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Interfaces Humano-Maquina Robética de Rehabilitacion Tecnologias Asistivas
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Rehabilitacion

ALLOR

Advanced Lower-Limb Orthosis for Rehabilitation

#leco: 51 ke

e Adaptable a diferentes antropometrias:
e Altura: 1.5 t0 1.85 m
* Peso: 50 to 95 kg

¢ Simulink real-time
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Controladores basados en:

PUHtO de partida - Interaccion Cognitiva

- Interaccion Fisica



Control de Posicion

<+ Pruebas iniciales
+ Problemas:

+ Ausencia de medicion de
las fuerzas de interaccion

* Errores elevados generan
problemas de estabilidad
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Control de Camino

+ Velocidad es funcion de la
posici(’)n

* Resuelve el problema anterior:

* Error inicial y

+ Pausas
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Control de Admitancia

+ El usuario realiza el movimiento
+ Ajustes
< M es la inercia

* D es el amortiguamiento
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Adecuacion a la Velocidad de Marcha

% Usuario tiene control
sobre la velocidad de

marcha
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Compensador de Gravedad
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+ Para la rehabilitacidn estatica
(usuario sentado)
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* Compensa el peso de la pierna
del usuario

Compensador
de Gravedad
Tg
a Control de e e
Admitancia | \_/
———————————————————————
[ [
[ [
da - g : T
0 S : Controlde |\ +or pe L[ ALLOR
: Velocidad

Driver del Motor




Propuesta de Rehabilitacion Estdtica

« Trayectorias programables para flexion y extension de la rodilla

“ Aplicado al post-operatorio de artroplastia de rodilla




Propuesta de Rehabilitacion de la Marcha

* Rehabilitacion de pacientes con ACV




»* Desarrollo de interfaz multimodal

» Pruebas clinicas

T'rabajos y Investigacion Futura

* Deteccion de intencidon de movimiento

» sEMG + EEG

» Rehabilitacion de ACV

» Post-operatorio de artroplastia de rodilla




T'rabajos y Investigacion Futura

Proyecto TAO (Transparent Active Orthoses)
+  Modular exoskeleton for lower limbs
+ Advanced sensors & actuators

« Different rehabilitation and functional compensation scenarios




T'rabajos y Investigacion Futura

+ Integration of Exoskeletons and Robotic Walkers

* International cooperation with CSIC (Spain) & ECI (Colombia)
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