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El proyecto propone un sistema de control por voz para la colaboración humano-robot en la construcción robotizada en madera. La 
iniciativa busca facilitar la interacción entre operarios y robots mediante comunicación verbal, reduciendo la dependencia de 
interfaces técnicas complejas y acercando la robótica a procesos constructivos que exigen alta capacidad de adaptación material, 
geométrica y operativa.

La propuesta se basa en un prototipo funcional desarrollado en una memoria de título I+D, donde se implementó un flujo de trabajo 
capaz de interpretar comandos por voz para controlar un robot industrial en tareas de posicionamiento, ajuste del sistema de 
coordenadas de la pieza y perforación en madera, con aplicación en la instalación de conectores metálicos para estructuras de 
madera. Esta experiencia permitió validar en laboratorio (TRL 4) la factibilidad técnica de una interfaz basada en lenguaje natural, 
integrando reconocimiento de voz, programación visual, simulación robótica y ejecución controlada.

A partir de esta base, el proyecto se proyecta hacia aplicaciones en vivienda industrializada, específicamente en operaciones de 
atornillado de paneles. Esta tarea constituye un caso de uso relevante, al combinar repetición, precisión, condiciones variables de 
montaje y alta dependencia de la experiencia del operario. En este contexto, el control por voz se presenta como una estrategia para 
mejorar la accesibilidad, continuidad y adaptabilidad de los procesos robotizados, sin reemplazar la fuerza laboral existente, sino 
ampliando sus capacidades mediante nuevas formas de colaboración humano-robot.
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