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Resumen

Este proyecto es el seguimiento de un Verano de Investigacion 2016 en la Universidad Guanajuato campus Leon. Se simuld una interfaz mecatronica con el objetivo de ser empleada como complemento durante el proceso de rehabilitacion fisica de miembro inferior contando con un

solo grado de libertad, de flexion y extension. Los temas abordados van desde el disefio del mecanismo en SolidWorks como parte de la simulacion; el modelo propuesto para rehabilitacion a partir de datos empiricos como la edad del paciente y la cantidad de repeticiones que requie-
re; el modelo de velocidades por ejercicio dependiendo de la edad del paciente y sus respectivas repeticiones, y el desarrollo de una aplicacion Android para la configuracion y monitoreo remoto. El planteamiento de los modelos propuestos para rehabilitacion y velocidad fueron simu-
lados con el programador Matlab para validar su correcto calculo.

Introduccion Metodologia

La rehabilitacion fisica se define como un tratamiento aplicado a un paciente para re-
cobrar alguna condicion o estado fisico, restaurando si independencia y asi, lograr un
|mpactc.)’en la v-|da a.fgturo. Por_otro lado, se e’nguentra la teraplg robotlcg, clue es la mentacion de interfaz mecatréni-
aplicacion de dispositivos con sistemas electronicos o computarizados disefiados para ca

realizar funciones humanas. Algunas de sus ventajas son la reeducacion motriz, modi- J \_ )
fica el tono muscular y eleva la independencia funcional; mientras que dentro de sus
desventajas presentan dependencia de capacitacion del personal a utilizar el equipo,
al software y sus actualizaciones, asi como de energia eléctrica para su funcionamien-
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Diseno del mecanismo e instru-
Adquisicion de material

to. Desarrollo de aplicacion Android . .
. e e . . . . . . Desarrollo del sistema embebido
Los primeros avances en rehabilitacion robdtica reside en el CASE Institute of Techno- para configuracion y monitoreo . .
. . . del sistema mecatronico
logy que desarrollé el Case-Manipulator, un exoesqueleto con 4 grados de libertad en remoto
los anos 70. Despues, investigadores como Dijkers y Hogan desarrollaron dispositivos J o J
robéticos basados en efectores finales en 1991. Aflos mas tarde, la International Con-
ference of Rehabilitation Robotics fue creada para continuar con las investigaciones -
sobre terapia robotica desde 1997 hasta la fecha. - )
Etapa de validacion de resulta-
dos
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Resultados

Objetivos

Desarrollar una interfaz mecatronica empleada como complemento durante el proceso
de rehabilitacion fisica de miembro inferior.
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. Disenar la interfaz mecatronica de un grado de libertad para rehabilitacion mediante
el movimiento biomecanico rotatorio.

Figura 2.— Montaje en fisico del motor y el encoder al

. Codificar algoritmos para movimientos controlados de la interfaz mecatronica. exoesqueleto.

. Desarrollar una aplicacion Android para configuracion remota de los parametros de

c e . Figura 1.— Diseno en SolidWorks del prototipo
operatibilidad del movimiento. 9 p P

con una angulacion de 90° montado en una silla. R,
. Validacion de resultados de ejercicios de rehabilitacion. Introduzca edad del pacients (afios)
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Figura 3.— Diseno de la estructura donde se
monta el motor y encoder en el exoesqueleto.

Figura 4.— Programa piloto de la aplicacion Android.
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Figura 3.— Grafico que muestra que a mayor edad, al paciente
le tomara mas tiempo realizar los ejercicios requeridos. Figura 4.— Grafico del sensado del enco-
der con base en los pulsos detectados.
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Figura 5.— Grafico que muestra el comportamiento del
modelo de energias lagrangiano.

Conclusiones

En este proyecto se busco continuar con los ejercicios del paciente, pero ahora en-
focado en el miembro inferior, donde existe solamente un grado de libertad: flexion
y extension. Ademas, se hizo un analisis mas profundo para alcanzar la exactitud
del mecanismo de la interfaz mecatronica basados en variables conocidas como la
edad del paciente, cuantas repeticiones requiere segun la edad y el tiempo que se
les impone para realizar las repeticiones, al igual que tomar en cuenta datos del pa-
ciente como el peso y la longitud del miembro implicado.

*

El prototipo desarrollado es aun mas especializado que los hechos anteriormente
por sus bases en el conocimiento biomédico ingenieril, donde se combina la medici-
na con la ingenieria.

*
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