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MOTIVACION

En el momento actual, el alumno que desarrolla el proyecto padece una lesion neuropatica que en ocasiones le incapacita para caminar.
Ante este problema, surge una necesidad personal de solucionar esa situacion.
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OBJETIVO
Disefiar un sistema mecatronico capaz de reproducir el ciclo de la marcha para un paciente especifico, con una patologia concreta
. J
/ DISENO “@ECANICO \ DISENO DEL SISTEMA MECATRONICO AISENO ELECTR(')NIC(N

, , v - R E IMPLEMENTACION
FABRICACION MECANICA : { B~ LT TR AT

1. Disenio del modelo
en 3D en Inventor 2019.

1. Hallar la funcion de
transferencia del sistema,

y regular el motor con un PWM.

2. Implementacion mecanica
con los calculos pertinentes. 2. Controlar con precision el

movimiento realizado, por PID
que actua sobre la velocidad,

tiempo de respuesta y posicion.

3. Validacion del sistema para
obtener la respuesta esperada.
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3. Validacion del comportamiento

\ del actuador. /
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Respuesta del sistema ante\
un impulso unitario,

DIAGRAMA DE BLOQUES - Sistema electronico después de actuar el PID.
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4 CONCLUSION DEL TFG )
SE HA DISENADO Y VALIDADO UN PROTOTIPO DE SISTEMA MECATRONICO CAPAZ DE REPRODUCIR EL CICLO DE LA MARCHA DE UN
PACIENTE ESPECIFICO.
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LINEAS FUTURAS DE INVESTIGACION

v/ Incluir un sensor electromiografico de manera que el musculo genere el impulso de activacion del motor.
v Seleccionar materiales nuevos en el mercado para aligerar el peso del actuador y reducir asi el consumo del sistema al generar el movimiento.
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