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En el presente proyecto se describe una primera fase de estudio dedicada a la busqueda
de informacién sobre diferentes modelos de prétesis de manos antropomorficas
existentes en el mercado. Para todas ellas se analizan y valoran aspectos tan importantes
como su disefo mecanico, configuracion y distribucién de sus componentes, métodos de
activacion y control, asi como también los mecanismos usados para su actuaciéon. Todo
ello se contempla con la finalidad de detectar la problematica practica para su uso en
tareas cotidianas y las posibles estrategias de mejora del control en sus movimientos.

En una segunda fase, ya centrada en la materializacién de una protesis, se detallan las
especificaciones de disefio de la mano, definiéndose grados de libertad, rangos de
movilidad, tamafios y pesos limite, tipos de posturas de agarre, capacidades de fuerza de
prension, etc.

Dentro del apartado dedicado al disefio conceptual, se plantean alternativas conceptuales
para el disefio de la mano, considerando algunas especificaciones como la facilidad de
montaje, fabricabilidad, modularidad, coste de fabricacidn, control, etc.

En base al disefio conceptual se realiza el disefio de detalle completo de la mano. En la
fase de disefio de detalle se recurre a la utilizacién de todo tipo de informacién
biomecdnica y antropométrica disponible en el grupo relacionada con dimensiones
medias de la mano.

Las principales tareas desarrolladas en dicho punto se concretan en:

- Disefio del sistema mecanico infractuado que controla la flexién/extension de cada
dedo, asi como la aduccidon/abduccion del pulgar. Para ello se precisa de calculos
de sintesis dimensional, haciendo uso tanto del método grafico como del método
analitico, para los mecanismos de cuatro barras que se utilizan.

- Disefio de la ubicacidn, fijacion, tipo y modo de trabajo de los actuadores.

- Presentacion de alternativas de actuacion, en concreto el disefio de un bloqueo
totalmente manual para la articulacién interfaldngica distal.

Dicho disefo se desarrolla gracias al empleo de las herramienta de las que dispone el
departamento, como son las plataformas SolidWorks® y Working Model®.

En los anexos, y sin ser objeto directo del trabajo, se recopila informacién de inmediata
aplicaciéon referida al control mediante placas Arduino® de los accionamientos de que
consta la mano, y siendo elegido gracias a la versatilidad i sencillez que ofrece esta
herramienta de cddigo abierto.
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En la etapa final del proyecto se lleva a cabo la generacion y el tratamiento de todos los
archivos y planos necesarios para su futura posible materializacién usando la tecnologia
de impresién en 3D disponible en la propia Universidad Jaime .

Uno de los motivos que dio lugar a la decision de disefiar mecanicamente una protesis de
mano antropomorfica infractuada fue la total inexistencia de un prototipo fisico en el
Grupo de Biomecdanica y Ergonomia de la Universidad Jaume | (BE-UJI), el cual realiza
labores de investigacidn entorno a la caracterizacidén y simulacién de las tareas de agarre
desempeiiadas por la mano humana. Con ello se podrian aplicar, comparar y valorar
algunos de los estudios que se han realizado con anterioridad en el propio grupo acerca
del comportamiento de la mano.

Es por ello que el principal objeto del proyecto se centra en satisfacer la necesidad surgida
en dicho grupo de investigacién, colaborando en la creacidon de un prototipo a utilizar en
futuras investigaciones.

La realizacion de este proyecto se justifica académicamente, ya que resulta un
complemento a la formacién impartida en la titulacidon. Por una parte se ha profundizado
en los métodos de célculo de esfuerzos y reacciones vistos en la asignatura de Mecanica
de maquinas y mecanismos, asi como la aplicacién directa de seleccidn, analisis de los
tipos de mecanismos existentes vistos en este caso en Teoria de mdquinas y mecanismos.

También se ha tenido que implementar un método desarrollado utilizando el software
Working Model® para asi hacer una aproximacion de la fuerza de agarre maxima
proporcionada por los dedos.

Ademas se han tenido que utilizar todos los conocimientos adquiridos durante la carrera
sobre el manejo del software de disefio asistido por ordenador impartidos en las
asignaturas de Ingenieria grafica y Proyecto de disefio de maquinas. Por tanto, la relacion
entre el proyecto y el itinerario de intensificaciéon realizado por el autor, maquinas, es
directa.
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2. CONCEPTOS GENERALES
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