Galileo Hand: Diseno de una protesis bionica subactuada de bajo costo
e N utilizando impresién 3D
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Introduccion

Galileo Hand es un proyecto desarrollado en Universidad
Galileo de Guatemala. Se origind con el fin de crear el
disefio de una protesis open-source, elaborada con
materiales de bajo costo e impresion 3D. Este proyecto
busca ser distribuido a través de internet como un Kit
disponible para cualquier persona gue ha sufrido una
amputacion de una de las extremidades superiores. Esta
caracteristica permite a la persona elaborar su protesis
localmente a un bajo costo. La protesis esta diseflada para
qgue sea facil de ensamblar y facil de reparar.

El disefio de nuestra protesis utiliza 5 servomotores
miniatura, estos son faciles de conseguir como son
utiizados por los aficionados de modelos a escala
operados por radiofrecuencia.

Estos son capaces de aplicar un torque de 1.80 kg-cm
suficiente para cerrar cada dedo de la mano.
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Accionamiento y
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El diseno de los dedos esta compuesto por tres falanges
COmMO una mano comun, como se observa en la figura 1, lo
cual mejora el agarre de los objetos como se explica en [1].
El mecanismo encargado de abrir y cerrar los dedos esta
conformado de dos partes. La primera sirve para cerrar los
dedos, consiste en un cordon que pasa por conductos dentro
de uno de las falanges por la parte delantera a la palma,
comienza desde la falange distal hasta la palma, en donde se
conecta a un servomotor que se encarga de halar el cordon,
cerrando el dedo. La segunda parte se encarga de abrir los
dedos, esta formada por elasticos usados para frenillos
dentales, los elasticos estan colocados en la parte posterior a
la palma, en cada una de las articulaciones del dedo.

El funcionamiento de los dedos permite que estos se adapten
a la forma del objeto que se desea sujetar, teniendo un
nimero menor de actuadores que el numero de grados de
libertad [2]. Cada articulacion del dedo es unida por un
tornillo tipo “Chicago” que le agrega valor a la estética de la

protesis.
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Rotacion del pulgar

El poder rotar el pulgar permite diferentes agarres. En la
posicion del pulgar en la figura 2, se puede observar que el
pulgar forma un angulo de 15 grados respecto de la palma.
En esta posicion se logra conseguir el agarre lateral. En la
figura 3 el pulgar esta rotado en 90 grados, en esta posicion
se consiguen los agarres: (1) pinza bidigital, (2) pinza
tridigital, (3) agarre de gancho.

Figura 3

Palma
La palma una de las partes gue mas tiempo tomo disear, el
mayor desafio fue lograr ubicar los servomotores necesarios
dentro la palma. Para ahorrar espacio se optdo accionar el
dedo menique y el dedo anular con el mismo servomotor, de
esta manera logramos colocar todos los servomotores dentro
de la palma.

Otro desafio fue el diseno del pulgar debido a que es debia
funcionar y tener el tamano adecuado para gue funcionara
como una mano biologica. En la figura 5 se puede observar
como se distribuyeron los servomotores dentro de la palma
de la mano, incluyendo el dedo pulgar.

Resultados

Los mecanismos antes descritos fueron incorporados
exitosamente en el disefio de la protesis bionica Galileo Hand,
caracteristicas que le dan mayor funcionalidad, efectividad y
gue la hacen poseer un comportamiento muy similar a una
mano humana. Actualmente la protesis esta en la fase de
prueba, la prétesis esta siendo utilizada por un paciente en
Guatemala para comprobar el funcionamiento de la misma.
También se continua con diseno de la protesis, para utilizar
otro tipo de actuadores los cuales seran capaces de
proporcionar mayor torque a las falanges de la protesis y asi
lograr sujetar objetos mas pesados y con mayor firmeza.
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