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OBIJETIVO:

Desarrollar un producto de apoyo que
ayude a la movilizacidn pasiva de la
rodilla, ya que después de una lesidn
de ligamento es necesario un aparato
de movilidad pasiva continua. Dicho
mecanismo se aplica tipicamente de 4
a 6 horas por dia durante 2 a 3
semanas. Cuando el sujeto alcanza los

90 grados se aplica de forma
discontinua

ANALISIS /Jﬁ* |
Para garantizar que L
la pierna se moviera ’,.%‘_/‘*9.‘/‘%,‘4‘)

correctamente se Yax
analizo el sistema de :
coordenadas usando
el parametro
Denavit-Hartenberg . ,
de la pierna.

RESULTADOS:

El circuito électrico cambia la direccidn
del motor a través del botdn y regula
su velocidad por medio del
potenciometro. Por medio del sensor
de pasos es posible medir la fatiga del
cuadriceps para evitar dafar al
usuario.

CONCLUSIONES:

El

disefio consta de dos partes

complementarias, la parte mecdnicay la
parte eléctrica.

Para la parte eléctrica se disefié un
circuito électrico para el control del
movimiento del motor. El circuito consta
de un motor de corriente directa, un
puente H, un arduino, un push button, un
potenciometro y una resistencia de 2.2K.

Para la parte mecanica, se usé el método
de despliegue de funcion de calidad para
garantizar que las necesidades del
usuario fueran cubiertas. De esta forma
se pensaron 5 posibles conceptos para
implementar en la rehabilitaciéon para
rodilla hasta llegar al mecanismo “M
Sentado” que se compone de tres
subsistemas: el del muslo, el de los
engranes y el de la pantorrilla.

Incluir el sensor de pasos en el mecanismo como herramienta para evitar la fatiga del musculo
ayuda a disminuir el tiempo de recuperacion del paciente. Como futura linea de investigacion
nos gustaria realizar un solo esqueleto que ajuste a todos los pacientes para minimizar el
tiempo de manufactura. Por otro lado, el sistema ajusta a casi todos los presupuestos medios,
es sencillo y facil de replicar. Es necesario que los ingenieros no sélo inviertan conocimientos,
sino también su pasién para desarrollar sistemas o nuevas tecnologias que mejoren la calidad

de vida de las personas.
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