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ALGORITMO PREDICTIVO DE LA INTENCION DE AGARRES EN UNA
PROTESIS ROBOTICA DE MANO IMPRESA EN 3D

Lidia Hortencia Rascén Madrigal, Edgar Eduardo Ramirez Pantaledn, José David Diaz

Roman, José Manuel Mejia Mufioz, Ernesto Sifuentes de la Hoya
Universidad Auténoma de Ciudad Judrez

Resumen
Las prétesis mioeléctricas poseen un alto grado de rehabilitacion a un mayor costo que las prétesis
funcionales. La investigacion se enfoca en comparar dos algoritmos red neuronal artificial para estimar
la intencién de movimiento de agarre cilindrico, esférico y mano en reposo a partir de una sefial de
electromiografia y realizar el movimiento estimado en una protesis robotica de mano impresa en 3D.
Se utiliz6 el modelo de mano robética de inmoov, el sensor Myoware® obtuvo las sefiales de
electromiografia evaluadas en una red neuronal artificial, los resultados de salida se analizaron
mediante un arbol de decisién, cuya salida acciona los servomotores mano robética impresa en 3D.
Los resultados muestran una especificidad del 95% y sensibilidad del 90% en la arquitectura de red
neuronal seleccionada. Las pruebas se realizaron en sujetos sin amputacion, los resultados marcan la
pauta para integrar mas movimientos que pueda realizar la proétesis robotica de mano. El objetivo de
la presente investigacion fue comparar dos algoritmos red neuronal artificial para estimar la intencién
de movimiento de agarre cilindrico, esférico y mano en reposo a partir de una sefal de electromiografia
y realizar el movimiento estimado en una proétesis robotica de mano impresa en 3D. Las pruebas se
realizaron en sujetos sin amputacion.

Semblanza

M. en C. Lidia Hortencia Rascon Madrigal realiz6 sus estudios de licenciatura en el Instituto
Tecnologico de Veracruz, obtuvo el titulo de Maestria en Ciencias de la Ingenieria Electrénica por el
Instituto Tecnoldgico de Chihuahua y Maestria en Administracion en la Universidad Autébnoma de
Chihuahua, se desempefia como profesor de tiempo completo en la Universidad Auténoma de Ciudad
Juérez desde 1998 a la fecha, sus areas de interés son sistemas digitales, ha trabajado en proyectos
de aplicacion de ingenieria electronica, proyectos con proétesis roboticas de mano manejo de
algoritmos de prediccion de agarres por diversas técnicas entre ellas Deep Learning, juegos serios
enfocados a la rehabilitacion del habla, proyectos con financiamiento externo. Ha publicado articulos

en diversas revistas y congresos.
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