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Implementacion de la teoria Tau en prétesis robéticas de mano para
generacion de movimientos
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Resumen

Este articulo presenta una revision sistemética de literatura enfocada en identificar las técnicas de con-
trol utilizadas para el movimiento de protesis robéticas, aplicando el método PRISMA para garantizar
rigor en la selecciéon de estudios. Las blusquedas se realizaron mediante palabras clave relacionadas con
control de prétesis, revelando que las tendencias actuales priorizan métodos basados en sefiales elec-
tromiogréficas (EMG) y enfoques cinematicos para mejorar la precisién y naturalidad del movimiento.
Asimismo, se identifico el uso creciente de modelos de aprendizaje automatico y técnicas hibridas que
combinan informacién sensorial y biomecanica, contribuyendo a una mayor adaptabilidad y funciona-
lidad en dispositivos protésicos. La revisién también evidencié que los estudios més sélidos provienen
de revistas indexadas, mientras que algunos trabajos académicos presentan limitaciones en disefio
experimental. Estos hallazgos permiten visualizar dreas prometedoras para el desarrollo de sistemas
protésicos avanzados, orientados a mejorar la autonomia y calidad de vida de personas con movilidad
reducida, consolidando la integraciéon de tecnologias innovadoras en aplicaciones médicas y asistivas.
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a integracion de las protesis robéticas de mano en aplicaciones
médicas y asistivas implica que estos dispositivos cuenten con
sistemas de generacion de trayectorias y sistemas de control capaces
de reproducir movimientos precisos y coordinados, garantizando una
interaccion eficiente y segura entre el usuario y el dispositivo. La
literatura reporta el desarrollo de estas protesis a partir de técnicas
como el uso de sefales mioeléctricas (EMG), modelos cinematicos,
interfaces neuronales, retroalimentacion haptica, mecanismos
biomiméticos y control multimodal, los cuales buscan mejorar la
fluidez y adaptabilidad del movimiento [1][2].

L Figura 1. Protesis de brazo robético controlada por el pensamiento [3] ||
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Implementar un sistema de generacion de trayéctorias para prétesis

robéticas de mano, para lograr movimientos coordinados, mediante la
aplicacion de la teoria de Tau.
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Se espera que el sistema de generacion trayectorias basado en la
teoria de Tau genere movimientos fluidos y coordinados. Las
simulaciones en MATLAB deben mostrar una mejor sincronizacion
temporal y una reducciéon en la brusquedad de las trayectorias.
Ademas, la interfaz grafica facilitara un control intuitivo, y las
pruebas experlmentales vahdaran la eficacia del sistema en la fluidez

modelos y herramientas de 5|muIaC|on.
e Implementar simulaciones de escenarios, aplicadas al_
comportamiento de la protesis, mediante casos de prueba
especificos.
e Elaborar un modelo basado en la teoria de Tau, aplicado a la
\ generacion de trayectorias, mediante principios perceptivo-motores. )

Se propone la |mplementa<:|on de un sistema de generacion de
trayectorias para prétesis robéticas de mano, la cual, a diferencia de
los sistemas convencionales, incorpora la teoria de Tau para mejorar.
la coordinacion y naturalidad del movimiento. Este sistema
7\ |incrementa la capacidad del dispositivo para reproducir
movimientos humanos de forma mas fluida y precisa, lo que
contribuye a mejorar la autonomia y calidad de vida de las personas
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El proyecto, representado en la Figura 2, inicia con una revision literaria
ue permite seleccionar las bases tedricas y el prototipo adecuado. A . . pr Ny o e
9 -p iy yelp P . con movilidad reducida al facilitar la realizacion de tareas cotidianas
partir de esta seleccion, se desarrolla el proceso de generaciéon de i h
. R * eic| \€ON mayor funcionalidad y control. . )
trayectorias fundamentado en la teoria de Tau, acompaiado del an —
cinematico correspondiente. Posteriormente, se realizan simulaciones T Referen Cias )
para evaluar el comportamiento del modelo. De manera paralela, se [1] X. Zhang, W. Li y L. Chen, “Highly responsive robotic prosthetic hand control considering
disena el prototipo de la prétesis, incluyendo la identificacién, descarga| | electromechanical delay (EMD),” Sensors, vol. 25, no. 1, p. 113, 2025.
y rediseio de archivos STL, seguido por la fabricacién, la [2] P. Garcia Batista, A. Costa Vieira y P.D. Gaspar, “Robotic prostheses and neuromuscular
r N - R o ) o interfaces: a review of design and technological trends,” Machines, vol. 13, no. 9, p. 804, 2025.
instrumentacion, el ensamble final del dispositivo y comunicacion.

[3] N. Badminton, “The Robot-Arm Prosthetic Controlled by Thought,” Nikolas Badminton. [En linea].
Finalmente, se lleva a cabo la implementacion del sistema, las pruebas y| | bisponible: https:/nikolasbadminton.com/the-robot-arm-prosthetic-controlled-by-thought. Fecha de

ios resultados. \acceso: 12 noviembre 2025. )
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