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RESUMEN

El proceso de rehabilitacion para lesiones en las falanges de las manos es importante para la recuperacion de la movilidad, pero en ocasiones
las personas lo consideran bastante desgastante por diferentes situaciones, como la incomodidad de las terapias de rehabilitacion, el costo y el
dolor que puede estar causando al paciente durante estas. Por esto, se plantea el disefio y construccion de un prototipo rehabilitador para
aquellas personas que sufren de fracturas en las falanges de las manos, haciendo énfasis en la ergonomia, facil manejo y que sea

economicamente accesible.

INTRODUCCION

Los desgarros musculares suponen mas del 30% de todas las lesiones. Los desgarres y esguinces musculares
son la ruptura total o parcial de fibras musculares, lo que genera un dolor local muy intenso, inflamacion y

dificultad para mover la zona afectada.

El prototipo consta de servomotores colocados por debajo de una estructura sujeta y adaptada en el
antebrazo para sostener este, y asi evitar cansancio durante la terapia, dejando libres los dedos de las manos
para gue sea comodo y no cause dolor, cada servomotor esta unido a una estructura mecanica adaptada a

cada dedo, lo que permite realizar movimientos de extension y flexion de los mismos.

METODOLOGIA RESULTADOS
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Para la realizacion del proyecto, se emplearon materiales de bajo costo:
» Se determinaron los grados de libertad para el diseno del prototipo

» Se iImplementaron herramientas de sujecion flexibles para los dedos

- Elaboracién de una base para la colocacién del brazo. El sistema de rehabilitacion cuenta con:

* Posicionamiento de los actuadores (servomotores) y sistema de control . 5grados de libertad

* Programacion del microcontrolador (Arduino . e e .
J ( ) * 3 niveles de rehabilitacion (pueden incrementarmen

» Esde facil manejo

* Funciona con conexion a DC o baterias recargables

» Dispositivo ergondmico

CONCLUSIONES

Con este prototipo las personas podran tener una rehabilitacion adecuada y de facil acceso para que la recuperacion de la movilidad de las fale
sea la optima, contribuyendo al mejoramiento de la calidad de vida de las personas.
El prototipo no esta estandarizado a un medida en especifico, lo que contribuye a que pueda ser utilizado por distintas personas, no Importan
tamano de la mano.
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