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Banda inteligente para captar senales cinematicas y

electromiograficas orientada al control de movimientos

PROBLEMA

Las personas con amputacion parcial del brazo presentan limitaciones para
interactuar con sistemas industriales y entornos digitales debido a la pérdida de
funciones manuales y a la escasa disponibilidad de tecnologias accesibles para
la captura y procesamiento de senales musculares. Esta situacion impide el
aprovechamiento funcional de los movimientos residuales del brazo y evidencia
una brecha tecnoldgica en la disponibilidad de soluciones autonomas y
accesibles para la recuperacion de acciones basicas de interaccion.

OBJETIVO GENERAL

Desarrollar una banda inteligente orientada a la captura y procesamiento de
sefiales cinematicas y electromiograficas mediante inteligencia artificial
embebida, destinada a la clasificacion de tres movimientos musculares y al
control basico de actuadores o software.
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* Implementar monitoreo en tiempo real de senales
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RESULTADOS
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e Banda ergondmica ajustable mediante correa de = e
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* Modelo de inteligencia artificial capaz de inferir tres |
gestos de control, ademas de un estado de mano
relajada cuando el usuario no desea accionar el
actuador o la interfaz digital.

e Comunicacion inalambrica mediante Bluetooth Low
Energy (BLE).

 Adquisicion y procesamiento en tiempo real de

senales EMG e IMU.
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CONCLUSIONES

 La incorporacion de una curvatura anatomica y la separacion del sensor EMG en una correa independiente mejoraron
significativamente la estabilidad mecanica y la calidad de la sefial, superando las limitaciones del diseno rigido inicial.

* La arquitectura electronica modular funciond de manera confiable, garantizando una distribucion de potencia vy
comunicacion 12C estables; no obstante, la autonomia del sistema se vio limitada a 2 horas debido a restricciones
volumétricas del disefio mecanico.

e La segunda arquitectura de clasificacion presentd un desempeno superior, evidenciando mayor estabilidad, mejor
convergencia y una mejor capacidad de generalizacion frente a la primera.

 La integracion del sistema mecanico, electronico y de software demostrd ser viable para el reconocimiento de gestos en
tiempo real, destacando la importancia de un enfoque integral de disefo.
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