
  
Abstract— This article presents the design and construction of 

the torso of a humanoid robot with 22 degrees of freedom (22 
GDL) built by additive manufacturing, with the combination of an 
interactive graphical interface, especially designed for children to 
self-learn the language in basic sign Ecuador (ESL) through 
imitation. 

The interface is designed according to user requirements, 
should be easy and interactive, here the words is selected to 
interpret, the algorithm control activates the link mechanism of 
the humanoid, moving hands and body, transforming it in the 
form of signs, in accordance the Dictionary of Sign Language of 
Ecuador. For the construction of the torso, the model structure 
Inmoov took, made several modifications, according to the 
CAD/CAM/CAE philosophy and was constructed by additive 
manufacturing for a similar torso of a human model with multiple 
degrees of freedom. 

The humanoid was evaluated with children of Educational 
Specialized Unit Cotopaxi, using two teaching methods, one using 
traditional where the teacher teaches his students to interpret the 
sign and other interactive, where the interpreter is presented and 
the participants motivated to imitate the signs demonstrated by 
the humanoid repeated many times as they saw fit to its self-
learning. With the implementation of this interpreter, learning 
times were reduced by 25% compared to the traditional method, 
serves as an assistant teacher and is an interactive means of 
communication between the deaf community and listeners. 
 

Index Terms— Humanoid interpreter, sign language, 
educational robots, hearing aids, deafness.  
 

I. INTRODUCCIÓN 

N LA ACTUALIDAD, los avances tecnológicos en la 
robótica permiten el uso de robots en un amplio campo no 

solo a nivel industrial sino al servicio de la humanidad. Siempre 
se ha deseado una máquina que facilite las tareas del ser 
humano, buscando que ésta pueda realizar sus actividades, por 
lo que se han desarrollado robots humanoides [1], como es el 
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caso del robot “Aiko Chihiara”, desarrollado por la Universidad 
de Osaka, ALAB Inc. y la compañía Japonesa Toshiba, se trata 
de un “Robot Social” capaz de expresarse en el lenguaje de 
signos y de mostrar expresiones faciales, especialmente 
destinado para asistir a personas con discapacidad auditiva de 
edad avanzada [2]. 

En Turquía experimentaron con una plataforma de robot de 
5 dedos “Robovie R3”, para expresar un conjunto de palabras 
elegidas en lenguaje de señas (TSL) [3], obtuvieron entre 50 y 
100% de efectividad para el reconocimiento de las mismas, 
mejorando el aprendizaje en comparación con el “Nao H25” 
[4,5], que tenía 3 dedos. 

Otros experimentos se realizaron para la enseñanza del 
Lenguaje en Señas Americano (ASL) utilizando el robot 
humanoide “Nao H25” [6, 7, 8] con niños de edad preescolar, 
los resultados fueron bastante prometedores. 

La Empresa Inmoov quien decidió sumarse a la comunidad 
que apuesta por la robótica libre (código abierto), ha 
compartido el robot humanoide del tamaño real, el objetivo de 
este proyecto es llegar a desarrollar un robot humanoide 
autónomo completo, con la ayuda de sus seguidores o personas 
con interés que puedan reproducirlo o mejorarlo, contribuyendo 
así al crecimiento del proyecto, [9]. 

En el Ecuador se han desarrollado algunas aplicaciones, 
como es el caso de Baquero A. [10], quien fabricó material 
didáctico como herramienta para el desarrollo del lenguaje, en 
niños sordos de 1 a 5 años a través de la lengua de señas 
ecuatoriana (ESL), el cual consistía en una ilustración de las 
manos de un niño en movimiento, con esta plataforma se busca 
fortalecer la claridad y el equilibrio visual de los niños con 
discapacidad auditiva. Andrade D. & Zúñiga D. [11], diseñaron 
y construyeron una mano robótica para la enseñanza del 
alfabeto dactilológico universal para las personas sordomudas, 
el objetivo es permitir que una persona que carece del habla 
pueda comunicarse; el principal reto es lograr convertir la mano 
en una prótesis eficiente. Chacón E. [12], desarrolló una 
interfaz para el reconocimiento automático del lenguaje de 
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signos en la Universidad de las Fuerzas Armadas – ESPE en el 
año 2013, se trata de una interfaz gráfica donde se considera la 
memoria visual como un aspecto predominante, por lo que se 
realizó una asociación grafica entre el signo realizado, la letra 
correspondiente y una imagen que representa la letra. Espinosa 
P. & Pogo H. [13], diseñaron y construyeron un prototipo de 
guante electrónico capaz de traducir el lenguaje de señas al 
lenguaje de letras. 

Diversos estudios se han llevado a cabo para el 
reconocimiento, representación e interpretación de varios 
lenguajes de señas basados fundamentalmente en plataformas 
virtuales, software, videos, manos robóticas, dispositivos, 
equipos, técnicas, entre otros. El presente estudio propone 
combinar dos técnicas: la interacción de un robot humanoide y 
una plataforma virtual diseñada especialmente para que los 
niños se auto-eduquen; para la construcción se tomó el modelo 
de la estructura de Inmoov realizando modificaciones en 
función a la filosofía CAD/CAM/CAE y se construyó mediante 
manufactura aditiva para obtener un modelo similar al torso de 
un humano en forma y tamaño con múltiples grados de libertad.  

II. DISEÑO MECATRÓNICO 

Para el diseño mecatrónico se busca imitar los movimientos 
de un humano: cabeza, tronco y extremidades superiores, sobre 
todo los realizados por los dedos, manos, muñecas, brazos, 
hombros y cuello. Se establece los siguientes parámetros de 
diseño: las medidas del humanoide se fundamentarán en la 
contextura antropométrica del cuerpo humano [14], su 
contextura deberá soportar su propio peso, deberá realizar 

movimientos programados mediante articulaciones con 22 
GDL como se indica en la Tabla I [15]. 

A. Diseño de la estructura 

Para el diseño de la estructura, se modela en software CAD el 
propuesto por Inmoov [9], añadiendo las especificaciones de la 
Tabla I, como se indica en la Fig. 1. 

Con el fin de evaluar la robustez de su estructura, utilizando 
el método de elementos finitos (MEF), mediante software CAE, 
se analiza la clavícula Fig. 2, uno de los componentes 
principales que produce el movimiento de abducción – 
aducción del brazo, se utilizó el Acrilonitrilo Butadieno 

Estireno o ABS como material de construcción, mediante la 
técnica de manufactura aditiva o impresión en 3D [16], esto con 
la finalidad de imitar el torso de un humano con movimientos y 
facciones reales como se indica en la Fig. 3. 

La Fig. 2 indica la energía de distorsión evaluado por Von 
Mises cuyo valor máximo es 0.3836 MPa en material ABS con 
32 MPa re límite elástico. 

La teoría de Von Mises expone “La falla se producirá cuando 
la energía de distorsión por unidad de volumen debida a los 
esfuerzos máximos absolutos en el punto crítico sea igual o 
mayor a la energía de distorsión por unidad de volumen de una 
probeta en el ensayo de tensión en el momento de producirse la 
fluencia” [17], usando (1). 

ticoLímiteElásVonMises σσ ≤                          (1) 
Como el valor de límite elástico del ABS es de 32 MPa y el 

valor de Von Mises obtenido es de 0.3836 MPa, se comprueba 
que cumple con esta teoría y el material no fallará, pero su 

TABLA I 
MOVILIDAD DE ARTICULACIONES Y GDL 

Movimiento Función GDL Alcance

Dedos Extensión y contracción de 
los dedos de manos 

10 90o 

Muñeca Rotación interna y externa de 
las muñecas 

2 60o 

 
Codos 

Flexión y extensión de los 
codos 

2 60o 

Rotación interna y externa de 
los codos 

2 90o 

 
Hombros 

Flexión y extensión de los 
hombros 

2 120o 

Aducción y abducción de los 
hombros. 

2 50o 

 
Cuello 

Extensión y contracción del 
cuello 

1 40o 

Rotación a la derecha e 
izquierda del cuello 

1 110o 

 
Fig. 1.  Modelado inicial del humanoide mediante software CAD. 

 
Fig. 2.  Evaluación de la clavícula mediante software CAE. 

 
Fig. 3.  Ensamble final del robot humanoide. 



magnitud muestra una sobre dimensión en el diseño, por lo que 
se procede a optimizar las dimensiones de las piezas, 
reduciendo pesos, hasta obtener el humanoide ideal 
representado en la Fig. 3 

B. Cálculo de torques del mecanismo 

Para el cálculo del torque máximo necesario, se toma como 
referencia el movimiento de abducción – aducción del brazo, ya 
que este movimiento requiere de la aplicación de una fuerza 
máxima para levantar el peso del brazo, haciendo pivote en la 
clavícula, la Fig. 4 representa el diagrama del cuerpo libre con 
sus respectivas dimensiones. 

Se realiza la sumatoria de fuerzas para un sistema en 
equilibrio, y se calcula la fuerza (F) requerida para permanecer 
en dicha posición, mediante (2). 
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F=19.03 Kgf 
Determinada la fuerza a vencer para producir el movimiento 

de abducción, será necesario calcular el torque de subida, 
mediante (3), para ello se utilizará un tornillo de potencia de las 
siguientes características: Dp=2.08cm, ϕ=17.06º, λ=32.15º, 
ƒ=0.2 
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Ts = 19.05 Kgf*cm 
De la misma forma para producir el movimiento de aducción, 

será necesario calcular el torque de bajada (Tb), mediante (4), 
utilizando el mismo tipo de tornillo 
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Ts = 3.89 Kgf*cm 
En la Tabla II se muestran los resultados de los torques 

calculados y los alcances de cada articulación. 

C. Diseño del algoritmo de control  

Para determinar el algoritmo de control, es necesario analizar 
la cinemática del humanoide, es decir determinar la posición y 
orientación del efector final del robot, con respecto a un sistema 
de coordenadas de referencia, de esta forma, el problema 
cinemático directo, se reduce a encontrar la matriz homogénea 
de transformación T, utilizando la representación de Denavit & 
Hartenberg [18]. 

Para la cinemática del brazo se ha tomado en cuenta el número 
de eslabones y articulaciones descritos en la Fig. 5, al mismo 
tiempo que se ha representado los parámetros de Denavit-
Hartenberg 

 
La Tabla III, muestra los parámetros obtenidos al aplicar la 

cinemática directa mediante D&H. 

El siguiente paso será programar y simular la cinemática del 
brazo utilizando software MatLab, mediante la herramienta 
Simulink y el toolkit Simmechanics [19], este último permite 
exportar el diseño CAD y obtener un diagrama de bloques en el 
cual se representan los eslabones, articulaciones, restricciones 
y elementos de fuerza, con sus magnitudes y características 
conforme al diseño CAD, posteriormente se resuelve las 
ecuaciones y se simula, como ejemplo se muestra parte del 
algoritmo en la Fig. 6 

Fig. 4.  Modelado inicial del humanoide mediante software CAD. 

TABLA II 
TORQUES Y ALCANCES DE LAS ARTICULACIONES 

Articulación Torque 
[Kgf*cm] 

Alcance 

Dedo Pulgar 0,54 60˚-150˚ 
Dedo Índice 0.21 60˚-150˚ 
Dedo Medio 0.27 60˚-150˚ 
Dedo Anular 0.24 60˚-150˚ 
Dedo Meñique 0.19 60˚-150˚ 
Muñeca 0.10 10˚-150˚ 
Antebrazo 12.68 0˚-60˚ 
Hombro Rotación 0.90 0˚-110˚ 
Hombro Flexión 19.05 0˚-135˚ 
Hombro Abducción 16.81 0˚-60˚ 
Cuello Rotación 1.27 0˚-180˚ 
Cuello Extensión y 
Contracción 

4.22 10˚-150˚ 

 
Fig. 5.  Eslabones, articulaciones y representación D&H del brazo.

 
Fig. 6.  Algoritmo de control del dedo 3. 

TABLA III 
PARÁMETROS D&H DEL BRAZO 

Articulación ϕ d (mm) A α 
1 q1 d1=9.1 0 90o 
2 q2 d2=9.1 0 -90o 
3 q3 d3=42.87 0 90o 
4 q4 d4=24.98 0 -90o 
5 q5 d5=15.07 0 0o 



La Fig. 6 representa el esquema de control del dedo 3, 
compuesto por una Junta de Revolución, que enlaza los 
eslabones (Revolute1), en el cual se define actuadores y 
sensores; un cuerpo (dedotres-1), aquí se define la masa, el 
centro de gravedad y el momento de inercia; un actuador de 
junta (Joint Actuador) el cual proporciona movimiento al 
eslabón. 

Para las trayectorias de movimiento se describe cada seña y 
los grados de giro que debe ejercer las articulaciones. Por 
ejemplo, para la seña HOLA, se flexiona el antebrazo, la mano 
con los dedos juntos se abre y se cierra repetidamente como 
indica la Fig. 7. 

Este sistema será controlado mediante dos tarjetas Arduino 
Mega 2560 R3 con salidas PWM, a través del software 
LabVIEW. Las 22 señales PWM deberán controlar los 22 GDL 
accionados por servomotores unidos a cada articulación, se 
enviará el pulso y se obtendrá el ángulo de giro deseado para la 
secuencia seleccionada. 

La ejecución de las señas ha sido realizada en base a los 
videos del Diccionario de la Lengua de Señas Ecuatoriana [20] 
junto con el apoyo de los docentes de la Unidad Especializada 
Cotopaxi. 

El algoritmo final se describe en la Fig. 8, donde se representa 
la secuencia de ejecución para el intérprete humanoide. 

D. Diseño de la interfaz gráfica  

Para el diseño de la interfaz gráfica se ha tomado en cuenta 
algunos aspectos y consideraciones al momento de su 
presentación, de entre los principales tenemos [21]: Debe ser 
amigable e interactiva para el usuario ya que en este caso los 

usuarios son los niños bajo la supervisión del profesor guía o 
tutor. Debe cumplir con ciertos parámetros para aplicaciones de 
software educativo, como: diseño y presentación de menús, 
iconos o imágenes, selección de colores adecuados y fuentes, 
ya que la cognición de los niños está estrechamente relacionada 
a lo que perciben sus sentidos. 

Para la implementación de la interfaz gráfica se ha integrado 
las ventanas múltiples y el algoritmo de control. De esta manera 
la interfaz final del proyecto será la que muestra en la Fig. 9, en 
la cual se localiza una pantalla principal de inicio que luego de 
5 segundos se cambiará a una pantalla con letras ordenadas 
alfabéticamente, con la cual se seleccionará las palabras que 
serán interpretadas en señas. 

III. CONSTRUCCIÓN E IMPLEMENTACIÓN DEL SISTEMA 

Una vez culminado el diseño de los sistemas, se procede a 
fabricar los componentes de la estructura, utilizando para ello 
la técnica de manufactura aditiva o impresión 3D, mediante una 
prototipadora construida en la Universidad [16], como se indica 
en la Fig. 10. 

A. Ensamble de la estructura 

Culminado el proceso de impresión se procede a su 
ensamblaje, como ejemplo se ilustra en la Fig. 11, el ensamblaje 

Fig. 7.  Seña Hola. 

Fig. 8.  Algoritmo de control del intérprete humanoide. 

Fig. 9.  Interfaz gráfica. 

 
Fig. 10.  Impresión de componentes. 

 
Fig. 11.  Ensamblaje de componentes externos e internos. 



de los dedos, mano, muñeca y antebrazo con sus elementos 
internos. 

B. Implementación del Sistema Mecatrónico 

La Fig. 12, representa la relación de conexión entre los 
sistemas que componen el torso humanoide como son: la 
interfaz gráfica implementada en una PC, la conexión de las 
tarjetas de control Arduino Mega mediante puerto USB y las 
salidas de las señales PWM de las tarjetas de control hacia los 
actuadores ubicados en cada articulación de la estructura. 

IV. PRUEBAS Y RESULTADOS 

Para determinar la confiabilidad, funcionabilidad y utilidad 
del torso humanoide se han realizado varias pruebas. 

A. Prueba de desplazamiento angular 

Esta prueba se lo realizó para determinar los verdaderos 
desplazamientos angulares de las articulaciones, compararlos 
con los establecidos en el diseño y obtener el error promedio. 
La Tabla IV representa los valores medidos. 

Los valores representados en la Tabla IV, dan un promedio de 
5.83% de error en el desplazamiento angular de cada posición, 
manteniendo sus valores por debajo de su campo de acción 
máximo, estableciéndose un 94% de confiabilidad. 

B. Prueba de reproductibiliad 

Esta prueba está diseñada para determinar la efectividad de la 
seña, se tomó una al azar y repetido varias veces, se midió 
tomando como referencia puntos fijos y se obtuvo los resultados 
indicados en la Tabla V. 

Los datos de la Tabla V, muestran un error mínimo en la 
reproducibilidad de la seña, dando como resultado un 96% de 
funcionalidad del torso humanoide 

C. Prueba de efectividad 

Con esta prueba se pretende medir la efectividad, 
reconocimiento exacto de la seña. Para ello se evaluó el 
aprendizaje de 40 señas diferentes, con 10 niños de la Unidad 
Educativa Cotopaxi, aprendida mediante dos metodologías. 

1) Método simbólico o convencional 

Considerado como la forma habitual y clásica de la 
enseñanza de la lengua de señas, en donde el docente debe 
repetir determinadas veces las señas para que los niños la 
puedan aprender. Los resultados con este método revelaron que 
los niños tardaron entre 12 y 15 días en aprender y ejecutar 
correctamente las señas seleccionadas, manteniéndose una 
tendencia de 14 días en promedio para el aprendizaje, como 
muestra la Fig. 13. 

2) Método interactivo 

Este método se fundamenta en actividades experimentales 
[22], se lleva a cabo con el constante auxilio de sustitutos 
inmediatos y predomina la actividad y experiencia real de los 
alumnos, este es el verdadero espíritu que fortalece a este 
proyecto, pues el intérprete humanoide repetirá las señas 
cuantas veces sea necesarias hasta su total aprendizaje. Los 
resultados de aplicar este método revelaron que los niños 
aprendieron a ejecutar las señas entre 9 y 12 días, con una 
tendencia que oscila entre 9 y 11 días, la Fig. 14 muestra los 
resultados. 

Los ensayos realizados demuestran la efectividad que tiene el 
intérprete en reducir hasta un 25% los tiempos de aprendizaje 
del lenguaje en señas comparado con el método tradicional. 

 
Fig. 12.  Ensamblaje de sistema mecatrónico. 

TABLA IV 
VALORES DE DESPLAZAMIENTO ANGULAR 

Movimiento Diseñados Medidos % Error 
Extensión y contracción de 
los dedos de manos 

90o 84o 6.66 

Rotación interna y externa 
de las muñecas 

60o 63o 5 

Flexión y extensión de los 
codos 

60o 55o 8.33 

Rotación interna y externa 
de los codos 

90o 86o 4.44 

Flexión y extensión de los 
hombros 

120o 115o 4.16 

Aducción y abducción de 
los hombros. 

50o 48o 4 

Extensión y contracción 
del cuello 

40o 38o 5 

Rotación a la derecha e 
izquierda del cuello 

110o 100o 9.09 

Error Promedio 5.83 

TABLA V 
VALORES MEDIDOS EN LA PRUEBA DE REPRODUCIBILIDAD 

Seña Medición (m) % Error 
 

Flexión 90º 
 

D = 0,8m 

d1=0.79 1.25 
d2=0.82 2.5 
d3=0.77 3.75 

d4=0.75 6.25 
Error Prom. 3.99 

 
Fig. 13.  Resultados de aplicar la Metodología Convencional. 



A futuro se pretende incorporar expresiones faciales y 
movimientos del cuerpo, para ampliar su capacidad de 
reproducción de señas, a largo plazo, conseguir que el intérprete 
interactúe con el usuario no solo interpretando el lenguaje en 
señas, sino reconociendo las señas y estableciendo una 
conversación básica, mediante visión e inteligencia artificial. 

V. CONCLUSIONES 

Se concluyó con éxito el diseño e implementación del torso 
de un intérprete humanoide de 22 GDL para la enseñanza del 
lenguaje de señas básica a niños con discapacidad auditiva en 
la Unidad Educativa Especializada Cotopaxi. 

Se diseñó y modeló la estructura del intérprete mediante 
software CAD, se evaluó su robustez aplicando el MEF 
mediante software CAE, se construyó sus partes mediante 
manufactura aditiva CAM-3D, se obtuvo un 94% de 
confiabilidad y 96% de funcionalidad. 

Considerando los rasgos cognitivos, afectivos y fisiológicos 
que determinan la forma en que los estudiantes perciben, 
interaccionan y responden a un ambiente de aprendizaje, se 
diseñó una interfaz gráfica amigable, que complementa al 
intérprete, para convertirse en un sustituto ideal para el 
aprendizaje interactivo del lenguaje en señas, el docente no 
tendrá que preocuparse más por repetir la seña. 

El sistema de control se fundamenta en su algoritmo interno 
y en dos tarjetas controladoras Arduino con salidas PWM, a 
través del software LabVIEW, las 22 señales controlan los 22 
servomotores (22-GDL) que mueven cada articulación, 
obteniéndose una posición exacta de la seña previamente 
seleccionada. 

La ejecución de las señas se realizó en base al Diccionario de 
la Lengua de Señas Ecuatoriana, junto con el apoyo de los 
docentes de la Unidad Educativa que permitieron perfeccionar 
la seña. 

Con la implementación de este intérprete se comprobó que 
los niños y jóvenes de la Unidad Especializada Cotopaxi, 
redujeran un 25% los tiempos de aprendizaje, además de servir 
como material didáctico interactivo, entretenido e interesante 
no solo para la comunidad sorda, sino como medio de 
comunicación con personas oyentes. 

REFERENCIAS 
[1] J. Angulo, S. Romero, and I. Angulo, Introducción a la Robótica, 2nd 

ed., Thomsom, Madrid, 2005. 
[2] (2014) @geekociety website. [Online]. Disponible: 

https://geekociety.wordpress.com/2014/10/09/aiko-chihira-la-robot-de-
toshiba-que-se-comunica-por-senas/ 

[3] P. Uluer, N. Akalın, H. Köse, “Humanoid Robots as Assistive Game 
Companions for Teaching Sign Language Tutoring”, International 
Journal of Social Robotics, November 2015, Volume 7, Issue 5, pp 571-
585. 

[4] H. Kose, R. Yorganci, “Tale of a robot: Humanoid Robot Assisted Sign 
Language Tutoring”, 11th IEEE-RAS International Conference on 
Humanoid Robots Bled, Slovenia, 2011, pp. 105 – 111. 

[5] H. Kose, R. Yorganci, I. Itauma, “Humanoid Robot Assisted Interactive 
Sign Language Tutoring Game”, IEEE International Conference on 
Robotics and Biomimetics, Thailand, 2011, pp 2247 – 2248. 

[6] Ertugrul, B.S., C. Gurpinar, H. Kivrak, A. Kulaglic, H. KOSE, “Gesture 
Recognition for Humanoid Assisted Interactive Sign Language 
Tutoring”, The Sixth International Conference on Advances in 
Computer-Human Interactions (ACHI 2013), February 24 – March 1, 
2013 - Nice, France. 

[7] Ertugrul, B.S., H. Kivrak, E. Daglarli, A. Kulaglic, A. Tekelioglu, S. 
Kavak, A. Ozkul, R. Yorgancı, H. Kose, “iSign: Interaction Games for 
Humanoid Assisted Sign Language Tutoring”, International Workshop 
on Human-Agent Interaction (iHAI 2012), 11 October, 2012, Vilamoura, 
Algarve, Portugal, accepted. 

[8] Akalin N., Uluer P., Kose H., “iSpy-uSign: Humanoid Assisted 
Interactive Sign Language Tutoring Games”, 22nd International 
Syposium on Robot and Human Interactive Communication Conferance, 
RO-MAN 2013, Gyeongju, Kore, 26-29 August 2013. 

[9] (2012) INMOOV website. [Online]. Disponible: http://inmoov.fr/ 
[10] A. Baquero, “Material didáctico como herramienta fundamental para el 

desarrollo del lenguaje, en niños sordos de 1 a 5 años a través de la lengua 
de señas ecuatoriana”, Tesis Ingeniería, Universidad Tecnológica 
Equinoccial, Quito, Ecuador, Mayo 2008. 

[11] D. Andrade y D. Zúñiga, “Diseño y construcción de una mano robótica 
para la enseñanza del alfabeto dactilológico universal para las personas 
sordomudas”, Tesis Ingeniería, Universidad Politécnica Salesiana, 
Cuenca, Ecuador, Agosto 2011 

[12] E. Chacón, “Desarrollo de una interfaz para el reconocimiento 
automático del lenguaje de signos”, Tesis Ingeniería, Universidad de las 
Fuerzas Armadas - ESPE, Sangolquí, Ecuador, Marzo 2013 

[13] P. Espinosa. y H. Pogo, “Diseño y construcción de un guante prototipo 
electrónico capaz de traducir el lenguaje de señas de una persona 
sordomuda al lenguaje de letras”, Tesis Ingeniería, Universidad 
Politécnica Salesiana, Cuenca, Ecuador, Junio 2013 

[14] E. Valero. (2011) INSHT webpage. [Online]. Disponible: 
http://www.insht.es/Ergonomia2/Contenidos/Promocionales/Diseno%2
0del%20puesto/DTEAntropometriaDP.pdf. 

[15] P. Espinoza. (2013) UNAM webpage. [Online]. Disponible: 
http://es.slideshare.net/pedroespinosa106/52756563-
angulosyarcosdemovimiento. 

[16] F. Acuña, P. Navarrete, S. Chancusi, y D. Rivas, “Design and 
Construction of a 3D Printer Auto Controller Wirelessly Through of Free 
Software”, in IEEE Latin America Transactions, 2015, paper 
10.1109/TLA.2015.7164214, pgs. 1893 a 1898. 

[17] R. L. Mott, Diseño de elementos de máquinas, 2da ed., Ed.  Prentice Hall, 
México: Macmillan Inc., 1992. 

[18] A. Barrientos, L. Peñin, C. Balaguer, R. Aracil, Fundamentos de 
Robótica, 2nd ed., Mc Graw Hill, Madrid, 2007. 

[19] D. Saptarshi, P. Indranil, MATLAB Based Simulation Tools, Springer 
Berlin Heidelberg, 2012, pgs. 97-101 

[20] (2014) CONADIS website. [Online]. Disponible: 
http://plataformaconadis.gob.ec/diccionario/ 

[21] S. Neiret, “Diseño de Interfaz en el Software Educativo Infantil para 
captar Emociones”, Tesis de Ingeniería, Universidad de la Plata, Buenos 
Aires, Argentina, 2008. 

[22] R. Bisquerra, Metodología de la investigación educativa, 1ra ed., La 
Muralla, Barcelona, España, 2004. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Fig. 14.  Resultados de aplicar la Metodología Intuitiva. 



Fausto Acuña. Autor. Nació en 
Latacunga, Cotopaxi, Ecuador, en 1966. 
Obtuvo el título de Ingeniero 
Electromecánico en la Universidad de las 
Fuerzas Armadas ESPE, en 2005, y 
Máster en Gestión de Energías en la UTC 
en 2013.  

Es docente de la Universidad de las 
Fuerzas Armadas ESPE Extensión Latacunga desde 1987. 
Tiene varias publicaciones y ha participado en múltiples 
Congresos Internacionales. Sus intereses de investigación 
incluyen Máquinas CNC, Robótica Industrial, Sistemas de 
Manufactura Computarizada, CAD/CAM, Soldadura 
Robotizada, entre otras. 

Marco Singaña. Autor. Nació en 
Latacunga, Cotopaxi, Ecuador en 1968. 
Obtuvo el título de Ingeniero en 
Electrónica y Control en la Escuela 
Politécnica Nacional en 1998, y Máster en 
Redes y Telecomunicaciones en la 
Universidad Técnica de Ambato en 2009. 
Actualmente cursando el programa de 
Maestría en Diseño, Producción y 

Automatización Industrial en la Escuela Politécnica Nacional.  
   Es docente de la Universidad de las Fuerzas Armadas ESPE 
Extensión Latacunga desde el año 2000. Sus intereses de 
investigación incluyen Automatización Industrial, Robótica, 
Mecatrónica, Visión por Computador, Mecánica 
Computacional, entre otras. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Fernanda Oñate. Autor. Nació en 
Ambato, Tungurahua, Ecuador en 1991. 
Obtuvo el título de Ingeniera en 
Mecatrónica en la Universidad de las 
Fuerzas Armadas ESPE en 2015.  

Sus intereses de investigación incluyen, 
Robótica, Sistemas CAD/CAM, 
Automatización, Control de Procesos, 
Redes Industriales, entre otras. 

 
Verónica Valdés. Autor. Nació en 
Ambato, Tungurahua, Ecuador en 1990. 
Obtuvo el título de Ingeniera en 
Mecatrónica en la Universidad de las 
Fuerzas Armadas ESPE en 2015.  

Sus intereses de investigación incluyen, 
Robótica, Sistemas CAD/CAM, 
Automatización, Control de Procesos, 
Redes Industriales, entre otras. 

 
Milton Bustillos. Autor. Nació en 
Latacunga, Cotopaxi, Ecuador en 1990. 
Obtuvo el título de Ingeniero en 
Mecatrónica en la Universidad de las 
Fuerzas Armadas ESPE en 2015.  

Sus intereses de investigación incluyen, 
Robótica, Sistemas CAD/CAM, 
Automatización, Control de Procesos, 
Redes Industriales, entre otras. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Gray Gamma 2.2)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Error
  /CompatibilityLevel 1.7
  /CompressObjects /Off
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /LeaveColorUnchanged
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams true
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 0
  /ParseDSCComments false
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo false
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo true
  /PreserveOPIComments false
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Remove
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
    /AbadiMT-CondensedLight
    /ACaslon-Italic
    /ACaslon-Regular
    /ACaslon-Semibold
    /ACaslon-SemiboldItalic
    /AdobeArabic-Bold
    /AdobeArabic-BoldItalic
    /AdobeArabic-Italic
    /AdobeArabic-Regular
    /AdobeHebrew-Bold
    /AdobeHebrew-BoldItalic
    /AdobeHebrew-Italic
    /AdobeHebrew-Regular
    /AdobeHeitiStd-Regular
    /AdobeMingStd-Light
    /AdobeMyungjoStd-Medium
    /AdobePiStd
    /AdobeSongStd-Light
    /AdobeThai-Bold
    /AdobeThai-BoldItalic
    /AdobeThai-Italic
    /AdobeThai-Regular
    /AGaramond-Bold
    /AGaramond-BoldItalic
    /AGaramond-Italic
    /AGaramond-Regular
    /AGaramond-Semibold
    /AGaramond-SemiboldItalic
    /AgencyFB-Bold
    /AgencyFB-Reg
    /AGOldFace-Outline
    /AharoniBold
    /Algerian
    /Americana
    /Americana-ExtraBold
    /AndaleMono
    /AndaleMonoIPA
    /AngsanaNew
    /AngsanaNew-Bold
    /AngsanaNew-BoldItalic
    /AngsanaNew-Italic
    /AngsanaUPC
    /AngsanaUPC-Bold
    /AngsanaUPC-BoldItalic
    /AngsanaUPC-Italic
    /Anna
    /ArialAlternative
    /ArialAlternativeSymbol
    /Arial-Black
    /Arial-BlackItalic
    /Arial-BoldItalicMT
    /Arial-BoldMT
    /Arial-ItalicMT
    /ArialMT
    /ArialMT-Black
    /ArialNarrow
    /ArialNarrow-Bold
    /ArialNarrow-BoldItalic
    /ArialNarrow-Italic
    /ArialRoundedMTBold
    /ArialUnicodeMS
    /ArrusBT-Bold
    /ArrusBT-BoldItalic
    /ArrusBT-Italic
    /ArrusBT-Roman
    /AvantGarde-Book
    /AvantGarde-BookOblique
    /AvantGarde-Demi
    /AvantGarde-DemiOblique
    /AvantGardeITCbyBT-Book
    /AvantGardeITCbyBT-BookOblique
    /BakerSignet
    /BankGothicBT-Medium
    /Barmeno-Bold
    /Barmeno-ExtraBold
    /Barmeno-Medium
    /Barmeno-Regular
    /Baskerville
    /BaskervilleBE-Italic
    /BaskervilleBE-Medium
    /BaskervilleBE-MediumItalic
    /BaskervilleBE-Regular
    /Baskerville-Bold
    /Baskerville-BoldItalic
    /Baskerville-Italic
    /BaskOldFace
    /Batang
    /BatangChe
    /Bauhaus93
    /Bellevue
    /BellMT
    /BellMTBold
    /BellMTItalic
    /BerlingAntiqua-Bold
    /BerlingAntiqua-BoldItalic
    /BerlingAntiqua-Italic
    /BerlingAntiqua-Roman
    /BerlinSansFB-Bold
    /BerlinSansFBDemi-Bold
    /BerlinSansFB-Reg
    /BernardMT-Condensed
    /BernhardModernBT-Bold
    /BernhardModernBT-BoldItalic
    /BernhardModernBT-Italic
    /BernhardModernBT-Roman
    /BiffoMT
    /BinnerD
    /BinnerGothic
    /BlackadderITC-Regular
    /Blackoak
    /blex
    /blsy
    /Bodoni
    /Bodoni-Bold
    /Bodoni-BoldItalic
    /Bodoni-Italic
    /BodoniMT
    /BodoniMTBlack
    /BodoniMTBlack-Italic
    /BodoniMT-Bold
    /BodoniMT-BoldItalic
    /BodoniMTCondensed
    /BodoniMTCondensed-Bold
    /BodoniMTCondensed-BoldItalic
    /BodoniMTCondensed-Italic
    /BodoniMT-Italic
    /BodoniMTPosterCompressed
    /Bodoni-Poster
    /Bodoni-PosterCompressed
    /BookAntiqua
    /BookAntiqua-Bold
    /BookAntiqua-BoldItalic
    /BookAntiqua-Italic
    /Bookman-Demi
    /Bookman-DemiItalic
    /Bookman-Light
    /Bookman-LightItalic
    /BookmanOldStyle
    /BookmanOldStyle-Bold
    /BookmanOldStyle-BoldItalic
    /BookmanOldStyle-Italic
    /BookshelfSymbolOne-Regular
    /BookshelfSymbolSeven
    /BookshelfSymbolThree-Regular
    /BookshelfSymbolTwo-Regular
    /Botanical
    /Boton-Italic
    /Boton-Medium
    /Boton-MediumItalic
    /Boton-Regular
    /Boulevard
    /BradleyHandITC
    /Braggadocio
    /BritannicBold
    /Broadway
    /BrowalliaNew
    /BrowalliaNew-Bold
    /BrowalliaNew-BoldItalic
    /BrowalliaNew-Italic
    /BrowalliaUPC
    /BrowalliaUPC-Bold
    /BrowalliaUPC-BoldItalic
    /BrowalliaUPC-Italic
    /BrushScript
    /BrushScriptMT
    /CaflischScript-Bold
    /CaflischScript-Regular
    /Calibri
    /Calibri-Bold
    /Calibri-BoldItalic
    /Calibri-Italic
    /CalifornianFB-Bold
    /CalifornianFB-Italic
    /CalifornianFB-Reg
    /CalisMTBol
    /CalistoMT
    /CalistoMT-BoldItalic
    /CalistoMT-Italic
    /Cambria
    /Cambria-Bold
    /Cambria-BoldItalic
    /Cambria-Italic
    /CambriaMath
    /Candara
    /Candara-Bold
    /Candara-BoldItalic
    /Candara-Italic
    /Carta
    /CaslonOpenfaceBT-Regular
    /Castellar
    /CastellarMT
    /Centaur
    /Centaur-Italic
    /Century
    /CenturyGothic
    /CenturyGothic-Bold
    /CenturyGothic-BoldItalic
    /CenturyGothic-Italic
    /CenturySchL-Bold
    /CenturySchL-BoldItal
    /CenturySchL-Ital
    /CenturySchL-Roma
    /CenturySchoolbook
    /CenturySchoolbook-Bold
    /CenturySchoolbook-BoldItalic
    /CenturySchoolbook-Italic
    /CGTimes-Bold
    /CGTimes-BoldItalic
    /CGTimes-Italic
    /CGTimes-Regular
    /CharterBT-Bold
    /CharterBT-BoldItalic
    /CharterBT-Italic
    /CharterBT-Roman
    /CheltenhamITCbyBT-Bold
    /CheltenhamITCbyBT-BoldItalic
    /CheltenhamITCbyBT-Book
    /CheltenhamITCbyBT-BookItalic
    /Chiller-Regular
    /Cmb10
    /CMB10
    /Cmbsy10
    /CMBSY10
    /CMBSY5
    /CMBSY6
    /CMBSY7
    /CMBSY8
    /CMBSY9
    /Cmbx10
    /CMBX10
    /Cmbx12
    /CMBX12
    /Cmbx5
    /CMBX5
    /Cmbx6
    /CMBX6
    /Cmbx7
    /CMBX7
    /Cmbx8
    /CMBX8
    /Cmbx9
    /CMBX9
    /Cmbxsl10
    /CMBXSL10
    /Cmbxti10
    /CMBXTI10
    /Cmcsc10
    /CMCSC10
    /Cmcsc8
    /CMCSC8
    /Cmcsc9
    /CMCSC9
    /Cmdunh10
    /CMDUNH10
    /Cmex10
    /CMEX10
    /CMEX7
    /CMEX8
    /CMEX9
    /Cmff10
    /CMFF10
    /Cmfi10
    /CMFI10
    /Cmfib8
    /CMFIB8
    /Cminch
    /CMINCH
    /Cmitt10
    /CMITT10
    /Cmmi10
    /CMMI10
    /Cmmi12
    /CMMI12
    /Cmmi5
    /CMMI5
    /Cmmi6
    /CMMI6
    /Cmmi7
    /CMMI7
    /Cmmi8
    /CMMI8
    /Cmmi9
    /CMMI9
    /Cmmib10
    /CMMIB10
    /CMMIB5
    /CMMIB6
    /CMMIB7
    /CMMIB8
    /CMMIB9
    /Cmr10
    /CMR10
    /Cmr12
    /CMR12
    /Cmr17
    /CMR17
    /Cmr5
    /CMR5
    /Cmr6
    /CMR6
    /Cmr7
    /CMR7
    /Cmr8
    /CMR8
    /Cmr9
    /CMR9
    /Cmsl10
    /CMSL10
    /Cmsl12
    /CMSL12
    /Cmsl8
    /CMSL8
    /Cmsl9
    /CMSL9
    /Cmsltt10
    /CMSLTT10
    /Cmss10
    /CMSS10
    /Cmss12
    /CMSS12
    /Cmss17
    /CMSS17
    /Cmss8
    /CMSS8
    /Cmss9
    /CMSS9
    /Cmssbx10
    /CMSSBX10
    /Cmssdc10
    /CMSSDC10
    /Cmssi10
    /CMSSI10
    /Cmssi12
    /CMSSI12
    /Cmssi17
    /CMSSI17
    /Cmssi8
    /CMSSI8
    /Cmssi9
    /CMSSI9
    /Cmssq8
    /CMSSQ8
    /Cmssqi8
    /CMSSQI8
    /Cmsy10
    /CMSY10
    /Cmsy5
    /CMSY5
    /Cmsy6
    /CMSY6
    /Cmsy7
    /CMSY7
    /Cmsy8
    /CMSY8
    /Cmsy9
    /CMSY9
    /Cmtcsc10
    /CMTCSC10
    /Cmtex10
    /CMTEX10
    /Cmtex8
    /CMTEX8
    /Cmtex9
    /CMTEX9
    /Cmti10
    /CMTI10
    /Cmti12
    /CMTI12
    /Cmti7
    /CMTI7
    /Cmti8
    /CMTI8
    /Cmti9
    /CMTI9
    /Cmtt10
    /CMTT10
    /Cmtt12
    /CMTT12
    /Cmtt8
    /CMTT8
    /Cmtt9
    /CMTT9
    /Cmu10
    /CMU10
    /Cmvtt10
    /CMVTT10
    /ColonnaMT
    /Colossalis-Bold
    /ComicSansMS
    /ComicSansMS-Bold
    /Consolas
    /Consolas-Bold
    /Consolas-BoldItalic
    /Consolas-Italic
    /Constantia
    /Constantia-Bold
    /Constantia-BoldItalic
    /Constantia-Italic
    /CooperBlack
    /CopperplateGothic-Bold
    /CopperplateGothic-Light
    /Copperplate-ThirtyThreeBC
    /Corbel
    /Corbel-Bold
    /Corbel-BoldItalic
    /Corbel-Italic
    /CordiaNew
    /CordiaNew-Bold
    /CordiaNew-BoldItalic
    /CordiaNew-Italic
    /CordiaUPC
    /CordiaUPC-Bold
    /CordiaUPC-BoldItalic
    /CordiaUPC-Italic
    /Courier
    /Courier-Bold
    /Courier-BoldOblique
    /CourierNewPS-BoldItalicMT
    /CourierNewPS-BoldMT
    /CourierNewPS-ItalicMT
    /CourierNewPSMT
    /Courier-Oblique
    /CourierStd
    /CourierStd-Bold
    /CourierStd-BoldOblique
    /CourierStd-Oblique
    /CourierX-Bold
    /CourierX-BoldOblique
    /CourierX-Oblique
    /CourierX-Regular
    /CreepyRegular
    /CurlzMT
    /David-Bold
    /David-Reg
    /DavidTransparent
    /Dcb10
    /Dcbx10
    /Dcbxsl10
    /Dcbxti10
    /Dccsc10
    /Dcitt10
    /Dcr10
    /Desdemona
    /DilleniaUPC
    /DilleniaUPCBold
    /DilleniaUPCBoldItalic
    /DilleniaUPCItalic
    /Dingbats
    /DomCasual
    /Dotum
    /DotumChe
    /DoulosSIL
    /EdwardianScriptITC
    /Elephant-Italic
    /Elephant-Regular
    /EngraversGothicBT-Regular
    /EngraversMT
    /EraserDust
    /ErasITC-Bold
    /ErasITC-Demi
    /ErasITC-Light
    /ErasITC-Medium
    /ErieBlackPSMT
    /ErieLightPSMT
    /EriePSMT
    /EstrangeloEdessa
    /Euclid
    /Euclid-Bold
    /Euclid-BoldItalic
    /EuclidExtra
    /EuclidExtra-Bold
    /EuclidFraktur
    /EuclidFraktur-Bold
    /Euclid-Italic
    /EuclidMathOne
    /EuclidMathOne-Bold
    /EuclidMathTwo
    /EuclidMathTwo-Bold
    /EuclidSymbol
    /EuclidSymbol-Bold
    /EuclidSymbol-BoldItalic
    /EuclidSymbol-Italic
    /EucrosiaUPC
    /EucrosiaUPCBold
    /EucrosiaUPCBoldItalic
    /EucrosiaUPCItalic
    /EUEX10
    /EUEX7
    /EUEX8
    /EUEX9
    /EUFB10
    /EUFB5
    /EUFB7
    /EUFM10
    /EUFM5
    /EUFM7
    /EURB10
    /EURB5
    /EURB7
    /EURM10
    /EURM5
    /EURM7
    /EuroMono-Bold
    /EuroMono-BoldItalic
    /EuroMono-Italic
    /EuroMono-Regular
    /EuroSans-Bold
    /EuroSans-BoldItalic
    /EuroSans-Italic
    /EuroSans-Regular
    /EuroSerif-Bold
    /EuroSerif-BoldItalic
    /EuroSerif-Italic
    /EuroSerif-Regular
    /EUSB10
    /EUSB5
    /EUSB7
    /EUSM10
    /EUSM5
    /EUSM7
    /FelixTitlingMT
    /Fences
    /FencesPlain
    /FigaroMT
    /FixedMiriamTransparent
    /FootlightMTLight
    /Formata-Italic
    /Formata-Medium
    /Formata-MediumItalic
    /Formata-Regular
    /ForteMT
    /FranklinGothic-Book
    /FranklinGothic-BookItalic
    /FranklinGothic-Demi
    /FranklinGothic-DemiCond
    /FranklinGothic-DemiItalic
    /FranklinGothic-Heavy
    /FranklinGothic-HeavyItalic
    /FranklinGothicITCbyBT-Book
    /FranklinGothicITCbyBT-BookItal
    /FranklinGothicITCbyBT-Demi
    /FranklinGothicITCbyBT-DemiItal
    /FranklinGothic-Medium
    /FranklinGothic-MediumCond
    /FranklinGothic-MediumItalic
    /FrankRuehl
    /FreesiaUPC
    /FreesiaUPCBold
    /FreesiaUPCBoldItalic
    /FreesiaUPCItalic
    /FreestyleScript-Regular
    /FrenchScriptMT
    /Frutiger-Black
    /Frutiger-BlackCn
    /Frutiger-BlackItalic
    /Frutiger-Bold
    /Frutiger-BoldCn
    /Frutiger-BoldItalic
    /Frutiger-Cn
    /Frutiger-ExtraBlackCn
    /Frutiger-Italic
    /Frutiger-Light
    /Frutiger-LightCn
    /Frutiger-LightItalic
    /Frutiger-Roman
    /Frutiger-UltraBlack
    /Futura-Bold
    /Futura-BoldOblique
    /Futura-Book
    /Futura-BookOblique
    /FuturaBT-Bold
    /FuturaBT-BoldItalic
    /FuturaBT-Book
    /FuturaBT-BookItalic
    /FuturaBT-Medium
    /FuturaBT-MediumItalic
    /Futura-Light
    /Futura-LightOblique
    /GalliardITCbyBT-Bold
    /GalliardITCbyBT-BoldItalic
    /GalliardITCbyBT-Italic
    /GalliardITCbyBT-Roman
    /Garamond
    /Garamond-Bold
    /Garamond-BoldCondensed
    /Garamond-BoldCondensedItalic
    /Garamond-BoldItalic
    /Garamond-BookCondensed
    /Garamond-BookCondensedItalic
    /Garamond-Italic
    /Garamond-LightCondensed
    /Garamond-LightCondensedItalic
    /Gautami
    /GeometricSlab703BT-Light
    /GeometricSlab703BT-LightItalic
    /Georgia
    /Georgia-Bold
    /Georgia-BoldItalic
    /Georgia-Italic
    /GeorgiaRef
    /Giddyup
    /Giddyup-Thangs
    /Gigi-Regular
    /GillSans
    /GillSans-Bold
    /GillSans-BoldItalic
    /GillSans-Condensed
    /GillSans-CondensedBold
    /GillSans-Italic
    /GillSans-Light
    /GillSans-LightItalic
    /GillSansMT
    /GillSansMT-Bold
    /GillSansMT-BoldItalic
    /GillSansMT-Condensed
    /GillSansMT-ExtraCondensedBold
    /GillSansMT-Italic
    /GillSans-UltraBold
    /GillSans-UltraBoldCondensed
    /GloucesterMT-ExtraCondensed
    /Gothic-Thirteen
    /GoudyOldStyleBT-Bold
    /GoudyOldStyleBT-BoldItalic
    /GoudyOldStyleBT-Italic
    /GoudyOldStyleBT-Roman
    /GoudyOldStyleT-Bold
    /GoudyOldStyleT-Italic
    /GoudyOldStyleT-Regular
    /GoudyStout
    /GoudyTextMT-LombardicCapitals
    /GSIDefaultSymbols
    /Gulim
    /GulimChe
    /Gungsuh
    /GungsuhChe
    /Haettenschweiler
    /HarlowSolid
    /Harrington
    /Helvetica
    /Helvetica-Black
    /Helvetica-BlackOblique
    /Helvetica-Bold
    /Helvetica-BoldOblique
    /Helvetica-Condensed
    /Helvetica-Condensed-Black
    /Helvetica-Condensed-BlackObl
    /Helvetica-Condensed-Bold
    /Helvetica-Condensed-BoldObl
    /Helvetica-Condensed-Light
    /Helvetica-Condensed-LightObl
    /Helvetica-Condensed-Oblique
    /Helvetica-Fraction
    /Helvetica-Narrow
    /Helvetica-Narrow-Bold
    /Helvetica-Narrow-BoldOblique
    /Helvetica-Narrow-Oblique
    /Helvetica-Oblique
    /HighTowerText-Italic
    /HighTowerText-Reg
    /Humanist521BT-BoldCondensed
    /Humanist521BT-Light
    /Humanist521BT-LightItalic
    /Humanist521BT-RomanCondensed
    /Imago-ExtraBold
    /Impact
    /ImprintMT-Shadow
    /InformalRoman-Regular
    /IrisUPC
    /IrisUPCBold
    /IrisUPCBoldItalic
    /IrisUPCItalic
    /Ironwood
    /ItcEras-Medium
    /ItcKabel-Bold
    /ItcKabel-Book
    /ItcKabel-Demi
    /ItcKabel-Medium
    /ItcKabel-Ultra
    /JasmineUPC
    /JasmineUPC-Bold
    /JasmineUPC-BoldItalic
    /JasmineUPC-Italic
    /JoannaMT
    /JoannaMT-Italic
    /Jokerman-Regular
    /JuiceITC-Regular
    /Kartika
    /Kaufmann
    /KaufmannBT-Bold
    /KaufmannBT-Regular
    /KidTYPEPaint
    /KinoMT
    /KodchiangUPC
    /KodchiangUPC-Bold
    /KodchiangUPC-BoldItalic
    /KodchiangUPC-Italic
    /KorinnaITCbyBT-Regular
    /KristenITC-Regular
    /KrutiDev040Bold
    /KrutiDev040BoldItalic
    /KrutiDev040Condensed
    /KrutiDev040Italic
    /KrutiDev040Thin
    /KrutiDev040Wide
    /KrutiDev060
    /KrutiDev060Bold
    /KrutiDev060BoldItalic
    /KrutiDev060Condensed
    /KrutiDev060Italic
    /KrutiDev060Thin
    /KrutiDev060Wide
    /KrutiDev070
    /KrutiDev070Condensed
    /KrutiDev070Italic
    /KrutiDev070Thin
    /KrutiDev070Wide
    /KrutiDev080
    /KrutiDev080Condensed
    /KrutiDev080Italic
    /KrutiDev080Wide
    /KrutiDev090
    /KrutiDev090Bold
    /KrutiDev090BoldItalic
    /KrutiDev090Condensed
    /KrutiDev090Italic
    /KrutiDev090Thin
    /KrutiDev090Wide
    /KrutiDev100
    /KrutiDev100Bold
    /KrutiDev100BoldItalic
    /KrutiDev100Condensed
    /KrutiDev100Italic
    /KrutiDev100Thin
    /KrutiDev100Wide
    /KrutiDev120
    /KrutiDev120Condensed
    /KrutiDev120Thin
    /KrutiDev120Wide
    /KrutiDev130
    /KrutiDev130Condensed
    /KrutiDev130Thin
    /KrutiDev130Wide
    /KunstlerScript
    /Latha
    /LatinWide
    /LetterGothic
    /LetterGothic-Bold
    /LetterGothic-BoldOblique
    /LetterGothic-BoldSlanted
    /LetterGothicMT
    /LetterGothicMT-Bold
    /LetterGothicMT-BoldOblique
    /LetterGothicMT-Oblique
    /LetterGothic-Slanted
    /LevenimMT
    /LevenimMTBold
    /LilyUPC
    /LilyUPCBold
    /LilyUPCBoldItalic
    /LilyUPCItalic
    /Lithos-Black
    /Lithos-Regular
    /LotusWPBox-Roman
    /LotusWPIcon-Roman
    /LotusWPIntA-Roman
    /LotusWPIntB-Roman
    /LotusWPType-Roman
    /LucidaBright
    /LucidaBright-Demi
    /LucidaBright-DemiItalic
    /LucidaBright-Italic
    /LucidaCalligraphy-Italic
    /LucidaConsole
    /LucidaFax
    /LucidaFax-Demi
    /LucidaFax-DemiItalic
    /LucidaFax-Italic
    /LucidaHandwriting-Italic
    /LucidaSans
    /LucidaSans-Demi
    /LucidaSans-DemiItalic
    /LucidaSans-Italic
    /LucidaSans-Typewriter
    /LucidaSans-TypewriterBold
    /LucidaSans-TypewriterBoldOblique
    /LucidaSans-TypewriterOblique
    /LucidaSansUnicode
    /Lydian
    /Magneto-Bold
    /MaiandraGD-Regular
    /Mangal-Regular
    /Map-Symbols
    /MathA
    /MathB
    /MathC
    /Mathematica1
    /Mathematica1-Bold
    /Mathematica1Mono
    /Mathematica1Mono-Bold
    /Mathematica2
    /Mathematica2-Bold
    /Mathematica2Mono
    /Mathematica2Mono-Bold
    /Mathematica3
    /Mathematica3-Bold
    /Mathematica3Mono
    /Mathematica3Mono-Bold
    /Mathematica4
    /Mathematica4-Bold
    /Mathematica4Mono
    /Mathematica4Mono-Bold
    /Mathematica5
    /Mathematica5-Bold
    /Mathematica5Mono
    /Mathematica5Mono-Bold
    /Mathematica6
    /Mathematica6Bold
    /Mathematica6Mono
    /Mathematica6MonoBold
    /Mathematica7
    /Mathematica7Bold
    /Mathematica7Mono
    /Mathematica7MonoBold
    /MatisseITC-Regular
    /MaturaMTScriptCapitals
    /Mesquite
    /Mezz-Black
    /Mezz-Regular
    /MICR
    /MicrosoftSansSerif
    /MingLiU
    /Minion-BoldCondensed
    /Minion-BoldCondensedItalic
    /Minion-Condensed
    /Minion-CondensedItalic
    /Minion-Ornaments
    /MinionPro-Bold
    /MinionPro-BoldIt
    /MinionPro-It
    /MinionPro-Regular
    /Miriam
    /MiriamFixed
    /MiriamTransparent
    /Mistral
    /Modern-Regular
    /MonotypeCorsiva
    /MonotypeSorts
    /MSAM10
    /MSAM5
    /MSAM6
    /MSAM7
    /MSAM8
    /MSAM9
    /MSBM10
    /MSBM5
    /MSBM6
    /MSBM7
    /MSBM8
    /MSBM9
    /MS-Gothic
    /MSHei
    /MSLineDrawPSMT
    /MS-Mincho
    /MSOutlook
    /MS-PGothic
    /MS-PMincho
    /MSReference1
    /MSReference2
    /MSReferenceSansSerif
    /MSReferenceSansSerif-Bold
    /MSReferenceSansSerif-BoldItalic
    /MSReferenceSansSerif-Italic
    /MSReferenceSerif
    /MSReferenceSerif-Bold
    /MSReferenceSerif-BoldItalic
    /MSReferenceSerif-Italic
    /MSReferenceSpecialty
    /MSSong
    /MS-UIGothic
    /MT-Extra
    /MTExtraTiger
    /MT-Symbol
    /MT-Symbol-Italic
    /MVBoli
    /Myriad-Bold
    /Myriad-BoldItalic
    /Myriad-Italic
    /Myriad-Roman
    /Narkisim
    /NewCenturySchlbk-Bold
    /NewCenturySchlbk-BoldItalic
    /NewCenturySchlbk-Italic
    /NewCenturySchlbk-Roman
    /NewMilleniumSchlbk-BoldItalicSH
    /NewsGothic
    /NewsGothic-Bold
    /NewsGothicBT-Bold
    /NewsGothicBT-BoldItalic
    /NewsGothicBT-Italic
    /NewsGothicBT-Roman
    /NewsGothic-Condensed
    /NewsGothic-Italic
    /NewsGothicMT
    /NewsGothicMT-Bold
    /NewsGothicMT-Italic
    /NiagaraEngraved-Reg
    /NiagaraSolid-Reg
    /NimbusMonL-Bold
    /NimbusMonL-BoldObli
    /NimbusMonL-Regu
    /NimbusMonL-ReguObli
    /NimbusRomNo9L-Medi
    /NimbusRomNo9L-MediItal
    /NimbusRomNo9L-Regu
    /NimbusRomNo9L-ReguItal
    /NimbusSanL-Bold
    /NimbusSanL-BoldCond
    /NimbusSanL-BoldCondItal
    /NimbusSanL-BoldItal
    /NimbusSanL-Regu
    /NimbusSanL-ReguCond
    /NimbusSanL-ReguCondItal
    /NimbusSanL-ReguItal
    /Nimrod
    /Nimrod-Bold
    /Nimrod-BoldItalic
    /Nimrod-Italic
    /NSimSun
    /Nueva-BoldExtended
    /Nueva-BoldExtendedItalic
    /Nueva-Italic
    /Nueva-Roman
    /NuptialScript
    /OCRA
    /OCRA-Alternate
    /OCRAExtended
    /OCRB
    /OCRB-Alternate
    /OfficinaSans-Bold
    /OfficinaSans-BoldItalic
    /OfficinaSans-Book
    /OfficinaSans-BookItalic
    /OfficinaSerif-Bold
    /OfficinaSerif-BoldItalic
    /OfficinaSerif-Book
    /OfficinaSerif-BookItalic
    /OldEnglishTextMT
    /Onyx
    /OnyxBT-Regular
    /OzHandicraftBT-Roman
    /PalaceScriptMT
    /Palatino-Bold
    /Palatino-BoldItalic
    /Palatino-Italic
    /PalatinoLinotype-Bold
    /PalatinoLinotype-BoldItalic
    /PalatinoLinotype-Italic
    /PalatinoLinotype-Roman
    /Palatino-Roman
    /PapyrusPlain
    /Papyrus-Regular
    /Parchment-Regular
    /Parisian
    /ParkAvenue
    /Penumbra-SemiboldFlare
    /Penumbra-SemiboldSans
    /Penumbra-SemiboldSerif
    /PepitaMT
    /Perpetua
    /Perpetua-Bold
    /Perpetua-BoldItalic
    /Perpetua-Italic
    /PerpetuaTitlingMT-Bold
    /PerpetuaTitlingMT-Light
    /PhotinaCasualBlack
    /Playbill
    /PMingLiU
    /Poetica-SuppOrnaments
    /PoorRichard-Regular
    /PopplLaudatio-Italic
    /PopplLaudatio-Medium
    /PopplLaudatio-MediumItalic
    /PopplLaudatio-Regular
    /PrestigeElite
    /Pristina-Regular
    /PTBarnumBT-Regular
    /Raavi
    /RageItalic
    /Ravie
    /RefSpecialty
    /Ribbon131BT-Bold
    /Rockwell
    /Rockwell-Bold
    /Rockwell-BoldItalic
    /Rockwell-Condensed
    /Rockwell-CondensedBold
    /Rockwell-ExtraBold
    /Rockwell-Italic
    /Rockwell-Light
    /Rockwell-LightItalic
    /Rod
    /RodTransparent
    /RunicMT-Condensed
    /Sanvito-Light
    /Sanvito-Roman
    /ScriptC
    /ScriptMTBold
    /SegoeUI
    /SegoeUI-Bold
    /SegoeUI-BoldItalic
    /SegoeUI-Italic
    /Serpentine-BoldOblique
    /ShelleyVolanteBT-Regular
    /ShowcardGothic-Reg
    /Shruti
    /SILDoulosIPA
    /SimHei
    /SimSun
    /SimSun-PUA
    /SnapITC-Regular
    /StandardSymL
    /Stencil
    /StoneSans
    /StoneSans-Bold
    /StoneSans-BoldItalic
    /StoneSans-Italic
    /StoneSans-Semibold
    /StoneSans-SemiboldItalic
    /Stop
    /Swiss721BT-BlackExtended
    /Sylfaen
    /Symbol
    /SymbolMT
    /SymbolTiger
    /SymbolTigerExpert
    /Tahoma
    /Tahoma-Bold
    /Tci1
    /Tci1Bold
    /Tci1BoldItalic
    /Tci1Italic
    /Tci2
    /Tci2Bold
    /Tci2BoldItalic
    /Tci2Italic
    /Tci3
    /Tci3Bold
    /Tci3BoldItalic
    /Tci3Italic
    /Tci4
    /Tci4Bold
    /Tci4BoldItalic
    /Tci4Italic
    /TechnicalItalic
    /TechnicalPlain
    /Tekton
    /Tekton-Bold
    /TektonMM
    /Tempo-HeavyCondensed
    /Tempo-HeavyCondensedItalic
    /TempusSansITC
    /Tiger
    /TigerExpert
    /Times-Bold
    /Times-BoldItalic
    /Times-BoldItalicOsF
    /Times-BoldSC
    /Times-ExtraBold
    /Times-Italic
    /Times-ItalicOsF
    /TimesNewRomanMT-ExtraBold
    /TimesNewRomanPS-BoldItalicMT
    /TimesNewRomanPS-BoldMT
    /TimesNewRomanPS-ItalicMT
    /TimesNewRomanPSMT
    /Times-Roman
    /Times-RomanSC
    /Trajan-Bold
    /Trebuchet-BoldItalic
    /TrebuchetMS
    /TrebuchetMS-Bold
    /TrebuchetMS-Italic
    /Tunga-Regular
    /TwCenMT-Bold
    /TwCenMT-BoldItalic
    /TwCenMT-Condensed
    /TwCenMT-CondensedBold
    /TwCenMT-CondensedExtraBold
    /TwCenMT-CondensedMedium
    /TwCenMT-Italic
    /TwCenMT-Regular
    /Univers-Bold
    /Univers-BoldItalic
    /UniversCondensed-Bold
    /UniversCondensed-BoldItalic
    /UniversCondensed-Medium
    /UniversCondensed-MediumItalic
    /Univers-Medium
    /Univers-MediumItalic
    /URWBookmanL-DemiBold
    /URWBookmanL-DemiBoldItal
    /URWBookmanL-Ligh
    /URWBookmanL-LighItal
    /URWChanceryL-MediItal
    /URWGothicL-Book
    /URWGothicL-BookObli
    /URWGothicL-Demi
    /URWGothicL-DemiObli
    /URWPalladioL-Bold
    /URWPalladioL-BoldItal
    /URWPalladioL-Ital
    /URWPalladioL-Roma
    /USPSBarCode
    /VAGRounded-Black
    /VAGRounded-Bold
    /VAGRounded-Light
    /VAGRounded-Thin
    /Verdana
    /Verdana-Bold
    /Verdana-BoldItalic
    /Verdana-Italic
    /VerdanaRef
    /VinerHandITC
    /Viva-BoldExtraExtended
    /Vivaldii
    /Viva-LightCondensed
    /Viva-Regular
    /VladimirScript
    /Vrinda
    /Webdings
    /Westminster
    /Willow
    /Wingdings2
    /Wingdings3
    /Wingdings-Regular
    /WNCYB10
    /WNCYI10
    /WNCYR10
    /WNCYSC10
    /WNCYSS10
    /WoodtypeOrnaments-One
    /WoodtypeOrnaments-Two
    /WP-ArabicScriptSihafa
    /WP-ArabicSihafa
    /WP-BoxDrawing
    /WP-CyrillicA
    /WP-CyrillicB
    /WP-GreekCentury
    /WP-GreekCourier
    /WP-GreekHelve
    /WP-HebrewDavid
    /WP-IconicSymbolsA
    /WP-IconicSymbolsB
    /WP-Japanese
    /WP-MathA
    /WP-MathB
    /WP-MathExtendedA
    /WP-MathExtendedB
    /WP-MultinationalAHelve
    /WP-MultinationalARoman
    /WP-MultinationalBCourier
    /WP-MultinationalBHelve
    /WP-MultinationalBRoman
    /WP-MultinationalCourier
    /WP-Phonetic
    /WPTypographicSymbols
    /XYATIP10
    /XYBSQL10
    /XYBTIP10
    /XYCIRC10
    /XYCMAT10
    /XYCMBT10
    /XYDASH10
    /XYEUAT10
    /XYEUBT10
    /ZapfChancery-MediumItalic
    /ZapfDingbats
    /ZapfHumanist601BT-Bold
    /ZapfHumanist601BT-BoldItalic
    /ZapfHumanist601BT-Demi
    /ZapfHumanist601BT-DemiItalic
    /ZapfHumanist601BT-Italic
    /ZapfHumanist601BT-Roman
    /ZWAdobeF
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 150
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 2.00333
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.76
    /HSamples [2 1 1 2] /VSamples [2 1 1 2]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.76
    /HSamples [2 1 1 2] /VSamples [2 1 1 2]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 15
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 15
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 150
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 2.00333
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.76
    /HSamples [2 1 1 2] /VSamples [2 1 1 2]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.76
    /HSamples [2 1 1 2] /VSamples [2 1 1 2]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 15
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 15
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 600
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.00167
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile (None)
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<

    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e55464e1a65876863768467e5770b548c62535370300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc666e901a554652d965874ef6768467e5770b548c52175370300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /CZE <>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /FRA <>
    /GRE <>

    /HRV (Za stvaranje Adobe PDF dokumenata pogodnih za pouzdani prikaz i ispis poslovnih dokumenata koristite ove postavke.  Stvoreni PDF dokumenti mogu se otvoriti Acrobat i Adobe Reader 5.0 i kasnijim verzijama.)
    /HUN <>
    /ITA (Utilizzare queste impostazioni per creare documenti Adobe PDF adatti per visualizzare e stampare documenti aziendali in modo affidabile. I documenti PDF creati possono essere aperti con Acrobat e Adobe Reader 5.0 e versioni successive.)
    /JPN <>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020be44c988b2c8c2a40020bb38c11cb97c0020c548c815c801c73cb85c0020bcf4ace00020c778c1c4d558b2940020b3700020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken waarmee zakelijke documenten betrouwbaar kunnen worden weergegeven en afgedrukt. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /POL <>
    /PTB <>
    /RUM <>
    /RUS <>
    /SLV <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /TUR <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents suitable for reliable viewing and printing of business documents.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [600 600]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


