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Resumen: Se presenta el desarrollo e integracion de un robot humanoide, el cual cuenta con 8 articu-
laciones, capaces de realizar los movimientos esenciales de ojos, cuello, boca y brazos, un médulo de
voz; asi como la implementacion de una tarjeta controladora y comunicacion inaldmbrica via bluetooth
para la conexion a un dispositivo mavil. La interaccion entre el robot y el nifio serd la clave para ata-
car los niveles de reincorporacion e integracion a un ambiente psicologico-social estable.

Introduccion

En la actualidad la implementacion de sistemas roboticos hu-
manoides y androides estd en aumento y se ha convertido en
un referente en la participacion de actividades que involucran
directamente la interaccion del hombre con su medio, el au-
tismo es un trastorno del neuro-desarrollo caracterizado por
la alteracion de la interaccion social, la comunicacion verbal
y no verbal y el comportamiento restringido y repetitivo.

Objetivo General

Contribuir con una propuesta de robot social para proporcio-
nar terapia a niflos con autismo, mediante de la labor de in-
teraccion con ellos, a través de tareas repetibles, y que se
pueden modificar para cumplir con las necesidades de nifios
distintos.

Metodologia

Se propone un robot social con la creacion del robot huma-
noide “Franky”, para fines terapéuticos en la intervencion
con nifios con autismo, el cual, cuenta con de 8 articulacio-
nes, las cuales proveen los movimientos elementales de ojos,
cejas, boca, cuello y brazos, ver Fig. 1, mediante el uso de
servomotores de 4.5 kg de torque.
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Fig. 1. Dimensionamiento de los gestos articulares del robot.

El prototipo se desarrolld en fibra de vidrio, ver Fig. 2, pre-
servando las limitantes en el disefio para salvaguardar los
rangos de movilidad predefinidos y predispuestos para su
interaccién con el medio.

Fig. 2. Prototipado en fibra de vidrio del robot humanoide “Franky”.

La integracion del robot se realizé a través del desarrollo de
una tarjeta electronica reprogramable para el control motriz
del mismo, basada en un lenguaje de programacion en Pro-
cessing, y la cual es una plataforma OpenSource; asi como
la incorporacion de un médulo bluetooth para el control
inalambrico de las funciones vitales del robot, cuya cone-
xion se logra con cualquier dispositivo que cuente con el
sistema operativo Android y la App de propésito especifico
desarrollada.

Resultados

La funcion de la App desarrollada es para especificar el me-
dio de control para el robot, ya sea de una forma automatica,
o bien un medio de control manual, a través de “sliders” y
botones virtuales en la aplicacion para el control de cada una
las articulaciones, enviado los datos angulares a los servo-
motores en paquetes de 2 bytes a través del Smart phone a la
tarjeta controladora, ver Fig. 3.

Fig. 3. Funciones de movilidad del robot.

El sistema robotico es de una arquitectura abierta, lo que le
otorga una capacidad de expansion en sus funciones motoras
y de interaccidn con el medio, lo que daré la pauta a los tra-
bajos futuros y la generacion de sistemas roboticos expertos
o con capacidad necesaria de autonomia para su interaccion
en un ambiente psicosocial para los nifios con autismo.

Conclusiones

El tratar este tipo de situaciones en etapas tempranas, se con-
vierte en un factor detonante del nivel de independencia que
un nifio con autismo podra alcanzar. Sin embargo, en México
aun existen muchos retos aunados al tratamiento de un nifio
con autismo.

Sin embargo, la propuesta de este tipo de trabajo tienen el po-
tencial de cambiar la percepcion alrededor del autismo y so-
bre todo, extender la invitacion a los nuevos tecnologos a re-
doblar los esfuerzos en la generacion y desarrollo de nuevas
herramientas dirigidos a la solucion de problematicas del en-
torno social y de salud, lo cual, permitird dar pasos agiganta-
dos en la accion por mejorar los resultados para los nifios con
autismo.
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