
e  desarro l ló  un  d isposi t ivo  robót ico  b ípedo Sc o n  d e a m b u l a c i ó n  a u t ó n o m a ,  c a p a z  d e  

r e p r o d u c i r  e l  c i c l o  d e  l a  m a r c h a  h u m a n a .  L a  

implementac ión de l  contro l  adaptable  representa  

u n a  r e d u c c i ó n  t e ó r i c a  d e  c o n s u m o  e n e r g é t i c o ,  

m i e n t r a s  q u e  l a  i m p l e m e n t a c i ó n  d e  m o d o s 

des l izantes  provee  robustez  ante  incer t idumbres  

paramétr icas ,  convergencia  sobre  la  superfic ie  de  

d e s l i z a m i e n t o  e s t a b l e c i d a ,  y  l a  c a p a c i d a d  d e  

reproducción de  estados desconocidos mediante  

e l  uso de  observadores .
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e  presenta  e l  d iseño,  inst rumentac ión,  contro l  y  eva luac ión de  

Su n  p r o t o t i p o  d e  e x o e s q u e l e t o  r o b ó t i c o  b í p e d o  p a r a  l a  

rehabi l i tac ión  de  miembros  in fer iores  en  n iños  mexicanos .  

Su d iseño se  basa  en  proporc iones ant ropométr icas  de  n iños  

mexicanos.  Además,  implementa  un observador  en  conjunto  

con un contro lador  basados en  modos des l izantes ,

con ganancia  l igada a  una  ley  de  adaptac ión.
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l  d e s a r r o l l o  d e  r o b o t s  b í p e d o s 

Econforma  la  base  de  exoesque le tos  

comple jos .  Se  d is t inguen dos t ipos:  

-  Exoesquele tos  fi jos:  Fueron los  pr imeros  en

desarro l larse  y  comúnmente  se  basan en  una

c in ta  t ranspor tadora  y  un  arnés  de  sopor te

-  Exoesquele tos  móvi les:  Resul tado de l  in terés  

por  t ecno log ías  de  as is tenc ia ,  cuen tan  con

autonomía  de  desplazamiento  
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