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Introduccion

En la tecnologia y la innovacion, se encuentra el emocionante mundo de la realidad virtual
y aumentada. En este contexto, nuestro proyecto representa un paso adelante en la creacion
de experiencias inmersivas mediante la integracion de avatares controlados por movimientos
humanos. En esta préctica, nos sumergimos en el desafio de disefiar un sistema que combine
elementos fisicos y virtuales para capturar con precision los movimientos del usuario y
traducirlos a un entorno virtual, todo ello con el objetivo de explorar nuevas fronteras en la

interaccion humano-computadora.

Utilizando un enfoque practico y multidisciplinario, nos aventuramos en el disefio y la
implementacion de un avatar fisico, equipado con sensores de movimiento como IMUs y
potenciometros. Este avatar fisico sirve como puente entre el mundo real y el virtual,
permitiendo que los movimientos del usuario se reflejen de manera realista en un avatar
virtual. A través de herramientas de desarrollo de software como VRealm, MatLab y
Arduino, creamos una conexion fluida entre los datos capturados por los sensores y la

animacion del avatar virtual, dando vida a una experiencia interactiva Unica.



Objetivo

El objetivo de esta practica es explorar y desarrollar un sistema innovador que integre
avatares controlados por movimientos humanos en entornos de realidad virtual y aumentada.
A través de la combinacion de tecnologias fisicas, como sensores de movimiento, con
herramientas de desarrollo de software, se busca crear una experiencia inmersiva y realista
que permita a los usuarios interactuar de manera natural con entornos virtuales. Ademas, se
pretende investigar las posibles aplicaciones practicas de esta tecnologia en campos como la
medicina, la educacion y el entretenimiento, y reflexionar sobre sus implicaciones éticas y
sociales. En resumen, la practica tiene como objetivo principal impulsar el avance y la
exploracion en el campo de la realidad virtual y aumentada, abriendo nuevas posibilidades

para la interaccion humano-computadora y el aprendizaje experiencial.



Desarrollo

Diserio fisico

Para el desarrollo del avatar virtual controlado por un avatar fisico se utilizé un dummy de madera
que tuviera los movimientos que se requerian como fue la rotacion y flexion y extension de los
hombros. Para recibir los angulos aparte de utilizar la IMU como sensor se utilizaron 2
potenciometros, los cuales fueron fijados al dummy por medio de 2 bases disefiadas a la altura de los
hombros que entraran de manera precisa en la circunferencia de los potencidmetros para que

estuviesen alineados con el eje de rotacion de las articulaciones.

Desarrollo de software

Por medio del software VRealm se descargd un avatar y se localizaron las articulaciones de interés
para posteriormente mediante MatLab y Arduino pudiesen ser movilizados por los angulos
provenientes del mapeo de la lectura analogica de los potencidmetros y la lectura digital de la IMU.
Como la IMU lee no solo cambios en los angulos, se tuvieron que aislar esos datos para que fuesen

leidos de manera fluida en el monitor serial..



Resultados
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Conclusion

Imagen 1. Integrantes de mi equipo.

Como conclusion de esta practica obtuvimos conocimientos acerca de nuevas herramientas
para utilizar en futuros proyectos como el uso de las IMU el cual fue un sistema que nos
logré proporcionar mucha informacion de manera precisa sin estar realizando las
conversiones de valores analdgicos que usualmente hacemos y que pueden llegar a ser
variantes e imprecisos. De igual manera al emparejar esto con un avatar virtual pudimos
observar la velocidad con la que trabajan estos dispositivos y softwares para reflejar los
movimientos en el plano fisico al plano virtual. Dentro de nuestros conocimientos de
ingenieria esto fue muy innovador para traer ideas nueva especificamente en ramas de la
biomédica, de igual forma nos permitiéo adquirir habilidades valiosas de analisis para la

modificacion fisica del modelo y asi poder complementar nuestro proyecto.



Codigos

ARDUINO
float sensorl;
float sensorl;
float sensor2;
float sensor3;
float angl;
float ang?2;
float ang3;
void setup() {
Serial begin(9600),
/
void loop() {
sensorl = analogRead(A40);
sensor2= analogRead(Al);

sensor3= analogRead(A2),;

angl = map(sensorl, 0, 1023, 0, 320);
ang?2 = map(sensor2, 0, 1023, 0, 320);

ang3 = map(sensor3, 0, 1023, 0, 320);



Serial print(angl),
Serial print(",");
Serial print(ang2);
Serial print(",");
Serial printin(ang3);

delay(100);

MATLAB
clear all
clear all

cle

datalength = 10000;  %tamario de datos a recibir

serialPort = ['/dev/cu.usbserial-210'];

min = 0; Y%minimo de puntos
max = 2000; %maximo de puntos
loop = 1; %levantar bandera para loopear

s = serial(serialPort); %asignar variable del puerto



set(s, 'BaudRate’, 9600);%configurar la velocidad de muestreo del puerto
fopen(s), %abrir el puerto

world=vrworld('BRAZO.wrl', 'new’);

open(world);

fig=vrfigure(world);

%PARTES DEL BRAZO
pot3=vrnode(world, 'ART 3');
pot2=vrnode(world, 'ART 2 1');

potl=vrnode(world, 'ART 2');

%como quien dice el main

while (loop<datalength)

grad = fscanf(s, '%f, %f, %f),; %oleer los grados provenientes de arduino
if numel(grad) ==
angl = grad(l); % asignar variable a los grados del primer pot
ang2 = grad(2); % asignar variable a los grados del segundo pot

ang3 = grad(3); % asignar variable a los grados del tercer pot

thetal = ((angl*pi)/180)+pi; % calcular el angulo en radianes del primer pot
theta? = ((ang2*pi)/180)+pi; % calcular el angulo en radianes del segundo pot

theta3 = ((ang3*pi)/180)+pi;



% Aplicar rotaciones a los nodos VRML
potl.rotation=[0 1 0 thetal];
pot2.rotation=[0 0 I -theta2];
pot3.rotation=[0 0 1 theta3];

else

disp("Error: doesn't have three elements"); %opor si acaso

end

loop = loop + 1;
pause(0.100),

end

pause;
close(world)

delete(world)
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