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Interfaz haptica
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Interfaz haptica
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Aplicaciones de Interfaces haptica

« Aplicaciones medicas
— Rehabilitacion y diagnostico médico
— Cirugia de minima invasion

« Aplicaciones en entretenimiento
— Juegos de video

» Aplicaciones en telerobotica

— Reparacion de naves y plataformas espaciales B
i
.




Interfaz haptica PHANToM premium 1.0

Caracteristicas de software | Caracteristicas de hardware

Windows XP 6 Red had linux | 2 eslabones de 13 cm cada uno

Visual c++ 6.0 Encoders opticos resolucion de 1024
pulsos por revolucion.

APl de GHOST 3.1 Efector final (dedal)

Kernel en tiempo real Interfaz de potencia

Bajo Backlash Actuadores con par maximo de fuerza

8.5N




Teécnicas de control

e Objetivo
— Seguridad y estabilidad i |

Operador Plataforma

Metodologias : AMIEAE | computacional

0 0
» Métodos de control basicos. 8 :%
>Medir posicion y fuerza g ;
>Regresar fuerzas y E -
posiciones .
Controlinferior
> Meétodos de control derivados Interfazhaptica [RqEE—p Con'T0 200" de 12
»Dinamica

»Sensores de posicion y

fuerza <:> Flujo de energia bidireccional
_ Flujode energia unidireccional




Guiado haptico

» El operador humano realiza dos tipos de exploracion haptica.

Exploracion haptica activa Exploracion haptica pasiva

» El operador humano es guiado por el dispositivo PHANToM 1.0 por medio
del dedal, realizando diferentes trayectorias.

» Sus aplicaciones se basan en este caso en partlcular en rehabilitacion y
diagnaéstico medico. -




Control de movimiento

*Regulacion.-El robot desempeiia un trabajo sin necesidad de interaccion mas
especializada.

*Regulacion basada en seguimiento.-El robot realiza regulacion pero es
basada en seguimiento de una trayectoria optima (TBG).

*Seguimiento de trayectorias.- El robot se le asignan realizar trayectorias
cerradas (circunferencia, rosa, etc.) y aleatorias.
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Experimento de caligrafia

Referencia
Trayectaria de |a palabra deseads HOLA

MCIPy MCIV
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Control hiperbolico

Actuadores del
Dispositivo
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El tiempo del experimento dura 24 segundos humano
«L_a sefal de control utilizada es un control,
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cual esta descrito por y
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Experimento Dr.

Sefial de control (Primer eslabon)
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Experimento Policia Juan Esteban

Senal de control (Primer eslabdn)
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Retroalimentacion PHANToM - Joystic

Force FeedBack




Joystick Force FeedBack

Estos joysticks, junto con las librerias de desarrollo, constituyen una opcion para la implantacion de
arquitecturas de teleoperacion a nivel de comandos de los dispositivos.
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