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RESUMEN

El proyecto se centra en la integracion de un sistema ergonomico y funcional a partir de las
condiciones anatémicas del paciente o usuario. El desarrollo es una propuesta basica elaborada en
equipos de modelado por deposicion fundida (FDM o impresion 3d) y adaptada para la integracion
de sistemas electromecanicos. De manera general se pretende establecer una metodologia para
desarrollar protesis funcionales segln las caracteristicas anatdmicas de los usuarios, grado de
amputacion, procesos de fabricacion y uso de sistemas de interaccion a través de equipos
electromecanicos (sensores y motores) entre otros factores.

El sistema esta integrado por los siguientes elementos: a) Hombrera exoesqueleto, b) Socket, c)
Sistema de sujecion para brazo, d) Brazo, antebrazo, e) Mano robética , f) Plantilla para control del
sistema, g) Unidad de control, y h) Fuente de energia (baterias). El sistema permite el estudio
respecto a la usabilidad, pertinencia de los sistemas de industrializacion accesibles de ultima
generacion, control de los componentes asi como validacion del sistema integrado en el
colaborador/usuario principal.

INTRODUCCION

Se seleccioné un paciente con amputacion traumatica de miembro superior a nivel de tercio medio
de brazo derecho, al cual se le realiz6 una valoracién integral, donde se identificaron
compensaciones musculares y deformidades biomecénicas. Se realizaron mediciones
antropométricas con metodologia ISAK, se incluyeron las mediciones del perfil restringido para
estimar la composicién corporal y medidas del mufién, el cual era cénico y con escaso tejido
muscular. Con previo consentimiento informado, se elaboré una prétesis personalizada para
mejorar su calidad de vida. En conjunto con la Facultad de Ingenieria, el laboratorio de Robética
del Centro de Investigaciones en Disefio Industrial y los Departamentos de Informatica y
Rehabilitacién de la Facultad de Medicina, se hicieron pruebas con diversos materiales, técnicas y
configuraciones de cada elemento para brindar la mejor funcionalidad posible.
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OBJETIVO

Establecer la colaboracién multidisciplinaria en el desarrollo de protesis
mecanicas y robéticas funcionales para pacientes con amputacion en miembros
superiores.

METODOLOGIA

El desarrollo de la prétesis inicié con el escaneo del torso del colaborador,
nombre asignado a la persona con amputacion de miembro superior que
contribuyé con el proyecto, con el fin de generar el modelo tridimensional digital.
Este modelo sirvi6 para establecer los parametros de configuracion para los
prototipos iniciales. Los prototipos abarcan brazo (de forma parcial), antebrazo y
mano.

Al mismo tiempo, se hizo una aproximacion con simuladores fisicos montados en
diversos usuarios con el fin de adecuar ergonémicamente un exoesqueleto util
para evaluar las estructuras y componentes necesarios para sostener los
conceptos iniciales. Una vez definido el disefio del producto, fue posible
fabricarlo por medio de impresion 3D e integrarlo al exoesqueleto, motores asi
como dispositivos periféricos para control.

CONCLUSIONES

La implementacién y montaje de prototipos subsecuentes del sistema en el usuario han mejorado
la eficiencia de uso, la ergonomia tanto fisica como cognitiva, incluso expectativas formales y
operativas. Actualmente, el sistema mecatrénico funciona a través de sensores y actuadores
controlados con el pie. Se ha hecho mas sélida y funcional la relacién entre las diferentes
entidades participantes, al grado de estar en proceso la firma de un convenio de colaboracion
conjunto. Cabe mencionar que se han firmado convenios de colaboracion entre 2 de las entidades
dando como resultado la creacién de un laboratorio de robética en el CIDI, siendo este proyecto
uno de los mas representativos.
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