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Revisar los documentos o actividades que se solicitan y marque en los apartados “SI” cuando la evidencia a evaluar se cumple; en caso
contrario marque “NO”. En la columna “OBSERVACIONES” octpela cuando tenga que hacer comentarios referentes a lo observado.

VALOR ‘ CUMPLE
% CARACTERISTICA A CUMPLIR (REACTIVO) OBSERVACIONES

Sl NO

Objetivos: En el objetivo general enuncia de forma clara 'y
precisa: ,qué?, ,como? y jpara qué?, iniciando la redaccion
5 con un verbo en infinitivo. Los objetivos especificos son v
redactados de tal manera que indican los logros adecuados
para obtener el resultado final.

Introduccién: Da una idea clara del contenido del trabajo,
5 motivando al lector a continuar con su lectura y revision. v

Disefio. Debe cumplir con un sentido y una estructuracion
10 I6gica en la descripcion del disefio conceptual y de detalle del v
prototipo propuesto.

Calculos. Sigue una metodologia y sustenta todos los pasos
que se realizaron al aplicar los calculos necesarios para

v
10 lograr el resultado. Enuncia amplia y correctamente los
criterios aplicados.
Planificacion. Planifica adecuadamente las actividades para
10 la fabricacion del prototipo, haciendo de forma correcta las %

hojas de proceso, cronograma y el presupuesto.

Desarrollo. La redaccién cumple con un sentido y una
10 |estructuracion l6gica donde define de forma amplia'y v
meticulosa cada aspecto solicitado.

Implementacién y verificacion. Describe minuciosamente
10 las pruebas de fallos y su correccion, evidenciando las v
actividades realizadas para esta etapa.

Resultados. Describe ampliamente los resultados y las
10 metas alcanzadas, los beneficios obtenidos al implementar el v
prototipo.

Ficha técnica. Elabora la ficha técnica del prototipo de forma

10 detallada y correcta.




Manual de operacién. Elabora un manual de operacién en
donde detalle cuidadosamente las caracteristicas de
operacion, las acciones de mantenimiento que permitan

10 alargar la vida util de la maquina, las sugerencias y
recomentaciones para una operacién adecuada de la
maquina.

Conclusidnes y recomendacioes. La conclusion es breve,
clara y acorde con los objetivos planteados. Realiza las v

5 ) . :
recomendaciones precisas para trabajos a futuros en la
evolucion del prototipo.
Referencias bibliograficas. Presenta 10 citas y referencias
5  |IEEE. Y
100% |CALIFICACION. 90%

**En caso de entregar después de la fecha y hora sefialada, se descontara 10% en su calificacion final de la unidad.
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Introduccion

El presente proyecto, titulado “PROTOTIPO DE BRAZO ROBOTICO CONTROLADO
POR VISION ARTIFICIAL PARA LA REPLICACION DE MOVIMIENTOS”, busca
integrar las capacidades de la vision computacional con un sistema robotico para lograr la
imitacion en tiempo real de los movimientos de una mano humana. A diferencia de los sistemas
tradicionales que emplean sensores fisicos como acelerdmetros o guantes hapticos, esta
propuesta utiliza una camara como principal dispositivo de captura, lo que permite una
interaccion mas intuitiva y no invasiva.

El uso de vision artificial como nucleo de este sistema abre posibilidades significativas en
términos de accesibilidad y adaptabilidad. Con el empleo de algoritmos de procesamiento de
iméagenes y aprendizaje automatico, la camara puede detectar y rastrear los movimientos de la
mano del operador, transformandolos en sefiales que controlan los actuadores del brazo
robdtico. Esta tecnologia no solo simplifica el hardware necesario, sino que también puede ser
utilizada en una amplia variedad de entornos sin necesidad de contacto fisico directo con el
usuario.



Objetivos

Objetivo General
Disefiar y desarrollar un prototipo de brazo roboético controlado mediante vision artificial

utilizando una camara y un microcontrolador ESP32.

Objetivos Especificos

Desarrollar un sistema de vision artificial para la manipulacion del robot.
Integrar el microcontrolador ESP32 en el brazo robotico.

Disefiar y construir el brazo robdtico.

Implementar y optimizar la comunicacion entre los componentes.

b S



Necesidad o problema identificado

En el entorno actual, se identifican necesidades urgentes que no han sido completamente
cubiertas por las soluciones tecnoldgicas tradicionales. Una de las principales problematicas es
el acceso limitado a dispositivos roboticos asequibles y personalizados para la manipulacion
de objetos delicados en el ambito del area salud con la finalidad de salvaguardar la integridad
fisica y de salud del operador.

Los dispositivos de asistencia controlados por sefiales bioeléctricas suelen ser prohibitivos en
cuanto a costos, con precios que superan la capacidad adquisitiva de una gran parte de la
poblacion que los necesita. Ademads, estos dispositivos a menudo no se ajustan de manera
adecuada a las necesidades particulares de cada usuario, lo que limita su eficacia y comodidad.
Por ello, existe una necesidad palpable de desarrollar soluciones tecnoldgicas mas econdmicas
y accesibles, que a la vez puedan personalizarse y adaptarse a diferentes niveles de
discapacidad.

Por otro lado, en el ambito industrial, se enfrentan desafios similares en cuanto a la necesidad
de sistemas robdticos capaces de manipular objetos de manera remota en entornos peligrosos
o de dificil acceso, como plantas quimicas, fabricas, o espacios de construccion. Los operarios
a menudo deben manejar materiales peligrosos o realizar trabajos en condiciones extremas que
ponen en riesgo su seguridad. Aunque existen brazos roboticos comerciales que permiten la
manipulacion de objetos, su alto costo y complejidad técnica dificultan su implementacion
generalizada.

En este contexto, un brazo robotico controlado por medio de una cdmara y un sistema de
control basado en un ESP32 ofrece una solucion viable y versatil. Este dispositivo no solo es
accesible desde el punto de vista econdmico, sino que también puede ser manejado de manera
intuitiva a través de los movimientos naturales del usuario capturados por la camara, lo que
reduce la necesidad de formacion técnica avanzada.

El uso de tecnologias como la vision por computadora, a través de librerias como Mediapipe,
permite detectar y analizar en tiempo real los gestos y movimientos del operador humano,
replicando estos con alta precision en el brazo robético. Este sistema ofrece un control fluido
y preciso, ideal para tareas que requieren delicadeza y exactitud, como la manipulacion de
tubos de ensayo en laboratorios. Ademas, la capacidad de interpretar movimientos a distancia
elimina la necesidad de dispositivos fisicos adicionales, como guantes sensorizados,
aumentando la comodidad y la flexibilidad de uso.
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INSTRUCCION

Revisar los documentos o actividades que se solicitan y marque en los apartados “SI” cuando la evidencia a evaluar se cumple; en caso
contrario marque “NO”. En la columna “OBSERVACIONES” ocupela cuando tenga que hacer comentarios referentes a lo observado.

VALOR . CUMPLE
% CARACTERISTICA A CUMPLIR (REACTIVO) OBSERVACIONES

Sl NO

Presentacion fisica: El prototipo fabricado es presentado de v

12 o -
forma limpia, prolija y formal.

13 |Creatividad. El proyecto es creativo, factible y viable. v
Ingenio. El equipo utiliza su ingenio para la fabricacion del

15 prototipo adaptandolo para solucionar las necesidades v

detectadas.

Funcionalidad. El prototipo funciona correctamente, la
15 integracion de los elementos es adecuada para la solucién v
del problema detectado.

Aplicacion. Aplica conocimientos adquiridos en su formacion
15 académica para transferirlos de manera eficiente a v
soluciones reales.

Coherencia. Los resultados son obtenidos de acuerdo a los v

15 objetivos y metas planteadas.

Organizacién. La planeacién del proyecto es adecuada,
15 desarrollado por etapas que conllevan a alcanzar los v
objetivos y metas propuestas en su inicio.

100% [CALIFICACION. 100%

**En caso de entregar después de la fecha y hora sefialada, se descontara 10% en su calificacion final de la unidad.
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INSTRUCCION

Revisar los documentos o actividades que se solicitan y marque en los apartados “SI” cuando la evidencia a evaluar se cumple; en caso
contrario marque “NO”. En la columna “OBSERVACIONES” oclpela cuando tenga que hacer comentarios referentes a lo observado.

VALOR : CUMPLE
% CARACTERISTICA A CUMPLIR (REACTIVO) OBSERVACIONES

S| NO

Expresidén oral: Utiliza un lenguaje técnico apropiado y

25 . . I .
sencillo para expresarse, ejemplifica para aclarar sus ideas.

Desarrollo: Desarrolla sus ideas con una secuencia

25 estructurada, de forma clara, ampliando en los temas de 4
relevancia.
25 Dominio del tema: Se expresa con seguridad, evita leer el v
contenido de las diapositivas.
25 Expresién no verbal: Utiliza gestos, postura corporal, v
ademanes adecuados para comunicar sus ideas.
100% [CALIFICACION. 75%

**En caso de entregar después de la fecha y hora sefialada, se descontard 10% en su calificacidn final de la unidad.
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