82 Reunion Grupo de Trabajo Autofabricantes
08/02/2016 Antesala del FabLab
Medialab Prado

Asistentes: 10 personas

Comenzamos la reunidn general en la que tenemos varias novedades principales a tratar ademas
de poner en comun los avances de los diferentes equipos de trabajo. Estan también tres nuevos
compafieros de grupo, Christian, Alvaro y Alma que se suman al proyecto.

Resumen, los temas principales tratados han sido:

- Debate sobre la posicion de los motores

- Sistema de movimiento del pulgar

- Debate del tipo de motores

- Aportacion de Christian con su trabajo fin de grado

- Estudiar tipo de sensor hall

- Activar el foro

- Fijar temas de debates y fechas — N ————

Desarrollo de la reunion:

Gran parte de la reunidon transcurrié
debatiendo cdémo colocar los 3 motores en
la palma, pues con la impresion del primer
disefio hemos podido comprobar que no
caben los 3 motores. Las modificaciones que
tenemos que hacer en el disefio tienen que
tener en cuenta:

e Alinear mejor las cabezas de los
motores y la entrada de los
tensores por los conductos de la
palma.

e Comprobando el poco espacio del que disponemos, vimos la posibilidad de colocar uno
de los motores encima del otro.

e El sistema de agarre de los motores hay que sustituirlo por la propia estructura de la
mano porque ocupa mucho espacio.

e Unsistema de guias o algo asi para conducir bien los tensores de los tres dedos que van
juntos.

e Redisefiar el dedo anular para que haga bien su funcion de pinza. Segun las
recomendaciones de Christian por su experiencia, hay que articular la base del dedo
también o colocar el dedo mas inclinado hacia el centro de la mano.

El compafiero Christian nos habld un poco de la investigacion en su Trabajo Final de Grado que
nos ha dejado disponible en el Drive. Es muy interesante lo que presenta respecto al
funcionamiento de algunas partes del disefio y las pruebas fisicas a las que somete a los
materiales. Esto nos servird mucho a la hora de imprimir, seleccionar materiales y mejorar los
disefos.



https://drive.google.com/open?id=0B18rLOBPFSCAejM5eW9McXljc2c

Respecto al movimiento del pulgar se debatid largo rato
sobre la posibilidad de moverlo desde la base con un
tipo de engranaje epicicloidal o planetario, pero por
ahora se ha decidido resolver a través del disefio.

Respecto a los motores y la busqueda de otros mas
pequefios, se buscaron unos nano-servos pero que no
sabemos exactamente si tienen fuerza suficiente y por
ahora vamos a probar con los que tenemos. Por otro
lado, Pablo ha comentado que tiene unos pequefios
motores (mds que los de revolucidn) para afadir mas
movimientos que quiere probary traera el préximo dia.
Aunque no puedo asistir a la reunion, Silvia nos mandd estos esquemas y documentos sobre los
diferentes tipos de movimientos de los dedos o posiciones de los motores.

Con los sensores de control de los dedos, seguimos investigando, los de efecto hall hay que
testear los que tenemos, su posicion dptima, tipo de iman a colocar, etc. Este libro recomendado
por Silvia nos indica pardmetros de uso, etc. También se apuntod la posibilidad de control de los
motores analizando el propio consumo de los motores.

Por ultimo, apuntamos la propuesta de la ultima reunidén para establecer una serie de
encuentros de debates puntuales para tratar los temas que van saliendo en las reuniones. Al
hilo de esto, también visitamos el foro del blog en el que vamos a intentar canalizar algunas
cuestiones a debatir que ya han salido en las reuniones anteriores o iniciar otros.

Respecto a las tareas de cada parte, lo importante ahora estd en el equipo de desarrollo para
montar en una protoboard un sistema de interaccidn de los motores y los sensores. Pablo tiene
uno par de sensores iguales que los que se han pedido y esperemos que traigan pronto. En la
parte de disefio, tenemos que seguir mejorando el disefio para introducir los cambios
apuntados.

Hay que apuntar que, durante toda la
sesién, las companferas Karina y Modnica
sobre todo se esforzaron en montar los
deditos impresos para este nuevo
modelo. ;)



https://drive.google.com/open?id=0B18rLOBPFSCAajJtYXFQcDRULU0
https://books.google.es/books?id=h3u5BQAAQBAJ&lpg=PA238&dq=hall%20effect%20sensor%20for%20robotic%20hand&hl=it&pg=PA234#v=onepage&q&f=false
http://autofabricantes.medialab-prado.es/forums/forum/debatiendo/

