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RESUMEN:

En el siguiente proyecto se ha realizado una aplicación para poder simular objetos defromables  
hápticamente. De entre todas las técnicas que se pueden utilizar para realizarlo, se ha optado por  
un modelo clásico masa-muelle, con pequeñas variaciones para mejorar la estabilidad y añadir 
grados de libertad. Además se han analizado distorsiones hápticas en forma de vibraciones cuando  
se  está  deformando  el  objeto  que  son  muy  incomodas  para  el  usuario  y  se  han  reducido  
considerablemente. Todo ello se ha programado para poder utilizarlo con el dispositivo Reachin  
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