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Resumen
Este estudio tiene como objetivo el diseño de una mano robótica con 15 grados de libertad, capaz de emular los movimientos y la funcionalidad de una mano humana. A través de la integración de características anatómicas, biomecánicas y antropométricas, se desarrolló y analizó un modelo cinemático utilizando software especializado. El diseño de cada componente se realizó con software CAD. Las simulaciones de movimiento revelaron una amplia gama de movimientos en las articulaciones de los dedos, los cuales incluyen flexión-extensión y aducción-abducción. El pulgar, por su parte, presentó un rango significativo de movilidad, incluyendo la capacidad de realizar movimientos complejos incluyendo flexión-extensión, aducción-abducción y oposición. Los resultados indican una alta movilidad, sugiriendo aplicaciones potenciales en brazos robóticos, agarres de precisión y sistemas de interacción hombre-máquina.
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