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RESUMEN

El hombre ha tenido y tiene el gran interés por emular los
movimientos, caracteristicas y funcionalidad de cada una de las
partes del cuerpo humano, en especial, la mano. El cenidet
cuenta con un primer prototipo de una mano robdtica. Dicha
mano utiliza servomotores como actuadores.

Con el proposito de obtener un prototipo que se asemeje cada
vez mas al funcionamiento de la mano humana, se ha
desarrollado un efector (dedo robético) accionado por medio de
musculos neumaticos, los cuales emulan el funcionamiento de
los musculo biolégicos.

El presente trabajo trata de la construccién y caracterizacién del
musculo neumatico cenidet, del disefio mecanico del efector, del
modelado cinematico y dinamico del efector asi como del control
bésico de éste.

OBJETIVO GENERAL

Disefio y construccion de un efector que reproduzca
movimientos de flexién y extensién de un dedo de la mano
humana usando musculos neumaticos.

METODOLOGIA

1. Construccion y caracterizacion del mauasculo

neumatico

El trabajo parte de encontrar los materiales necesarios para
la construccion de un mdusculo pequefio y que proporcione la
fuerza necesaria para mover articulaciones mecéanicas
asemejando los movimientos realizados por los dedos de las
manos.
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La construccién de un prototipo de musculo neumatico es una tarea
que involucra hacer pruebas a cada versién que se va haciendo y
observar los errores de manufactura que se tienen para asi mejorar
y evolucionar a un prototipo final.

2. Disefio, modelado y simulacién del efector

Se obtiene el modelo cineméatico y dinamico de un efector
con movimientos de flexién, extension, aduccién y abduccion
(4 grados de libertad).
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El mudsculo es controlado por valvulas 2/2 vias de
respuesta réapida utilizando PWM por medio de FPGA's.

Al modelo dindmico resultante se le incorpora una ley de

control con el fin de realizar las simulaciones
correspondientes.
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3. Construccién del efector

Finalmente se construye un efector en donde el musculo
neumatico es controlado por valvulas de respuesta rapido
utilizando modulaciéon de ancho de pulso (PWM) por medio
de FPGA’s.
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