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Introduccion

Datagloves: Perifericos para Interfaces Procesamiento:
Humano-Maquina » Estimacion de la orientacion de
Piezorresistivos + Arduino Nano RP2040 la mano

Bucle de Control: * Flexion de los dedos

1. Lectura: IMU + flexion l
2. Procesamiento por Arduino ,
3. El dron ejecuta la maniobra via WiFi Ordenes de vuelo
4. Estimulacion en corriente —

Usuario siente el comando transmitido

Estimacion de la Orientacion Estimulacion Electrotactil

IMU: Acelerometro + giroscopio Corrientes de hasta 4.5 mA
Filtro de Mahony: Fusion de los 6 ejes Una tierra por agrupacion nerviosa
» Cuaternion g = [qo 1 q2 q3] (ulnar o mediano)

Error = amedido X Jestimado
Controlador Pl corrige el drift Senales:

Integracion de g — yaw, pitch, roll » Tren de pulsos 100 Hz, 400 us E

R
4

Calculo nueva gestimado * Pulsos en individuales de 50 ms =

T Estimulada Senal
Clasificador: Fully Connected Neural Electrotactil Yaw +/- Indice Tren
Network. Entrenada con solo 2/4 dedos Para conocer estado de vuelo —s Pitch +/-

Reconocimiento de Gestos Mapa de Realimentacion

Corazon Tren

l estimulo haptico unico para cada Roll +/- Anular Tren

. Stop land _Takeoff orden Throttle +/- Palma Tren

1 FEF . Takeoff Indice Tren

9 - OC Cada zona tiene umbrales y . ,
. . Landing Corazon 1 pulso
rangos de corriente personalizados
® ® 6 @ m Anular 1 pulso
i i BT Paima 1 puiso
Flip mode Flip Mode ON Palma 3 pulsos
ON

Ejemplos de Comandos (CMD)
0x01: Despegue (TAKEOFF)
Ox02: Aterrizaje (LAND)

Ox04: Parada (STOP)

O0x80: Calibrar (CALIBRATE)

Comunicacion con el dron

Arduino con l, Ensamblado del Paquete UDP de Control (Puerto 8090
NINA-W102 | | |

. Byte ~ Byte  Byte  Byte Byte Byte Byte  Byte 0x10: | Headless Pulse
Entradas de (IS (O || 2 S N S 6 T ' Rangos de Valores de Stick (roll/pitch/throttle/yaw): '
Control S | | Iniciode | o | pich " Throttle i Yaw Comando | Checksum | Finde |  0x28 (STICK_MIN) - 0xDC (STICK_MAX)
Paquete | | e Paquete |
Giroscopio/Stick (eacery | (Alabeo) I{Cabecec!} !(ﬂceleradm]? (Guifiada) (CMD) (CHK) (Footer) | | /
Throttle 0x66 0x80 | 0x80 0x80 : 0x80 0x00 0x00 0x99

Valor fijo Valor Valor Valor Valor Comando  Calculado  Valor fijo
procesado procesado procesado  procesado especial (Roll * Pitch #
~ (ej. 0x01 Throttle *
Takeoff) Yaw * CMD)
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