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Existe un interés creciente en la ex-
ploración de soluciones de bajo coste para 
controles en dispositivos biomecánicos. 
Existen numerosos antecedentes de brazos 
y manos biónicas que utilizan desarrollos 
tecnológicos y biomédicos avanzados [1-
3]. Los brazos controlados por implantes 
cerebrales o por la actividad nerviosa de la 
base del brazo que trasmite las órdenes de 
movimiento desde el cerebro a los servomo-
tores que accionan los dedos y la muñeca 
y cuyos movimientos se ajustan con sen-
sores de presión, temperatura y contacto. 
En este trabajo se plantea la construcción 
de un brazo biónico biomimético de bajo 
coste, accionado a partir de sensores de 
movimiento y de electromiografía (EGM). 
Los captadores de movimiento propuestos 
no son invasivos, por lo que no requieren 
implantes quirúrgicos. El sensor de visión 
Leap Motion es un pequeño dispositivo de 
sobremesa que incorpora dos cámaras. La 
pequeña modificación del punto de vista 
que ofrecen las cámaras permite la repro-
ducción tridimensional de la imagen de 
la mano del operario y su posterior análi-
sis para poder accionar un brazo robótico. 
La mano se construye mediante impre-
sión 3D, que sea capaz de seguir los mo-
vimientos captados de una mano real. La 
mano robótica empleada para realizar 
este proyecto es el denominado BIONI-
CO, extraído de la iniciativa InMoove [2] 
de Gael Langevin. Se basa en la creación 
de un robot humanoide a escala real, fa-
bricado a partir de una impresora 3D. 
Para ello, se utilizan diferentes tecnolo-

gías: la fabricación por adicción de ma-
terial (Impresión 3D), la programación de 
una placa Arduino y la implementación 
y programación de sensores de visión y 
biomecánicos para la captación de movi-

mientos. Se exploran diferentes solucio-
nes de sensores basados en visión y elec-
tromiograma existentes en el mercado. 
Leap Motion cuenta con tres piezas fun-
damentales: las cámaras, los LEDs y el mi-
cro controlador. Las dos cámaras son una 
pieza clave puesto que son las encargadas 
de capturar las imágenes. Éstas tienen un 
sensor monocromático sensible a la luz 
infrarroja con longitud de onda 850 nm. 
Este sensor alcanza una velocidad de tra-
bajo de 100 fps. Las cámaras disponen de 
un sensor CMOS que está compuesto por 
celdas. Esto permite además de una ma-
yor velocidad de procesado y menor coste, 
reducir el tamaño del dispositivo notable-
mente con respecto a los sensores CCD.  
La precisión promedio general del contro-
lador se sitúa en torno a los 0,7 milímetros, 
siendo la resolución del dispositivo mayor 
que en Kinect de Microsoft. El controlador 
puede realizar tareas como navegar por 
un sitio web, utilizando los gestos de pe-
llizcar para hacer zoom en mapas de alta 
precisión y manipulación de escenas en 3D. 
Esta solución puede abrir nuevas posibi-
lidades en aplicaciones de ayuda a per-
sonas con movilidad reducida. En los en-
tornos de aplicación, una de las posibles 
aplicaciones es el control a distancia a 
partir de los brazos del usuario. Otro en-
torno de aplicación sería ayudar a los 
discapacitados mediante el control del 
brazo biónico a partir de un brazo hábil.  
Existen diversas iniciativas en este cam-
po que pretenden mejorar el control de 
las prótesis insertando electrodos en los 

principales nervios del brazo del pacien-
te para dotar de sensibilidad, cambiando 
el cableado de las fibras nerviosas para 
controlar prótesis más, por ejemplo, o 
mejorando las interfaces cerebrales para 

permitir el control con el pensamiento. 
La mano fue presentada en la Innovation 
Week de Oslo y en The 22nd MMVR (Medici-
ne Meets Virtual Reality) de Los Ángeles en 
2016. En estos eventos se reconoció el in-
terés del prototipo y su potencialidad como 
una solución funcional y de bajo coste.
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