
ELECTROESTIMULACIÓN FUNCIONAL PARA MIEMBRO 
SUPERIOR VÍA UNA ÓRTESIS ACTIVA CON 

RETROALIMENTACIÓN ELECTROMIOGRÁFICA. 

Abstract 
La propuesta de  este proyecto  es diseñar, construir y  controlar un prototipo que integre las técnicas  de Electroestimulación Funcional (FES) y un Sistema 
Ortésico Activo (SOA) de 5 grados de libertad con el fin de brindar terapia funcional al  Miembro Superior (MS). Las rutinas que brinda el  sistema  se logran 
mediante la  implementación de un algoritmo de control Proporcional Derivativo (PD) y del Algoritmo Super-Twisting (AST) como derivador. El SOA contem- 
pla la implementación de un sistema de retroalimentación electromiográfico el cual permite obtener información sobre el estado elecotrofisiológico  de los  
músculos que componen los segmentos de interés y se evalúa el seguimiento de trayectorias para la terapia por medio del error. 
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Las trayectorias diseñadas cumplen con los ran- 
gos angulares de cada articulación
Con el controlador PD+AST se logró resolver el 
seguimiento de trayectoria sin realizar pruebas 
en pacientes
La estructura mecánica permite la portabilidad 
del SOA
El procesamiento de electromiograma permitió 
identificar que músculo se encuentra 
realizando movimiento


