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INTRODUCCION

Este documento explica todo lo relativo a los calculos Y procedimientos
necesarios para elaborar una férula articulada automatizada, misma que
DUSCA Servir como una herramienta para el paciente y el médico durante el
periodo de rehabilitacion de una lesion en las articulaciones de la mano 0 un L1 L 1 1 | 1 | |
hadecimiento similar. Se busca generar una estructura segura que cumpla — L= emew
con todos los requerimientos médicos y que ademas sea facil de usar en la Resorte 2: fuerza contra deformacion
comodidad del hogar, ahorrando al médico y al paciente tiempo y esfuerzo.

L os objetivos son optimizar el diseno Y automatizar una férula dindmica
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Resorte 2: deformacion y trabajo

articulada previamente disenada; determinar

F o . . Unidad Fuerza (N) Unidad Velocidad Aceleracion
recuperacion eficiente de los ligamentos de una mano, dados el tiempo y la (m/s) (m/s2)
presion ejercida; establecer parametros de presion de manera sencilla para 1 0.1464 + 0.0001 = =

L . : _ 1 7.7636x10°° | 7.7636 x10
el usuario, indicados en valores del 1al 10 y explicar el concepto de fuerza, ) 09998 £ 0.0001
velocidad, tiempo y presion. ' ' 2 1.5527x10°° | 1.5527x10°
3 0.4393 + 0.0001 > »
MATERIALY METODO —
’ Oaabad . OON] 4 3.1054x107° | 3.1054x10°*
Se realizo el diseno del aparato de acuerdo con la investigacion previa; se 5 0.7322 + 0.0001 " PP P——
imprimio en 30 Uy se ensambld el modelo; se programaron y conectaron oS o e
sensores piezoelectricos al Arduino 4 a una pantalla LCD; se integraron (oS . s 6 4.6581x10° | 4.6581x10°*
sensores al prototipo; se construyd una caja para almacenar el cableado; 7 10251 + 0.0001 ~ -
- , . . , . ' ' 7 5.4345x107° | 5.4345x10
se hicieron los calculos correspondientes con as siguientes formulas:
. , N S 1.1715=0.0001 8 6.2109x107° |6.2109x10*
- Después, se hicieron pruebas de fuerza y se :  3ian & aas
- ; ! -5 -4
Ax= 75 compararon los valores de respuesta del sensor; y se | ? 6.9872x10 ~ | 6.9872x10
calculo la velocidad y aceleracion de cada dedo y de 10 1.4644 + 0.0001 10 7763610~ | 7.7636 x10~*

3 velocidad necesaria para una

[a mano completa.

Valores captados por el sensor

Velocidad y aceleracion resorte 1

a=
V=at+Vo
Unidad Velocidad Aceleracion
(m/s) (m/s2)
R E S U LT ADO S 1 3.3333x10° |3.3333x10°*
2 6.6666x10° | 6.6666x10*
Determinacion de k Unidad Deformacion(m) Trabajo (J)
: 14 1 0.00039 + 0.00001 | 0.000057 + 0.000002 3 1 x1 0_4 1 x1 0_3
> o ' ® | M i //. 2 0.00078 + 0.00001 | 0.000228 + 0.000002
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g //,f"/ 5 0.00194 + 0.00001 | 0.00142 + 0.000008 5 1.6666 x10_4 1.6666 x10_3 L [ AN = 3 é
0Lz 01001 i —— & - 6 0.00233 + 0.00001 | 0.002047 + 0.000009 ( R e 8 e
0.018+0.0001 | 10.1043 +0.0001 T | SPERSouG | Biamsseymn 6 2x107* 2x107° S[J — : ?7. {.l
e P Ee—
Def (m) 10 0.0038810'0000] 0'0056825:0.000015 7 2.3333x10 2.3333x10
. . . : - > ===
Resorte 1: fuerza contra deformacion Resorte 1: deformacion y trabajo 8 2.6666x10 " |2.6666x10
9 3x107° 3x107°
10 3.3333x10°* [3.3333x10° I

Velocidad y aceleracion resorte 2

DISCU

SION

logré crear un prototipo funcional facil de usar para la
rehab|l|ta(:|0n de una lesion en las articulaciones y/o ligamentos del brazo
3 [raves de una ortesis para rehabilitacion de articulaciones automatizada
CON sensores de fuerza, gue permite gue el usuario realice sUS gjercicios de
rehabilitacion de la mano en su hogar por medio de series de 10 segundas,
aplicando la presion indicada por el médico en cada dedo. De igual manersa,
se determind el tiempo oOptimo que debe ejercer cierta presion para
recuperarse de manera mas rapida y eficiente. Al marcar la presion en a
pantalla en un rango del 1 al 10, pudimos determinar la constante de los
resortes mediante la ley de Hooke, al igual que calcular las fuerzas y (a
deformacion de estos para asi determinar el valor de cada nivel de presion
en Newtons.
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