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Este trabajo tiene como propósito desarrollar una prótesis
robótica que posibilite a personas con amputaciones de miembro
superior bajo codo, ganar movilidades básicas de mano, a un
costo accesible, favoreciendo así a sectores carenciados de la
sociedad. También se pretende incursionar en una línea de
investigación de ingeniería biomédica, con el fin de impulsar a
investigadores jóvenes hacia la innovación tecnológica orientada
a mejorar la calidad de vida de los ciudadanos paraguayos.

En Paraguay entre una a dos personas sufren pérdida de
miembros (brazo y/o pierna) por día en accidentes de tránsito [2].
Una forma de mejorar la calidad de vida de estas personas es
utilizando prótesis mioeléctricas, que son controladas por las
actividades eléctricas producidas con la relajación o contracción
de las fibras musculares del usuario [1]. Sin embargo, estas
generalmente tienen un costo elevado.

1. Prótesis robótica que posibilite realizar distintos tipos de
agarre, apuntar objetos, entre otros; de manera intuitiva.

2. Herramienta virtual que prepare al usuario para la utilización
de la prótesis.

3. Diseño de prótesis funcional que satisfaga las necesidades
básicas de personas con amputación de bajo codo.

4. Utilización correcta de señales mioeléctricas para dotar de
movimientos mecánicos a la prótesis.

5. Costo accesible a personas de bajos recursos.

- Desarrollo de un amplificador de instrumentación Full-
differential para amplificación de señales Electromiográficas.

- Elaboración de encuestas para la selección psicológica y física
de beneficiarios.

- Vinculación con una institución de rehabilitación local para
realizar el reclutamiento de posibles beneficiarios.

- Diseño del entorno virtual para entrenamiento de usuarios.
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El desarrollo se ha dividido en cuatro etapas básicas:
1. Proceso de selección de beneficiarios (Figura 1).
2. Desarrollo del prototipo de brazo robótico (Figura 2).
3. Entrenamiento y acompañamiento de los beneficiarios

(Figura 3).
4. Monitoreo del beneficiario con prótesis (Figura 4).

Figura 1. Selección de beneficiarios: evaluación médica, psicológica y técnica.

Figura 2. Desarrollo del prototipo de brazo robótico.

Figura 4. Monitoreo del beneficiario con prótesis.

Figura 3. Entrenamiento y acompañamiento de los beneficiarios.


