se puede dar soporte a muy diversos problemas de disrrunu­
ción física. Fijémonos sino en la analogía persona-robot 
desde el punto de vista funcional. analizando las iliferentes 
partes constituyentes de una persona y u11 robot: cerebro­
computador; cuerpo-estructma mecánica: músculos-moto­
res; sen1jdos-sensores y sistemas de percepción. Así pues, ya 
sea de forma global, uti !izando un sistema robótico comple­
to, o bien disponiendo únicamente de simples mecanismos, 
dispositivos automáticos o teleoperados y equipos 
infoanáticos, se pueden diseñar y construir sistemas de 
ayuda. 

Las primeras aplicaciones de la robótica en el campo de la 
discapacidad datan ya de los años 70, con la construcción de 
elementos prostéticos y artéticos (brazos, piernas y manos) 
[J ,2]. En estos dispositivos el control está basado en las 
propias señales mioeléctricas del usuario, o en elementos 
auxiliares adaptados a las capacidades remanentes de inter­
acción de] mismo usuario con el sistema. El robot encuentra 
también su apl.i.cación como herramienta de ayuda, utilizado 
como un soporte externo, un asistente, bajo el contra] del 
propio usuario. [3,4,5]. En esta línea existen ya diversas 
soluciones: ya sea disponer de un robol fijo, un robot 
adaptable a la silla de ruedas o □n robot sobre una base móvil 
para desplazarse en su entorno, domésli.co o de trabajo. 

Las operaciones a realizar cotidjanamente son muchas y 
muy diferentes, algunas de ellas son además demasiado 
complejas para ser programadas en los robots industriales 
actuales. Así pues, hoy en día no podemos pensar en 
disponer de cm robot doméstico capaz de ayudar a una 
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persona severamente discapacitada a efectuar todas estas 
funciones. Sin embargo, sí es posible □lilizar robots orien­
tados a efectuar un limiLado número de funciones básicas 
tales como apartar y acercar objetos, ayudar a beber o comer, 
ayudar al usuario en su higiene personal, a pasar hojas de un 
Libro ... En cambio, otras acciones para el control del entor­
no, ya resueltas actualmente. como levantar y bajar persia­
nas. conectar-desconectar la radio, TV ... son efectuadas 
más eficientemente mediante dispositivos especfficos que 
van siendo cada vez más utilizados. En esta línea, la casa 
inteligente, creada inicialmente para aumentar la comodi­
dad a familias acomodadas, constituye ya u.na potencia] y 
gran ayuda a personas mayores y personas con distintos 
niveles de discapacidad. 

La seguridad es un factor esencial. Mientras en el entorno 
industrial el robot está n.ormalmente aislado del entomo de 
operación humana, el robot asistencial debe en general 
operar cerca del usuario, e inc1uso en contacto con él (por 
ejemplo en operaciones de rascar, secar el sudor ... ). Para ello 
será preciso dispon.er de dispositivos de seguridad, como 
sensores para la detección de proxirrudad o contacto. que 
pennitan controlar e] robot en consecuencia. o utilizando 
esh·ucturas blandas para construir el robot, y por tanto 
intrínsecamente seguras. 

Las primeras realizaciones prácticas en robótica asistencial 
se basaron en la utilización de robots industriales con 
adaptaciones para este tipo de aplicación y principalmente 
para garantizar la seguridad del usuario. Las necesidades 
específicas en el campo asistencial han Uevado sin embargo 
a la realización de robots con estructuras específicamente 
ruseñadas para 1as aplicaciones concretas para las que han 
sido concebidas. 
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Figura 1. Esquema de funcionamiento de una prótesis 








