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INTRODUCCION:

Dispositivo de control mediante

OBJETIVO

Las investigaciones en el ambito de la bionica, relacionadas con el control de
dispositivos mediante sefiales musculares, han ayudado a mejorar y facilitar la vida

de personas con problemas de movilidad. Este tipo de sistemas actualmente se han
podido implementar en todo tipo de aplicaciones gracias a su gran versatilidad.

METODOLOGIA

Antecedentes Etapa de adquisicion Etapa de conversion y
MYO Arband y Eleccion de sensores y comunicacion
MY Oware. musculos relevantes. ADC y Arduino.

Marco tedrico
Sensores, muasculos
y subsistemas.

Etapa de Pre-Amplificacion
Amplificadores Operacionales
de Instrumentacion.

Montaje de laboratorio

Prototipo 1

Desarrollar de un sistema de control
electromiografico de manera fisica,
con el cual se pueda controlar un
Interfaz grafico de una mano virtual.

Aplicacién de control
Control y simulacién de
aplicacion virtual.

Etapa de
acondicionamiento
Programa LabVIEW.

Prototipo 2

DESARROLLO

DISPOSITIVO DE CONTROL MEDIANTE SENALES EMG
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onDIC comunicacion mediante conmutada a pines de interrupcion
ETAPA DIGITAL (LABVIEW) Arduino. (THMO0505D) y dos (int0 y int1), por error de
ADS1115. diseno.
RESULTADQOS

e \elocidad de procesamiento de 1ms para un solo canal.

Programa de acondicionamiento para un canal (filtrado, rectificado
y envolvente).

Control de aplicacion (Mano Virtual) mediante la envolvente de dos
senales.

PCB con capacidad de 4 canales de entrada y resolucion de 16 bits.
Carcasa de proteccion capaz de minimizar el ruido provocado por
los conectores de entradas.

CONCLUSIONES

« Dispositivo de control electromiografico de los movimientos de una mano virtual, con la union tres subsistemas (Arduino, PCB y LabVIEW).
« Limitacion de velocidad de trasmision y recepcion de los datos, que impide colocar méas de 2 canales por pérdida de informacion relevante.

« La carcasa mejora la apariencia visual, la proteccion y minimiza del ruido introducido por los conectores de entrada.

« A futuro se puede mejorar: la velocidad de procesamiento con el cambio de microcontrolador, y la calidad de la sefial (transmision y medida).



