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Espinel Manuel, Gonzalez Freddy y Portillo Angel. MANO ROBOTICA
ANTROPOMORFICA CONTROLADA POR MEDIO DE PC Universidad
Doctor Rafael Belloso Chacin. Facultad de Ingenieria escuela de Electrénica.
Mencién Automatizacion y Control. Maracaibo, 2010.

RESUMEN

Esta investigacion presenta el desarrollar una mano robética antropomorfica
controlada por medio de PC, para procesos de manipulacién en procesos
peligrosos con la versatilidad que represente poder ser utilizado como si se
tratase de una mano real, como solucién tecnolégicamente innovadora en el
area de la medicina como utilizacion de prétesis para personas que no
posean manos. Tedricamente se adoptaron conceptos de autores: Groover
(1989), Ogata (1995), Angulo (1986) entre otros. El tipo de investigacion es
proyectiva, descriptiva, de campo y documental, debido al criterio, finalidad
método y forma de obtener los datos ya que se propone un disefio de un
sistema. Las técnicas de recoleccion de datos fueron: revision documental,
observacién directa, entrevista. Los instrumentos empleados: guia de
observacion, cuaderno de notas, notas de campo, cuestionario. La
metodologia empleada fue una adopcion de Angulo (1986) estructurada en
nueve fases las cuales son: Definicion de conocimientos basicos vy
especificacion, Esquema general del Hardware, Ordinograma general del
funcionamiento, Adaptacion entre el Hardware y el software, Implementacion
del hardware, Ordinograma modular y codificacion del programa, Integracion
del hardware y el software, Depuracion del software y Pruebas finales de
funcionamiento. Al aplicar estas fases se obtuvo como resultado el correcto
funcionamiento de la mano antropomorfica controlada mediante un software
de programaciéon y simulacién desarrollado a través de un PC, logrando
demostrar el control y los movimientos de la mano antropomorfica, con un
total de siete grados de libertad basados en servomotores y un
microcontrolador.

Palabras Claves: Mano, Robdtica, Antropomorfica.
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Espinel Manuel, Gonzalez Freddy and Portillo Angel. ANTHROPOMORPHIC
ROBOTIC HAND CONTROLLED BY PC. Dr. Rafael Belloso Chacin
University. Faculty of Engineering. School of Electronics. Mention Automation
and Control. Maracaibo, 2010.

ABSTRACT

This research presents the development of an anthropomorphic robotic hand
controlled by PC, for processes handling hazardous processes representing
the versatility to be used as if it were a real hand, as innovative technological
solutions in the field of medicine as use of prostheses for people not have
hands. Theoretically adopted concepts of authors: Groover (1989); Ogata
(1995), Angulo (1986) among others. The research is projective, descriptive,
field and documentary, due to the criterion, objective method and means of
obtaining the data and proposing a system design. The techniques of data
collection were: desk review, direct observation, and interview. The
instruments used: observation guide, notebook, field notes, questionnaire.
The methodology was adopted Angulo (1986) arranged in nine phases, which
are: Definition of basic knowledge and specification, general outline of the
hardware, general flow chart of the operation, adjustment between the
hardware and software, hardware implementation, modular fow chart and
coding the program, integration of hardware and software debugging and
testing software running late. In applying these phases was obtained as a
result the proper functioning of anthropomorphic hand controlled by a
programming and simulation software developed through a PC, making
demonstrate control and anthropomorphic hand movements, with a total of
seven degrees of freedom based servo motors and a microcontroller.

Keywords: Hand, Robotics, Anthropomorphic.
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INTRODUCCION

A continuacion se presenta el trabajo de grado titulado, mano robdtica
antropomorfica controlada por medio de PC, el cual tiene como objetivo
general, desarrollar una mano robética antropomorfica controlada por medio
de PC. EIl proyecto esta basado en el poco conocimiento tecnolégico y
cientifico en el area de la medicina como suponer el desarrollo de prétesis y
en la industria en automatizacibn de procesos industriales, donde su
utilizacion es casi inexistente debido a que estas deben ser exportados
desde otros paises que conllevan al dificil acceso de este dispositivo
necesario en muchas ocasiones en personas que se encuentran lisiadas, de
igual forma para las industrias donde su utilizacién evitarian en el cambio del
proceso la reingenieria, y mayor seguridad para los trabajadores.

En este trabajo se investigo y desarrollé a lo largo del cuarto (4) capitulo
una forma para abordar estos problemas, en el capitulo | denominado el
problema, se presentan los aspectos fundamentales que definen el proyecto
iniciandose con la revision de la bibliografia correspondiente para argumentar
la descripcion de la situacién formulando sus objetivos, justificar el estudio y
presentar su delimitacion. Para el capitulo Il, marco tedrico se presenta la
teorizacion de la variable denominado bases tedricas, presentacion de
antecedentes, que soportan el enfoque de la investigacion, prosiguiendo con
el sistema de variables que muestra las definiciones nominal, conceptual u

operacional cerrando con la definicién de términos basicos.



El Capitulo lll definido como marco metodolégico expone los aspectos
metodolégicos y operativos relacionados con los métodos y técnicas,
comprende el tipo de investigacion. Las técnicas de recoleccion de datos, la
observacion directa electronica, realizada a la empresa, ademas la
observacion documental, entrevista, encuesta y diagramacion, se formula la
metodologia de la investigacion y por dltimo las actividades y recursos
correspondientes a la parte operativa la cual se muestra en el cuadro y en el
cronograma de actividades.

El capitulo IV, denominado resultados de la investigacion, se desarrolla el
analisis de los datos producto de la aplicacion de la metodologia
seleccionada en la fase anterior, luego se presenta la discusion de los
resultados el disefio, su funcionabilidad, finalmente se presentan las

conclusiones y recomendaciones, asi como también la referencias

bibliograficas y anexos.



