¢COMO FUNCIONA UN su FTR 0:10 s

LA
R
TECA

ROBOTS QUE SE DOBLAN, INFLAN Y CAMBIAN DE FORMA

MATERIAL

SOFTROBOT = FLEXIBLE

+ ACTUACION + DEFORMACION

1.EL SOFTROBOT DE LA ROBOTECA

Nuestro robot estd fabricado con silicona y posee pequefnas cdmaras de

aire en su interior.

1.INTRODUCE AIRE
Las cdmaras internas
se expanden.
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¢SABIAS QUE...?

| 2.0BSERVA

! Una parte se expande
: mdas que otra y el

| robot se curva.
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i 3.GENERA MOVIMIENTO
: La presion neumatica se
| transforma en una

| deformacién controlada.
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Este principio permite crear dedos, pinzas y robots capaces de moverse sin articulaciones rigidas.

2.EXPERIMENTA CON OTROS MATERIALES

¢Podemos explorar la robética blanda sin utilizar silicona?
CONSTRUYE UN MUSCULO DE ORIGAMI
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2.INSERTA
Coléca dentro

de una bolsa
flexible.
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1.DOBLA
Forma un

acordedn con una
tira de cartulina.

¢{QUE ESTA OCURRIENDO?
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VACIO  CONTRACCION COMPRESION

MATERIALES
CARTULINA BOMBILLA

BOLSA FLEXIBLE ﬁ? JERINGA
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3.CONECTA Y SELLA 4. EXPERIMENTA
Deja una entrada Extrae aire 'y
para el conducto observa como
y evita las fugas cambia su forma.
de aire.

Al disminuir la presion interna, el aire
exterior comprime la bolsa y obliga al
origami a plegarse, produciendo una
contraccién similar, en concepto a un
musculo artificial.

SOFT ROBOT DE SILICONA

Presion - expansion - curvatura

DOS MATERIALES,
UNA MISMA IDEA

Proyecto financiado por el
programa Ciencia Piblica del
Ministerio de Ciencia, Tecnologia,
Conocimiento e Innovacién

;*I‘;f .;‘lb
1t >
o>

Lean
\l‘ﬁv-’ s

Financiado por:

CIENCIA
PUBLICA

a
T

MUSCULO DE ORIGAMI
Vaci6 - contraccion-»comprension

nere
> >

2

Desarrollado por:

o

UNIVERSIDAD AUTONOMA
DE CHILE

Centro de Comunicacion
de las Ciencias

Universidad Auténoma de Chile




