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RESUMEN 
En este trabajo de investigación se presenta la 
implementación de un sistema para la 
detección, adquisición y acondicionamiento de 
señales mioeléctricas, obtenidas 
específicamente del bíceps braquial, que serán 
empleadas en el control de la posición angular 
de un aeropéndulo, con el fin de usar las señales 
electromiográficas en la manipulación de 
sistemas Mecatrónicos 
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ANTECEDENTES 
 

Siglo XVII Médico y 
Científico 

italiano Francesco Redi 

XIX Guillaume BA 
Duchenne 

Herbert Spencer Gasser 
y Joseph Erlanger 

1973 mano SVEN, De 
3 grados de libertad y 

usaba 6 electrodos. 
Mano de Canterbury 

Manipulador 
antropomórfico 

teleoperado  

Dudley S. Childress. Historical aspects of powered limb prost heses. Clinical ,  Prosthetics and Orthortics, Vol, 9 Num 1, 
1985-American Academy of Orthotists     and  Prosthetists,1985 

 



INTRODUCCIÓN 
 

La biomecatrónica encargada de 
desarrollar dispositivos que integren 
elementos mecánicos, electrónicos y 
organismos biológicos. 

En el cuerpo humano se generan 
diferentes señales bioeléctricas 
presentes en tejidos, células, nervios, 
glándulas, entre otros. 

Tipos de prótesis, simuladores 
quirúrgicos, el control de posición 
instrumental médico y la teleoperación 
quirúrgica. 



HIPÓTESIS 



INTRODUCCIÓN 
 

Sistema 
Nervioso  

Neurona Músculos 

Elementos 
Electrónicos 

Aeropéndulo 



SISTEMA NERVIOSO 

Sistema Nervioso 
Central 

Sistema Nervioso 
Autónomo 

Sistema Nervioso 
Periférico  



1° Cerebro 

Sus funciones son: la sensibilidad consciente, motricidad voluntaria, procesos 
intelectuales y reacciones emocionales. 



2° Cerebelo 
 

Ejerce una actividad reguladora sobre la motilidad cinética y la estática. 



3° Médula espinal 

Transporta información entre los nervios, controla reacciones reflejas y 
transmite impulsos nerviosos a los músculos, vasos sanguíneos y glándulas. 



NEURONA 

Tienen la capacidad de responder a los estímulos generando un impulso 
nervioso,  que se transmite a otra neurona, a un músculo o una glándula. 



Tipos de Neuronas  



TIPOS DE MÚSCULOS  

Músculo 
Esquelético 

Músculo 
Cardiaco 

Músculo 
Liso 



Músculos del Brazo  

Barone, L. R. (s.f.). Anatomía y Fisiología del cuerpo humano. Buenos Aires-Rep.  Argentina: Cultural Librera Americana S.A. -MMIV, Grupo Clasa. 



ELEMENTOS ELECTRÓNICOS  

Electrodos 
Tarjeta 

Arduino 
Sensor 

Muscular 



AEROPÉNDULO 

- Tarjeta de Control  y  Aeropéndulo Físico. 
 Enicov, E. T., & Campa, G. (Octubre de 2016). PROYECTO AEROPENDULUM.   Obtenido de PROYECTO 

AEROPENDULUM: http://aeropendulum.arizona.edu/ 

http://aeropendulum.arizona.edu/


Sistemas de Control  

Diseño de 
sistemas de 

control  

Controladores 

P, PI, PD, PID 

LQR, Fuzzy, 
Redes 

Neuronales 

Compensadores 
Adelanto, 
Retraso, 

Adelanto-Retraso 



Sistemas de Control 

Sistema sin Control Sistema con Control 



MARCO METODOLÓGICO 

Obtención 
de la Señal  

Interfaz de 
LabVIEW 

Interfaz de 
MatLab 

Control de 
Aeropéndulo 



OBTENCIÓN DE SEÑAL 
ELECTROMIOGRÁFICA  

Posición correcta del Sensor Colocación en sujeto de prueba 
MyoWare. (2015). MyoWar TM Muscle Sensor (AT-04-001) DATACHEET.  Advancer Technologies. 



Interfaz de LabVIEW 

Diagrama de Bloques del Sistema 



Interfaz de LabVIEW 
 

 



Interfaz de MatLab 

 



Interfaz de MatLab 



Control de Aeropéndulo  



ANÁLISIS DE RESULTADOS 

Prototipo en funcionamiento. 

1° 

Sistema en funcionamiento 
con ángulo de apertura mayor. 

2° 

Aeropéndulo en su posición 
angular máxima. 

3° 



ANÁLISIS DE RESULTADOS 



ANÁLISIS DE RESULTADOS 



ANÁLISIS DE RESULTADOS 



ANÁLISIS DE RESULTADOS 



ANÁLISIS DE RESULTADOS 



CONCLUSIÓN 
• Se demostró satisfactoriamente que se puede hacer uso de 

las señales mioeléctricas para el control de un sistema de 
un grado de libertad como lo es el aeropéndulo, con el fin 
de reproducir las acciones que son realizadas por un 
músculo. 

• Este sistema podría contribuir en la aplicación de las 
señales mioeléctricas en una prótesis inteligente y ayudar a 
gente con problemas como es la pérdida de una 
extremidad, sin embargo las aplicaciones se pueden 
extender y contribuir a otras necesidades, ejemplos de 
estas pueden ser simuladores 3D, equipos tele operados, 
exoesqueletos, entre otras. 
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