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Introducción y Metodología

Resultados y Conclusiones

El control preciso de brazos robóticos mediante señales de electromiografía de superficie (EMG) tiene importantes
implicaciones para aplicaciones en prótesis, rehabilitación y automatización industrial. Sin embargo, el ruido y la
variabilidad inherentes a las señales EMG plantean desafíos para la estimación precisa de la fuerza.
Este estudio presenta un algoritmo adaptativo que combina técnicas avanzadas de filtrado y modelos de aprendizaje
automático para mejorar la fiabilidad y precisión del control de fuerza en sistemas robóticos.
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Figura 1 – a) Selección de variables

Fig.2 – Experimental 
Setup
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Los datos de EMG se recopilaron mediante un sistema Biopac, y se diseñaron experimentos para analizar la generación
de fuerza y la fatiga en brazos dominantes y no dominantes en diversas condiciones. El preprocesamiento de la señal
incluyó pasos de filtrado, rectificación y normalización para mejorar la calidad de la señal. Se emplearon métodos de
filtrado adaptativo como LMS (Mínimos Cuadrados Medios), RLS (Mínimos Cuadrados Recursivos), filtrado de Kalman
y eliminación de ruido wavelet para refinar las señales. Además, se entrenó una red neuronal de memoria a largo plazo
(LSTM) para predecir las salidas de fuerza. El análisis comparativo demostró que el modelo LSTM superó a los métodos
tradicionales, logrando la mayor precisión y las métricas de error más bajas. Estos hallazgos subrayan el potencial de
integrar el procesamiento avanzado de señales y el aprendizaje automático para el control de brazos robóticos en
tiempo real. Las futuras investigaciones se centrarán en optimizar la eficiencia computacional y explorar enfoques
híbridos para mejorar aún más el rendimiento.

Figura 1 – b) Resultados para diferentes métodos con sus 
correspondientes métricas (Correlation, RMSE, MAE,  R² ), junto 

a sus desviación estándar
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