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MOTIVACIONES PROYECTO FISIOROB

Estimacion y evolucion de las mas importantes causas de lesiones en el mundo

2002 2030

Pos. Enfermedad o dolencia % Pos. Enfermedad o dolencia %
1 Enfermedades cardiacas 12,6 1  Enfermedades cardiacas 13,1
Enfermedades 9,7 2  Enfermedades 10,3
cerebrovasculares cerebrovasculares
3 Infecc. aparato  respiratorio 6,9 3 Sida 8,7
inferior
4 Sida 4,8 4 Infecciones pulmonares cronicas 7,9
5 Infecciones pulmonares cronicas 4,8 5 Infecc. aparato  respiratorio 3,5
inferior
6 Infecciones perinatales 4,3 6  Diabetes mellitus 3,1
7 Enfermedades diarreicas 3,3 7 Cancer pulmon, traquea 3,0
8 Tuberculosis 2,7 8  Accidentes trafico 2,8
9 Céancer pulmon, traquea 2,2 9  Tuberculosis 2,4
10  Accidentes de trafico 2,1 | 10 Infecciones perinatales 2,1

www.aimen.es | aimen@aimen.es
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Investigacion en robdtica industrial y de servicios.
Nuevos escenarios de aplicacion de la tecnologia.
Mejora en algoritmos de control y sensorizacion.

Alto coste de terapias de rehabilitacion clinica
* Personal especializado.
 Largo periodo de recuperacion.
* Uso de maquinas especificas.
* A lalarga, econdmicamente insostenible.

* Robdtica adaptada a rehabilitacion.

* Una de las cinco areas de innovacion (Key Enabling Tecnology - KET) a
desarrollar para la mejora socio-sanitaria Europea.

* Replanteamiento del modelo de atencidn sanitaria.

* Desarrollo de nuevas terapias.

e Reduccion de coste.

www.aimen.es | aimen@aimen.es
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PROTOTIPO FISIOROB
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Desarrollo de un sistema robotizado modular con un sistema de
control integral basado en la plataforma de cédigo abierto ROS
(Robotic Operating System).

Desarrollo de un sistema de adquisicion de senales.

Desarrollo de un sistema de realidad virtual que motive al paciente
en el desarrollo de los ejercicios de rehabilitacion

www.aimen.es
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“Ejercicios activos realizados de manera intensa y repetida favorecen la
recuperacion motora, incluso en fases cronicas tras un dafno cerebral, a través de
la neurogénesis y la plasticidad cerebral.”

* Primera publicacidn sobre terapia asistida por robots data de 1997.

* Mas de 70 ensayos clinicos con 24 robots diferentes

* Primer trabajo de robot para miembro superior alrededor del afio 2000.

 Permite realizar tratamientos intensivos con minima supervision y buena
aceptacion por parte del paciente.

* Permite alcanzar movimientos completos desde fases muy tempranas.

 Permitiria tratar a pacientes en fase crdnica sin suponer un gasto sanitario
excesivo.

 Permitirian tratamientos a largo plazo en centros no sanitarios o incluso
domiciliarios, como en centros de dia. Los movimientos tienden a ser mas
rapidos, mas estables y mas suaves. Mayor habilidad para dirigir fuerzas.

 Las sinergias motoras inevitables en el paciente neuroldgico se relajan
permitiendo movimientos mas flexibles.

www.aimen.es | aimen@aimen.es



CENTRQ TECNOLOGIC

o

FISIOROB

www.aimen.es | aimen@aimen.es




CENTRQ TECNOLOGIC

o

FISIOROB

www.aimen.es | aimen@aimen.es




o
o
o
O
2.
T

aimen

CENTROQ TECNOLOGICO

“Ps Scuola
~ Superiore

na (Italy)

—_——
i

10

www.aimen.es | aimen@aimen.es



aimen FISIOROB

CENTROQ TECNOLOGICO

CARENCIAS SISTEMAS ROBOTIZADOS

* Robots que solo permiten trabajar en dos planos del espacio

* Robots que eliminan el efecto de |la gravedad

* Robots que bloguean y anulan la actividad de la mufeca y mano
* Robots que no tienen en consideracion los sinergismos

* Ausencia de sistemas de realidad virtual o que no reproducen
actividades de la vida diaria

* Robots que solo permiten trabajar en sedestacion
* Robots que no permiten la terapia bimanual

www.aimen.es | aimen@aimen.es 11



aimen FISIOROB

CENTRO TECNOLOGICO

INNOVACION PROYECTO FISIOROB

Reproducir ejercicios que realicen los terapeutas de manera
convencional.

Desarrollar robots que permitan ejercitar la mufieca/mano. Basico
empunadura y pinza.

Tratar de no limitar los movimientos de hombro, codo vy
mufieca/mano.

Tener la posibilidad de realizar bloqueos y no eliminar el efecto de la
gravedad.

Disefar actividades en Realidad Virtual con utensilios instrumentados.
Posibilidad de manejo bimanual.
Posibilidad de terapia en bipedestacion.

www.aimen.es | aimen@aimen.es
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CARACTERISTICAS REALIDAD VIRTUAL

Motor de desarrollo: Unity 3D 3.5

Representacion de la posicion de los dedos.

Disefio y desarrollo de programas de realidad virtual para entrenar
actividades basicas de la vida diaria: simulacion punto a punto,
simulacion de rastreo, simulacion de manipulacion.

Simulaciones planteadas inicialmente: teléfono virtual para interactuar
con él, preparacion de café, paseo por el exterior interactuando con
objetos y realizando diferentes acciones.

* Ejercicios parametrizables: posiciones de areas y objetos, numero de
intentos, tiempo limite, dificultad,...

* Representacion de objetos reales sensorizados.

* Representacion de los dos brazos.

www.aimen.es | aimen@aimen.es
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Guante utilizado: 5DT Data Glove 5
Ultra

* Comunicacion a través del SDK del
sistema.

* Plugin para Unity.

 Calibracion del guantes.

www.aimen.es | aimen@aimen.es
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Posicion de contacto: SIN contacto
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CARACTERISTICAS SENSORIZACION

www.aimen.es | aimen@aimen.es 23
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CARACTERISTICAS SENSORIZACION

e Ausencia total sin cables.

e Funcionamiento a baterias recargables de alta duracién.

e Bajo consumo energético.

e Comunicacion con el sistema central de adquisicion mediante radio digital, que pudiera
ser: WIFI, ZigBee o BlueTooth.

e Captacion de aceleraciones e inclinaciones y movimientos rotacionales.

e Captacion de posibles pulsadores en el objeto para evaluar grados de habilidad.

e Incluir algun tipo de sefializacién acustica o luminosa.

e Identificacion unica del objeto.

www.aimen.es | aimen@aimen.es 24
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Sensor de posicion manos/objetos
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Detector de actividad muscular

* Deteccidon de la activacion/desactivacion de musculos durante
la rehabilitacion

e Colocacion tipica:

— Mdsculos del brazo ejercitado
— Mdsculos del hombro ejercitado
— Mdsculos de la espalda

« Utilidad:

— Detectar la correcta realizacion del ejercicio

— Medir la mejoria del paciente entre sesiones (comparar nimero de veces que
se ha realizado correctamente el ejercicio entre sesiones)

www.aimen.es | aimen@aimen.es
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Caracteristicas de las senales
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Eleccidn final: Actuadores basados en los
modulos ERB.

* Compacto.

* Dos ejes por conjunto.

* Potencia suficiente.

1. Electronica de control.
2. Encoder.

3. Driver.

4. Transmision.

5. Freno de retencidn.

6. Eje hueco.

www.aimen.es | aimen@aimen.es 32
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Sensor ATl mini45
* Compacto.
* Alta capacidad.
* Muy baja distorsion.
* Compatible con ROS.

e

Sensor FTM115

SCHUNK/®' |
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CARACTERISTICAS CONTROL

::: ROS

1. Registrar mensaje

Servidor
ROS

3. Conectar modulos

2. Suscripcion al mensaje

Publicador

» .
Suscriptor

. Envio del mensaje

www.aimen.es | aimen@aimen.es
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CARACTERISTICAS CONTROL

Implementacion de controladores PID en velocidad.

Independiente para cada eje.

Uso de las medidas de par utilizando el sensor de fuerza/par definido.
Manejo de informacion sensorial en tiempo real.

Descomposicion cinematica inversa

Determinacion del par aplicado sobre cada uno de los ejes y del
desplazamiento de cada uno de ellos.

Modos de funcionamiento:
* Resistencia positiva. Configurable para cada articulacion. Velocidad de
desplazamiento variable.
* Resistencia nula.
* Resistencia negativa. Existe resistencia a una trayectoria pregrabada.

www.aimen.es | aimen@aimen.es
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INTEGRACION

PC

*FICHAS PACIENTES
*MONITORIZACION PACIENTES
*COORDINACION

FICHAS

SWITCH

PC
*ROS
*GLOBES
*FTM-115
*OTROS
SENSORES

www.aimen.es | aimen@aimen.es

PC PC SENSOR
*UNITY 3D PACIENTES
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Sede Central

Centro de Aplicaciones Laser
Poligono Industrial de Catoboi
SUR-PI-2 (Sector 2) Parcela 3

E36410 O PORRINO

Pontevedra — Espafia

Telf. +34 986 344 000

Fax +34 986 337 302

Sede Torneiros
Relva 27 A - Torneiros
E36410 O PORRINO
Pontevedra — Espafia
Telf. +34 986 344 000
Fax +34 986 337 302

Delegacion A Coruiia
Poligono Industrial de Pocomaco
Parcela D-22 Oficina 20

E15190 A CORUNA

Telf. +34 617 395 153

Delegacion Madrid
Avda. General Peron 32 8° H
Edificio Torre Castellana
E28020 MADRID

Telf. +34 687 448 915

: o T
Gracias por suatencion®
——

“Manuel Alvarez Souto | Ingeniero kD
TIf. +34 986 344 000 | masouto@aimen.es
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