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(57) Abstract : The invention relates to a hand intended for
being provided on a humanoid robot. The hand comprises a
palm and at least one finger (14) articulated to the palm, the
finger (14) comprising at least one phalanx (21, 22, 23) and

an articulation (27, 28, 29) connecting the phalanx (21, 22,
23) to the palm, the phalanx (21, 22, 23) extending in a main
direction (31, 32, 33). According to the invention, the articu-
lation (27, 28, 29) comprises a resilient joining part (35, 36,
37) that allows several degrees of freedom. The hand com-
prises motorisation means (50, 51) for motorising one degree
of rotational freedom among the degrees of freedom made
possible by the joining part (35, 36, 37), the motorised de-
gree of rotational freedom allowing a relative movement
about a shaft (41, 42, 43) perpendicular to the main direction
(31, 32, 33) of the phalanx (21, 22, 23). The other degrees of
freedom among the degrees of freedom made possible by the
joining part (35, 36, 37) are not motorised.
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— avec rapport de recherche internationale (Art. 21(3))

L'invention concerne une main destinée a équiper un robot & caractére humanoide. La main comprend une paume et au moins un
doigt (14) articulé a la paume, le doigt (14) comprenant au moins une phalange (21, 22, 23) et une articulation (27, 28, 29) reliant
la phalange (21, 22, 23) a la paume, la phalange (21, 22, 23) s'étendant selon une direction principale (31, 32, 33). Selon I'inven-
tion, l'articulation (27, 28, 29) comprend une piéce de jonction (35, 36, 37) élastique permettant plusiceurs degrés de liberté. La
main comprend des moyens de motorisation (50, 51) d'un degré de liberté en rotation parmi les degrés de liberté rendus possibles
par la piéce de jonction (35, 36, 37), le degré de liberté en rotation motorisé permettant un mouvement relatif autour d'un axe (41,
42, 43) perpendiculaire a la direction principale (31, 32, 33) de la phalange (21, 22, 23). Les autres degrés de liberté parmi les de-
grés de liberté rendus possibles par la piéce de jonction (35, 36, 37) ne sont pas motorisés.



