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INTRODUCCION Y OBJETIVO

m Actualmente se desarrollan en el mundo prototipos
de protfesis de mano capaces de mover todos los
dedos de manera independiente, lo que aumenta
la funcionalidad de la unidad terminal.




m En el Centro de Diseno y Manufactura de la
Facultad de Ingenieria de la UNAM, se inicid un
proyecto para desarrollar disenos de protesis
mecatronicas de miembro superior.




m En esta efapa del proyecto el objetivo fue:

disenar una protesis que permita la oposicion del
pulgar, asi como el movimiento independiente de
los dedos y disminuir el costo de adquisicion.




DISENO DE LA MANO

m El prototipo estd disenado para realizar algunas de
las prensiones de la mano y tiene como prioridad la
precision y no la fuerza de los movimientos.

m Sustifuye a una mano diestra, cuenta con cinco
dedos y es para una persona mexicana de sexo
masculino.




ESPECIFICACIONES FUNDAMENTALES

m E| protofipo:

a Tendrd una vida util mayor que las protesis de la
competencia.

Q0 El costo de la protesis serd aproximadamente de la
mitad del valor de las protesis mioeléctricas existentes.

0 La protesis deberd ser de facil manufactura.
0 Estard disenado para que se le cologue un guante.




MEDIDAS ANTROPOMETRICAS

Pardmetro Longitud

[cm]

Longitud total de la mano 20.5

Longitud fotal de los dedos 9.5

Ancho palmar 9.5

Ancho promedio de los 2

dedos
Alto de la mano 3.57
Alto del dedo 9




SELECCION DEL MECANISMO DE LOS DEDOS
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MECANISMO DE TORONTO

m Brinda la posibilidad de tener tres falanges
articuladas de la manera mas sencilla, eliminando
el empleo de motores para dar movimiento a las
arficulaciones.

m El mecanismo consta de seis eslabones, estos se
dividen en fres mecanismos de cuatro barras cada
uno.

Mecanismo de Toronto.




MECANISMO DE TORONTO
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DISENO DE LOS DEDOS

m El diseno de los dedos
se dividid en dos
etapas:

0 Adaptacion del

mecanismo de
Toronto.

QO Diseno de la forma de
los dedos.




REDISENO DEL MECANISMO DE TORONTO

m Se hizo un programa
en lenguqgje C que
permite calcular los
mecanismos que
integran cada dedo,
para diferentes
tamanos.

m La forma de las barras
del mecanismo se qﬂ
cambid para gue no J
quedara expuesto
entre falanges.




DISENO DE LA FORMA DE LOS DEDOS

m Cada falange se disend con base en medidas
antropomeétricas de la poblacion en México y
Latinoamérica, ademas de qgue mantiene la forma
anatomica de los dedos.

O ]




FABRICACION DE LOS DEDOS

m La protesis se puede
fabricar con nylamid,
fibra de carbono o
aluminio.

m Debido a la facilidad de
manufactura, para la
fabricacion del prototipo
se utilizd la mdaqguina de
prototipos rapidos con el
polimero ABS.




DISENO DE LA MANO

m Los dedos de la mano
son Movidos por un
arreglo pindn-cremallera
ubicados en la palma,
ademdas la mano es
actuada por cuatro
servomotores.

m LOS motores se
confrolardn con botones
gue marcan posiciones
preestablecidas




DISENO DE LA MANO

m E| diseno hecho puede
realizar tres de cinco
formas bdsicas de
prension:

Q Prension en punta
O Prension punta fina

QO Prension en gancho




RESULTADOS.

Ventagjas:

Debido al mecanismo empleado, la mano podra realizar mads
prensiones dependiendo del objeto que esté manipulando.

L% plgré’resis se puede adaptar al de casi cualguier persona
adulta.

Cada dedo se puede flexionar totalmente.

Cada dedo no estd acotado a un solo proceso de
manufactura.

Desventqjas:

El prototipo no contard con muneca movil.

El tamano de la protesis estd acotado al famano de 1os
actuadores.

Senales mioeléctricas insuficientes para el control de uno
protesis.




La mano es Ia extension del cerebro humano.

Immanuel Kant.




