

    
        
        
            Textos

            Texto

        

        
            
                
                
                    
                        
                        1673
                    

                    
                        
                        419
                    

                

            

            
                Diseño y desarrollo de un manipulador robótico para el entrenamiento de personal en cirugía incisiva

                
                    
                        
                        ACUEDI
                    

                    
                        
                        14/01/2014
                    

                                    

                                                                                                                                                                                                            
                            !COMPRA EL LIBRO ONLINE AQUI!
                        
                                                    
                    
                        Leer
                    

                    
                        Descargar en PDF
                    

                                    

                Descripción

                En
este trabajo se presenta el diseño y desarrollo de un manipulador robótico de
seis grados de libertad con un efector final intercambiable.. La ventaja
principal que presenta el efector final intercambiable, es que permite al
manipulador robótico efectuar un gran número de actividades, en específico el
entrenamiento a cirujanos en operaciones incisivas en seres vivos. El
manipulador robótico que se presenta en este trabajo, tiene movimientos
discretos, estables, firmes y precisos, por lo que es posible el manejo de las
herramientas necesarias para realizar cortes en una cirugía con relativa
exactitud. El manipulador tiene como objetivo principal, entrenar al cirujano en
el manejo de este nuevo dispositivo y en un futuro disminuir el estrés físico
que el individuo puede sufrir al realizar este tipo de acciones. Sin embargo,
este robot, todavía no puede ser incluido en un quirófano, ya que las
cuestiones de higiene y salubridad no han sido atacadas. El manipulador robótico
que aquí se presenta es sólo para entrenamiento, fue diseñado y desarrollado
originalmente para realizar operaciones rutinarias de manejo para la industria
de la pintura. Asimismo, se corrobora la versatilidad que este manipulador robótico
tiene y que es capaz de operar, incluso en forma remota a través de conexiones
por satélite, en el manejo de herramientas quirúrgicas rígidas (manipular
extremos de catéteres, escalpelos y agujas de coser).
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                ACUEDI son las siglas de la Asociación por la Cultura y Educación Digital. Somos una asociación civil sin fines de lucro, con sede en Lima (Perú), fundada en noviembre del 2011. Nuestro principal objetivo es incentivar la lectura y la investigación académica, especialmente dentro de espacios digitales. Para ello hemos diseñado una serie de proyectos, todos ellos relacionados entre sí. Este es nuestro proyecto principal, nuestra Biblioteca DIgital ACUEDI que tiene hasta el momento más de 12 mil textos de acceso gratuito. Como tenemos que financiar este proyecto de algún modo, ya que solo contamos con el apoyo constante y desinteresado de la Fundación M.J. Bustamante de la Fuente, hemos creado otros proyectos como ACUEDI Ediciones, donde publicamos libros impresos y digitales, y la Librería ACUEDI, donde vendemos libros nuestros y de editoriales amigas ya sea mediante redes sociales, mediante esta plataforma, en eventos o en ferias de libros.
            

        
        
            Textos relacionados

            
                                    
                        
                            
                                
                            
                        

                        
                            
                                Lola Iturbe Arizcuren. Vida e ideal de una luchadora anarquista
                            
                        

                        
                            
                                
                                1438
                            

                            
                                
                                392
                            

                        

                    

                                    
                        
                            
                                
                            
                        

                        
                            
                                «La revolución está vencida, pero el gobierno está muerto». Crisis política, discursos periodísticos y demostraciones callejeras en Buenos Aires, 1890
                            
                        

                        
                            
                                
                                1398
                            

                            
                                
                                418
                            

                        

                    

                                    
                        
                            
                                
                            
                        

                        
                            
                                Nuevas especies y cambios taxonómicos para la Herpetofauna de México 
                            
                        

                        
                            
                                
                                2460
                            

                            
                                
                                423
                            

                        

                    

                                    
                        
                            
                                
                            
                        

                        
                            
                                 El comercio y los comerciantes peruanos durante la época de las reformas borbónicas. Fuentes e historiografía 
                            
                        

                        
                            
                                
                                2066
                            

                            
                                
                                494
                            

                        

                    

                            

        
    

    
        Colabora con 
ACUEDI

        
            
            
            
            
            
        


    

    
        
            
                
                    
                        
                    
                

                
                     Acuedi 2012-2019 | Todos los derechos reservados.
                

                
                    
                    
                

            

        

    





