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RESUMEN ESQUEMA GENERAL

En la actualidad, los avances tecnoldgicos
evolucionan rapidamente y se incorporan al campo
de la robética. La aplicacion de éstos ha permitido el
disefio y estudio de dispositivos que tienen como
objetivo la emulacion de alguna parte del cuerpo
humano.

Una de la partes del cuerpo con mayor interés han
sido los dedos de la mano, considerandose un
desafio complejo e interesante.

Es por esto, y gracias a las investigaciones previas
de CENIDET, que se propone el disefio de una mano
de 4 dedos (pulgar, indice, medio y anular)
accionada por musculos neumaticos, capaz de
reproducir movimientos muy precisos de flexion-
extension y aduccion-abduccion aplicados a procesos
de rehabilitacion. Dicha mano constara de 15 GDL
en total, 3 por el pulgar y 4 por cada uno de los tres
dedos restantes.

OBJETIVO GENERAL
Disefiar una mano con 4 dedos accionada por musculos
neumaticos que permita realizar movimientos
programables en aplicaciones de rehabilitacion de
pacientes.

APORTACIONES

a) Extension del estudio sobre el uso de actuadores
neumaticos en el desarrollo de efectores que
reproduzcan movimientos de la mano humana.

b) Estudio, disefio y modelado del dedo pulgar.

c) Disefio y elaboracion de la interfaz para el fécil
manejo del efector.

d) Aplicacion de la informacion adquirida anteriormente
y durante el desarrollo de esta tesis, en procesos de
rehabilitacion.

CARACTERISTICAS
i. Tipo de Actuador: Musculo Neumatico

ii. Movimientos a Reproducir: Flexion-Extension
Aduccion-Abduccion

iii. Interfaz Grafica de Usuario destinada al usuario final
(médicos o terapeutas) para manejo del dispositivo
disefiada en el ambiente de LabView.

iv. Sistema Electréonico basado en comunicaciones
digitales RS232, RS485 y microcontroladores de
gama alta. N
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» Microcontrolador por dedo para control y sensado
de posicion.

» Comunicacion multipunto diferencial RS485 entre
microcontroladores.

» Conversion de serfiales provenientes de la PC
mediante USB-RS232
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METODOLOGIA

a) Modelado de la Cineméatica Mediante Denavit-
Hartenberg
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b) Disefio del Dispositivo Mecanico Empleando
SolidWorks Basados en disefos anteriores del
dedo.




