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Protesis Inteligente con control de movimiento mediante

Inteligencia Artificial

PROBLEMA Poblacion con discapacidad en Ecuador

En Ecuador existen 259,874 personas que requieren una protesis, pero estas deben ser importadas
debido a la falta de fabricacién local (Consejo Nacional para la Igualdad de Discapacidades, informe
2022). El costo de las protesis mioeléctricas supera los $8,000, lo que las hace inaccesibles para la
mayoria, especialmente para aquellos que viven con ingresos bajos. Ademas, la discapacidad fisica
afecta al 48.89% de la poblacion con discapacidad, y la falta de personalizacion en las protesis limita
su funcionalidad, retrasando la rehabilitacion y la integracion laboral de los usuarios.

48.89%
OBJETIVO GENERAL

Desarrollar un sistema basado en inteligencia artificial para clasificar sefales musculares
mioeléctricas y validar su efectividad mediante simulaciones en Blender que es un software de
animacion y simulacion 3D.
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PROPUESTA

Este proyecto propone un sistema innovador para ayudar a las personas que necesitan protesis funcionales. Se realiza en tres pasos principales:

Captura de seiiales musculares: Se colocan sensores en el brazo de
la persona para detectar los movimientos musculares.

Clasificacion con inteligencia artificial: Haciendo uso de un
algoritmo de inteligencia artificial que aprende a reconocer los
movimientos a partir de las sefales capturadas.

Simulacidn virtual: Los movimientos clasificados se prueban en una
protesis simulada dentro de un programa llamado Blender, para
verificar su precision antes de construirla.

Simulacion virtual
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Clasificacion con inteligencia artificial
Precision del modelo
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CONCLUSIONES
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o ) e ) o Este sistema es una base solida . e
inteligencia artificial, biomecanica significativamente los costos
) ., : para futuros desarrollos, o "
y simulacion 3D, estableciendo un iniciales, facilitando la

: L incluyendo prototipos fisicos y : L o
enfoque innovador para el diseno Lo —aw investigacion y personalizacion de
ol aplicaciones en rehabilitacion. e
de protesis. protesis.

SALUD 1 PAZ, JUSTICIA
Y BIENESTAR E INSTITUCIONES
INGE-2786 R —
o acultad de Ingenieria en 2
COdIgO Proyecto % p O Mecanica y Ciencias de la Produccién '




	Slide 1

