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ANTECEDENTES

e Discapacidad
fisica 15%

* La discapacidad fisica
predomina en el pais

e Un estimado de
193520 personas
sufren discapacidad
fisica

e Accidentes de
transito

* Problemas
congénitos
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PROPUESTA

Bipedestador

Estabilizador postural

| Rehabilitacion
progresiva
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PROCESO DE REHABILITACION

Cinesiterapia
en la cama

Sedestacion Bipedestacion
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OBJETIVO GENERAL

 Investigar acerca de un bipedestador semiautomatico reajustable para su
disefio e implementacion en personas con paraplejia.

OBJETIVOS ESPECIFICOS

* Investigar acerca de las condiciones necesarias a cumplir por el sistema
mecatronico para elevar y sostener de pie al usuario.

« Implementar un sistema mecatronico que permita alcanzar la posicion
bipeda de acuerdo a la extensibilidad de la persona.

« Verificar el disefio propuesto mediante pruebas del sistema de

bipedestacion.
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e

Argentina Venezuela

Bipedestador tipo silla
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DISENO Y SELECCION DE COMPONENTES

Parametros

Usuario

O Fisioterapeuta

ﬁ Ingeniero
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Requerimientos

Seguridad [amd Adaptacion

v

Traslado d Dimensiones
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Durabilidad
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DISENO MECANICO

Dimensionamiento MEdld?s. . Trayectoria

antropometricas

Minimo 153,8 [cm]
Pos. Inicial Pos. Final MUjereS ]<:
Maximo 164,7 [cm]

Minimo 162,8 [cm]
Méximo 173,0 [cm]
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Parte

Soporte abdominal
Adaptador de revoluta
Extesion telescopica

Riel telescdpico

Soporte brazos telescopicos
Brazo principal

Pasador brazo-columna
Soporte de la mesa

Mesa

Pasador del soporte de la mesa
Columna principal

Soporte altura-rodileras
Soporte ancho-rodilleras
Soporte profundidad-rodilleras
Extension del actuador lineal
Soporte de las rodilleras
Extension de las rodilleras
Actuador lineal

Ménsula

Base

Ruedas

Ruedas giratorias

HESPE
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CALCULOS

Se analiza el caso critico
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DISENO DE LOS ELEMENTOS

Esfuerzo admisible

Factor de seguridad 2 2,0-2,5
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SIMULACION DEL DISENO

Factor de seguridad

Tensiones (Von Mises) o’

won Pises [MSmm"2 [MMPa]) FDS
142.5 1.921e+ 008
l 130.8 1.761e+008
- 1187 1.601e+ 008
_ 106.9
_ 1.441e+008
_ 35
_ 1.281e+008
| 83.12
_ 1.121e+008
7125
 9.607e+007
| 59.37
. B.006e+007
475
Py _ 6.405e+007
c:BMax..|142.5 | 3552
. 4.303e+007
23.75
_ 3.202e+007
11.57
£.657e-007

l 1.601e+007
2,203
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SIMULACION DEL DISENO

won Mises [MSmm™2 [MPa))

203

|
_ 1681
_ 1522
_ 1353
. 1154
_ 1n1s
_ G457
. 666 .
Factor de seguridad
33.83 Fos
s 1164007
raree L00ge+007
9.17e+006
Tensiones (Von Mises) ¢’ - wasies i
_ T.336e+008
_ 6419+ 006
_ 5.502e+006
_ 4.585e+006
_ .668e+006
_ 2.751e+008
_ LE34e+008

.
& ESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
INNOVAGION PARA LA EXGELENGIA




¢ ICTC AN CC ATTONIC

CONSTRUCCION

Parte frontal Parte posterior
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DISENO ELECTRICO - ELECTRONICO

(

e Interfaz
usuarioy

bipedestador

e Adaptacion
a las
rodillas

N
\ ( e Compensacion
trayectoria

Telescopicos

Ajuste
rodilleras N

¢ Transicion
sit to stand
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Trayectoria del
usuario |

Actuadores
Lineales
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INTERFAZ DE USUARIO

— “Control del R
Bipedestador
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ALIMENTACION ELECTRICA
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IMPLEMENTACION, PRUEBAS Y
RESULTADOS DEL PROYECTO




% de Error

\/f,“? uenicHameCAIonIGs

PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO

. o 4.50
Valor estimado vs % de Error 400 Valor estimado vs % de Error
10.00
3.50
8.00 _3.00
o
6.00 5 250
3 2.00
4.00 S 150
2.00 1.00
0.50
0.00
0 20 40 60 80 100 120 140 0.00
0 10 20 30 40 50 60 70

Valor estimado [mm] Valor estimado [mm]

& ESPE

UNIVERSIDAD DE LAS FUERZAS ARMADAS
INNOVAGION PARA LA EXGELENGIA




18.00
16.00
14.00
12.00
10.00

8.00

% de Error

6.00
4.00
2.00
0.00

Valor calculado vs % de Error

10

20

30 40

Valor calculado [mm)]

50

60

70

% de Error
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14.20
14.00
13.80
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13.40
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SISTEMA

ELEVACION

Valor calculado vs % de Error

500

600 700 800 900
Valor calculado [mm]
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C |
BRAZOS
TELESCOPICOS

Valor estimado vs % de Error

7
7
6
6
5
o T 4
E4 o
L; < 3
< 3 X
X 2
2
1
1
0
0 0 10 20 30 40 50 60 70 80
0 10 20 30 40 50 60 70 80 .
Valor estimado [mm)]

Valor estimado [mm]
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PRUEBAS CON CARGA

Current consumption (A)

Current Vs Load

z2voc 24V DC
5.0 5
&0 2.2 20
3.0 L 1 /
- - 1.2 E =850 Ibs
Z0 Sho
— —— 2000 Ibs
10 0,6
0 100 200 300 400 500 &00 700 | B00 900 1000 0
0 300 00 900 1100 1400 1700 2000
Load (N) Load Ibs

70
60
50
40

30 / =@==F|evacion

/ Brazos telescdpicos
20 q

Temperatura (°C)

4.5 9 18 30 100 150
Masa (kg)
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PRUEBA CON PERSONAS CON DISCAPACIDAD
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eI AN CATOIC S
VIDEO DE FUNCIONAMIENTO
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ANALISIS DE COSTOS

COSTO TOTAL 5893,01

Tek Robotic
Mobilization Device
(TRMD)



http://2.bp.blogspot.com/-ACYyh52ktTs/T3BXGxa3A4I/AAAAAAAAN9o/pxYM0Qj1Smw/s1600/TEK+Robotic+Mobilitation+Device+parapodium+lesi%C3%B3n+medular.jpg

Se adapta mejor a
usuarios de mayor altura
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RECOMENDACIONES

Aseguramiento

‘ - eléctrico
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