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Hoy en dia la interaccion entre la Medicina, la Computacion y la Robética se ha vuelto
inevitable, ya que estas ciencias realizan un trabajo conjunto con humanos capaces de
rehabilitar su salud gracias a la repeticion continua de movimientos con teleoperacion de
dispositivos complejos. Estas maquinas (o robots), proporcionan sensacion de presencia
al usuario que ejecuta acciones frente a un dispositivo tecnolégico mientras que las dos
funciones (maquina-humano) se intersectan en entornos virtuales.

Con el objetivo de conocer la mejor forma para aplicar la interaccion sistémica entre
maquina-humano-entorno virtual dentro de las ciencias de la salud, se llevé a cabo una
investigacion en las carreras de Medicina, Odontologia y Enfermeria en la Universidad
Auténoma del Estado de Hidalgo; la muestra estuvo conformada por universitarios de
estas carreras, debido al contacto tripartito que su profesion exige: humanos (profesion
salud), entorno virtual (computacién) y dispositivos hapticos (robética).

Se utiliz6 un disefio transversal descriptivo con enfoque experimental observacional,
incluyendo variables como: esfuerzo (control de impedancia), frustracion (en el usuario),
medicidn de carga mental (usuario), estrés por realizar la actividad (usuario) y se realizd
una prueba de esfuerzo, combinada con medicién de signos vitales antes y después, con
posterior evaluacion de estrés a través del instrumento NASA-TLX.

Entre los resultados mas relevantes se hizo notar la presencia de estrés, con 40% de
participantes que demostraron aumento en la demanda mental para combinar
teleoperacion del dispositivo haptico y ejecucion en el entorno virtual. La temporalidad de
interaccion entre el estudiante y el dispositivo haptico en cuanto a la primera vez de uso o
si tenia previo conocimiento en juegos de realidad virtual también tuvo relevancia en este
estudio. Se continuara con la investigacion para obtener mayores resultados.

Referencias: Garcia, M. (2010) Dispositivos hapticos. Técnicas y dispositivos de realidad virtual.
Universidad Rey Juan Carlos. Espafa.
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