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ARTICULACIONES:
MP: Metacarpo-falangica.
PIP: Inter-faldngica Proximal.
DIP: Inter-faldngica Distal.

Falanges distales (32
Falanges medias (29)
Falanges proximales (1%)
Metacarpianos o metacarpos

Carpianos o carpos

. Trapecio

. Trapezoide
. Grande

. Ganchoso
. Pisiforme

. Piramidal

. Semilunar
. Escafoides

o~NoOUn bk WNH




105
30 40
90

30

115 5
80

90

90

20

90
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95 30 15 15 95 83
100 30 15 15 100 87
105 35 30 20 110 90
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RETIMACULO A # )
EXTENSOR o oo cuBITO

TENDON DEL EXTENSOR CUBITAL
=, DEL CARPO

: T. DEL EXTENSOR DE LOS DEDOS

T DEL EXTENSOR RADIAL DEL CARPO

TRAPECIO o« _ _

T. DEL EXTENSOR CORTO DEL PULGAR ; 5 1. DEL EXTENSOR DEL 5° DEDO

T. DEL EXTENSOR LARGO DEL PULGAR =

i i | | UNIONES
Ms. INTEROSEO DORSALES /. | Zpsi% ==~ INTERTENDINOSAS

i ARTS. INTERFALANGICAS




1,618

1-1;618 = 0,618




MANO CERRADA

MANO ESTIRADA MANO EXTENDIDA

INDICE  EXTENDIDO

Pulgar en Pulgar Puigar

1epose extendido  flexionada
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PIP(DIP) Flexion
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5y Int. A Int. B
0,5-2,4 ms 17,6—-19,5 ms
oV
20 ms 20 ms
216
16 1CP(ticks=seg) ()  16(ticks=s )
218(ticks)  16(ticks=us) = 4096( s )
4;096
4;096
9,5
20(ms) 2;5(ms=servomotor) = 8( servomotores)
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4,096




20(ms) 6;5(ms=servomotor) = 3 ;08(servomotores) ) 4(servomotores)
5V
s.1 S.2 S.3 S.4 S.5
ov
Tiempo ventana
20ms

Inicio

*Todos los servos apagados.
*Configurar registro de comparacién para
saltoinicial de interrupciones.

v

,{ Saltode interrupcién por comparacién |

L

Ve
* Ha saltado la interrupcion
porque se ha acabado la
ventana para este servomotor.
* Pasar al siguiente servomotor
[(i+1)%n] v activar la salida para
suancho de pulso.

*Poner en el registro de
comparacion el tiempo del
ancho de pulso para ese
servomotor.

A

\

Servo,
¢Activado?

,_
e

servomotor.

de ventana.

4

A

* Ha saltado la interrupcion
porque se ha acabado el tiempo
del ancho de pulso para ese

* Apagar la salida para el ancho
de pulso del servomotor.
*Poner en el registro de
comparacion el tiempo restante
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