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INTERACCIÓN HUMANO-ROBOT BASADA EN EMG PARA CONTROL DE UN PROTOTIPO DE

MIEMBRO SUPERIOR

Este trabajo valida una interfaz humano-robot basada en electromiografı́a (EMG) para controlar un

prototipo de miembro superior impreso en 3D. Se evaluó a 30 individuos mediante un protocolo

experimental con distintos niveles de complejidad motriz. Para mitigar diafonı́a y ruido, el sistema

emplea un procesamiento hı́brido: valor cuadrático medio (RMS) en el antebrazo y picos absolutos en el

hombro, integrando una calibración de umbrales. Los resultados demostraron un 94.33% de efectividad en

tiempo real operando con sensores EMG y un microcontrolador. Biomecánicamente, los usuarios lograron

adaptarse a la exigencia en un promedio de dos intentos. El análisis estadı́stico mediante pruebas de

Wilcoxon y Mann-Whitney arrojó p > 0.05, confirmando la ausencia de sesgos anatómicos o de género.

Se concluye que este sistema es una herramienta de control robusta y equitativa, con alto potencial para

la rehabilitación motora.

Palabras clave: EMG, rehabilitación motora, HRI, procesamiento de señales, miembros superiores.
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EMG-BASED HUMAN-ROBOT INTERACTION FOR CONTROLLING AN UPPER LIMB PROTOTYPE

This study validates an electromyography (EMG)-based human-robot interface for controlling a 3D-

printed upper limb prototype. Thirty individuals were evaluated using an experimental protocol with

varying levels of motor complexity. To mitigate crosstalk and noise, the system employs hybrid processing:

root mean square (RMS) calculation in the forearm and absolute peak filtering in the shoulder, integrating

threshold calibration. The results demonstrated a real-time effectiveness of 94.33% when operating with

EMG sensors and a microcontroller. Biomechanically, users adapted to the interface’s demands in an

average of two attempts. Statistical analysis using Wilcoxon and Mann-Whitney tests yielded p > 0.05,

confirming the absence of anatomical or gender bias. It is concluded that this system is a robust and

equitable control tool with high potential for motor rehabilitation.

Keywords: EMG, motor rehabilitation, HRI, digital signal processing, upper limbs.
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