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Figura 12: Vista CAD de la plataforma 3UPS1S

Figura 13: Vista CAD de la plataforma 3UPS1S

junto a la electrénica MCLM 3003/06 S drive elec-
tronics. El propio véstago de los motores es usado
como elemento estructurante en el robot. Las jun-
tas universales j utilizadas fueron estandar (huco),
y el resto de piezas fueron mecanizadas en nylon
y metacrilato. Actualmente el dispositivo de con-
trol de los grados de libertad de la herramienta
quirtrgica no ha sido implementado. Para la co-
municacién con el prototipo se ha desarrollado un
software de comunicacién serie que implementa las
funciones de cinemética descritas en el apartado
2.2.
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Figura 14: Prototipo experimental

5 Conclusiones

El presente trabajo ha presentado la idea de uti-
lizar una pequenia muneca esférica de arquitectura
paralela como dispositivo efector final de un robot
quirtrgico destinado a aplicaciones de cirugia la-
paroscépica. Las principales caracteristicas de
este dispositivo son su reducido tamafo, su rango
de orientaciones posibles y su gran capacidad de
ejercer fuerzas necesarias para la aplicacién la-
paroscépica. El primer prototipo construido ha
demostrado la capacidad de trabajar en un espa-
cio de trabajo igual al espacio de trabajo objetivo
(el cono de laparoscopia), optimizando el disefio
del dispositivo mecénico. En la actualidad se tra-
baja en el desarrollo de herramientas adecuadas
para su utilizacién junto con dicha muneca esférica
y en un intercambiador de herramientas que per-
mita automatizar el cambio.
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