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Resumen: La telerrobótica ofrece a los humanos la capacidad de manipular objetos
remotamente, pero en diversas situaciones esta interacción podría ser mejorable, al no
disponer de realimentación hacia el operario. En este trabajo de fin de grado vamos a
desarrollar una interfaz de control con realimentación háptica para el robot Baxter de
Rethink Robotics y el manipulador Touch de 3D Systems.


