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DESARROLLO DE PROTESIS ROBOTICA DE BAJO COSTO CON

SENSORES ELECTROMIOGRAFICOS Y MANUFACTURA ADITIVA

PROBLEMA
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En el pais, 480,776 personas tienen algiun tipo de Picosocial = e
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discapacidad, de las cuales el 44.87% corresponden a Vieual 29 668
discapacidades fisicas. Estas personas requieren protesis u 55 478

ortesis para realizar sus actividades cotidianas con mayor
facilidad, pero en el pais, estas ayudas suelen ser costosas y
de poca funcionalidad.

OBJETIVO GENERAL 2155

Implementar una protesis robotica de antebrazo y mano
accesible econdmicamente y personalizada al paciente
ut|I|za~ndo tec.nolcl)gla.s avanzadas de impresion 3D y sensores ntelctual TOTAL: 480 776
de sefiales mioeléctricas. 112 242 Personas con discapacidad
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Datos obtenidos de: https://www.consejodiscapacidades.gob.ec/estadisticas-de-discapacidad/

PROPUESTA |

Se desarroll6 una metodologia de fabricacion de protesis de miembro superior altamente replicable,
personalizado al paciente y de bajo coste:
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antropomorfica. durante diversos medidas tomadas. microcontrolador. paciente

movimientos.

RESULTADOS

Control automatizado con reconomiento de movimientos y
opcion de control manual por el usuario.

Funciones de agarre en pinza para objetos pequenos y agarre
en puio para objetos medianos.

Diseno robusto vy ligero Medida Paciente  Protesis
impreso en pldstico PLA. Peso antebrazo 1.5 kg 1ke
Mantiene concordancia con Largo antebrazo-mano 40.8cm  40cm
dimensiones del paciente. Largo antebrazo dem 24 cm

Autonomia de hasta 8 horas por baterias, con conector para
recargar la protesis.

CONCLUSIONES

 Se disend e imprimio en 3D una protesis de antebrazo y mano para el paciente haciendo uso de sus medidas
para asegurar comodidad y concordancia con el resto de su cuerpo.

* Se diseno e implemento circuitos eléctricos con diferentes funcionalidades para asegurar la alimentacion de
la movilidad de la protesis y el control de la entrada y salida de senales para los movimientos de agarre en
pinza y puno.

e Se entrend un modelo de inteligencia artificial para controlar el movimiento de la protesis de forma
automatica mediante el reconocimiento de las senales mioeléctricas del paciente, y se valido su
funcionamiento con pruebas practicas.
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