RESUMEN

En estetrabajo se presentael desarrollode uno de los
bloques que conforman un sistema interfaz cerebro
computadora,a saber blogue 1. Registro de senales
eléectricas cerebrales, blogue 2. Interfaz Cerebro
Computadorabloque3: Brazorobotica El bloque3 esen
el quenosenfocaremoy correspondeal brazorobatico,
el cual consiste en la implementacionde un brazo
robdtico de 4 gradosde libertad (movimientosdiferentes
gue puederealizarel brazo),con susrespectivoscircuitos

de movimientosprogramadosen lenguajeArduino, cuya
secuencia permite  visualizar cada uno de sus
movimientos posibles La importanciadel desarrollo de
este sistema se debe a que las Interfaces cerebro
computadora sirven como un intermediario para la
comunicaciorentre el cerebroy un dispositivode interes,
comolo esel brazopresentadan este proyecto, del cual
sera un parametro de evaluaciondel desempenale la
interfaz. Ademasque representaun gran impacto en el
paisdebidoa queexisteun gran numerode personagjue
tienen necesidadde estetipo de interfaces,ya sea por
péerdidade un miembroo por desgastael misma

INTRODUCCION

Una interfaz cerebrecomputadora(BCl) es un sistema
gue le permite a un individuo una comunicacioncon el
mundo externo a partir de la actividadelectricacerebral
sin la ayudade los nervios perifericoso de la actividad
motora, estaactividadcerebralpuedeser medidaa través
de senales electroencefalograficasEEG. Una vez
adquiridas las senales provenientes de la actividad
cerebra) dentro de la BCI estainformacion se procesa,
Interpreta y se asocia a Intenciones voluntarias e
Involuntarias del sujeto para ser utilizadascomosenales
de mando para el control de brazosrobaoticos,sillas de
ruedas protesis,comunicadoresgentre otras aplicaciones
Importantes| 1, 4] .

En la interffaz a desarrollar se implementara el
aprendizajecomputacionalpor refuerzo por lo que la |
estructurade control seraen lazo cerradopara obtener |
una retroalimentacionde la posiciondel brazoy evaluar
el desempendel sistema
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El brazo implementadoen este proyecto cuentacon 4

gradosde libertad; sedenominagrado de libertad (g.d.l.) |

a cadauna de las coordenadasndependientegjue son

necesariapara describir el estadodel sistemamecanico’
del robot (posiciony orientacion en el espaciode sus .

elemento¥| 2] . Dadoqueen la interfaz seimplementara
el aprendizajecomputacionapor refuerzo,el control que
seesperaealizarno serade alta precisidonsinoqueconel
simple hecho de realizar una instruccion aungue la
precisionno seala mejor, setomaracomoun desempeno
aceptable

OBJETIVO

Implementarun brazorobdticode 4 gradosdelibertady 2
sensoresleluz infrarrojo quetendranla funcidnde enviar
una senal de retroalimentacion al sistema, ademasde
realizarpruebasde funcionamiento

de alimentaciony control; el brazo realiza unasecuencia
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METODOLOGIA

1.- Serealizéla impresionen 3D delas piezasdel brazo
robdtico para posteriormente realizar el armado del
brazoconsusrespectivosservomotoresenla figura 1 se
muestrael brazoya armadoy montadosobreuna tabla
demadera

2.- Seimplementoel circuito que se muestraen la figura
2 paraalimentar los servomotoresdel brazo robdtico y
establecelos pinesa utilizar del Arduino.

3.- Serealizo el disenoy la implementaciondel circuito
gue se muestraen la figura 3 paragenerarla senalde
retroalimentaciomal sistemadela interfaz

4.- Se desarrollo una rutina de prueba en lenguaje
Arduino, la cual consistiaen tomar un bombondesdeuna
posicionestableciday colocarloen un recipienteen otra
ubicaciondentrodelrangodetrabajodebrazorobotica

5.- Sedesarrollounarutina adicionalque consistiaen el
servo2 realizaraun giro de-90Ay posteriormentede 90A
conla finalidadde verificar el funcionamientadesead@&n
los sensoresmplementados
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IMPLEMENTACION DE UN BRAZO ROBOTICO DE 4 GRADOS
DE LIBERTAD PARA VALIDAR UNA INTERFAZ CEREBRO COMPUTADORA
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RESULTADOS

En las figuras 4 y 5 se observanfotografiastomadas
mientrasel brazo robotico realizabala secuenciale tomar

el bombony colocarloen el recipientetransparente,esta
secuencidue implementadacon el objetivo de verificar el

buenfuncionamientadel brazoasicomola resistenciade la

estructura del misma Una vez ya verificado el buen

funcionamiento del brazo, se implemento una rutina

diferentela cualsoloconstade 2 movimientos(arriba-abajo)
y en esta rutina se pudo verificar que los sensores
Implementados estan funcionando segun lo esperadp
dependiendale la posiciondel brazoesel sensorque debe
estaractivoy ademaseinterpretapor el Arduino comouna

sefalen alto, estassenalesserviran de retroalimentaciona

la Interfaz cerebro computadoraEn la figura 6 y 7 se

observan las dos posicionesen las que se activan los

sensoreg/ de igual manerase enciendeel led verde o rojo

segunseael caso
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CONCLUSION

Como se puedeobservar en la seccionde resultados,se
logro implementar el brazo robdético y sus respectivos
sensores, validando el buen funcionamiento mediante
algunassecuenciasnplementaday queparalos propositos

(BEC QNEOENZQERIA | AJA=@AR QJ?EKJ=1BMMPl,r0s cumpleconlos requerimientosecesarias

razo robotico
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