Conference: Interdisciplinary Congress of Renewable Energies, Industrial Maintenance, Mechatronics :‘:"z'g RENIECYT

. Registro Nacional de Instituciones y
Empresas  Cientificas y Tecnoldgicas

and Information Technology P
BOOKLET 1702902 CONACYT

RENIECYT - LATINDEX - Research Gate - DULCINEA - CLASE - Sudoc - HISPANA - SHERPA UNIVERSIA - E-Revistas - Google Scholar
DOI - REDIB - Mendeley - DIALNET - ROAD - ORCID

Title: Protesis de extremidad superior

Authors: LINARES-ENRIQUEL, Alejandro y ROSAS-ACOSTA, Daniel.

Editorial label ECORFAN:  607-8695 Pages: 13
BCIERMMI Control Number: 2019-185 RNA: 03-2010-032610115700-14

BCIERMMI Classification (2019): 241019-185

ECORFAN-México, S.C. Holdings

143 — 50 Itzopan Street .
; > e Mexico Colombia Guatemala
La Florida, Ecatepec Municipality

Mexico State, 55120 Zipcode Bolivia Cameroon Democratic

Phone: +52 | 55 6159 2296 www.ecorfan.or'g Spain El Salvador Republic

Skype: ecorfan-mexico.s.c.
Ecuador Taiwan of Congo

E-mail: contacto@ecorfan.org
Facebook: ECORFAN-México S. C.

Twitter: @EcorfanC Peru Paraguay Nicaragua




TES L.

TIANGUISTENCO 2019

INTRODUCCION

LA INGENIERIA BIONICA SI SE COMBINA CON LA INGENIERIA MECANICA ES ACTUALMENTE UNO DE LOS CAMPOS
MAS IMPORTANTES DE DESARROLLO CIENTIFICO YA QUE ESTAS AREAS SE ENCARGAN DEL ESTUDIO Y DESARROLLO
DE MECANISMOS Y MATERIALES QUE PUEDEN SUPLIR, FUNCIONAR COMO LA MAYOR PARTE DE ORGANOS, PARTES
DEL CUERPO Y TENDONES.

DESDE TIEMPOS ANTIGUOS LA MANO ES CONSIDERADA EL ORGANO PRINCIPAL DE MANIPULACION YA QUE TIENE
LAS FUNCIONES DE PRESION, TRABAJO Y TACTO QUE PERMITEN REALIZAR MOVIMIENTOS Y MANIPULACION DE
OBJETO, LA PERDIDA DE ESTE ELEMENTO ES TRAUMATICO Y DIFICIL DE SUPERAR, EL DESARROLLO DE PROTESIS DE
MANO, BRAZO Y ANTEBRAZO TIENE COMO FINALIDAD RECUPERAR ALGUNAS FUNCIONES PERO JAMAS
REMPLAZAR EL MIEMBRO FALTANTE DEL CUERPO HUMANO, OTRA DE LAS FUNCIONES POR LO CUAL SE
DESARROLLAN ESTOS TIPOS DE PROTESIS, ES PARA QUE LAS PERSONAS QUE SUFREN DE ESTA PERDIDA PUEDAN
TENER UNA CALIDAD DE VIDA MEJOR.
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OBJETIVOS

GENERAL
DISENAR UNA PROTESIS DE EXTREMIDAD SUPERIOR

ESPECIFICOS

a) RECABAR INFORMACION SOBRE PROTESIS DE EXTREMIDAD SUPERIOR Y DESARROLLOS
TECNOLOGICOS AL RESPECTO

b) REALIZACION DE MODELO 3D
c) REALIZACION DE PROTOTIPO
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JUSTIFICACION

EN MEXICO LA PRINCIPAL CAUSA DE AMPUTACION ES POR LA DIABETES, YA QUE ES UNA
ENFERMEDAD EN LA QUE SE PRESENTAN AMPUTACIONES TARDIAS QUE AFECTAN VASOS
SANGUINEOS, NERVIOS CRANEALES Y PERIFERICOS, PIEL Y CRISTALINO; ESTAS LESIONES ORIGINAN
LA AMPUTACION DE EXTREMIDADES ENTRE OTRAS COMPLICACIONES, OTRA CAUSA ES QUE LAS
PERSONAS TENGAN ALGUN ACCIDENTE Y POR ESTA CAUSA PUEDAN PERDER UN MIEMBRO SUPERIOR
PARCIAL O TOTALMENTE.

EL AVANCE DEL DISENO DE PROTESIS ESTA TOTALMENTE ENLAZADO CON EL DESARROLLO DE
MATERIALES MANEJABLES, EL ANALISIS DE LA CINEMATICA Y CINETICA DE FUNCIONAMIENTO Y EL
ESTUDIO DEL MOVIMIENTO DEL CUERPO MECANICO A TRAVES DE LA BIOMECANICA E INGENIERIA.
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ANTECEDENTES

LAS PRIMERAS PROTESIS DATAN DEL ANO 2000 A. C. DESARROLLADAS EN EGIPTO, EN LOS POSTERIORES SIGLOS NO SE
VE UNA GRAN MEJORA YA QUE SOLO ERAN ESTETICAS Y FIJAS, NO SE CONTABA CON UNA MOVILIDAD, SOLO DURANTE
LAS GUERRAS SE FUERON MODIFICANDO PARA USO DE LOS SOLDADOS QUE LES LLEGABA A FALTAR UNA MANO, SE
MODIFICABAN DE FORMA QUE PUDIERA SOSTENER SU ARMA SI SE NECESITABA QUE LUCHARA.

PARA EL SIGLO XIX COMENZAMOS A VER LAS PROTESIS CON ADAPTACIONES PARA LA TRANSMISION DE FUERZA Y
SUJECION DE OBJETOS, EN EL SIGLO XX EL DESARROLLO SE DIO PARA QUE LOS TRABAJADORES QUE SUFRIAN DE
ALGUNA AMPUTACION PUDIERAN REGRESAR A TRABAJAR, ESTOS RESULTADOS ES LO QUE MOTIVA AL DESARROLLO DE
INVESTIGACIONES, GENERAR E IMPLEMENTAR DIVERSAS MODIFICACIONES PARA DAR UNA PROPUESTA EN LA QUE SE
RECUPERAN LAS FUNCIONES NECESARIAS PARA SU TRABAJO O ACTIVIDAD.

EL DESARROLLO DE LAS PROTESIS ACTIVADAS POR LOS MUSCULOS DEL MUNON LO VEMOS EN ALEMANIA DONDE A
BASE DE UNAS VARILLAS DE MARFIL QUE SE INTRODUCIAN AL CUERPO A TRAVES DE TUNELES CUTANEOS SE UTILIZARA LA
CONTRACCION MUSCULAR PARA SU MOVILIDAD DURANTE EL PRIMER CUARTO DE SIGLO, PARA 1946 ES CUANDO SE
COMIENZA CON EL DESARROLLO DE LAS PROTESIS NEUMATICAS DONDE EL MOVIMIENTO ES ACTIVADO POR UN AGENTE
EXTERNO.

PARA 1960 COMIENZA EL DESARROLLO DEL MANDO A TRAVES DE SENALES MIOELECTRICAS ESTO LO REALIZAN AL
EXTRAER LAS PEQUENAS SENALES ELECTRICAS GENERADAS AL REALIZAR LA CONTRACCION MUSCULAR EN LA PARTE DEL
MUNON AMPLIANDOLAS PARA SU UTILIZACION.
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METODOLOGIA

EL DEL PROYECTO ES ANALIZAR EL

DE CADA ELEMENTO DEL Extremidad Superior
BRAZO DE ACUERDO AL GRADO DE Desarticulado Int$§%cx?§glo-
AMPUTACION

Transhurmeral

Desarticulado AE (above elbow)
de codo o oy
Transrachal
BE (below &lbow)

= Desarticulado

Amputacion de mufieca
parcial mano - L P
11



https://www.monografias.com/trabajos16/objetivos-educacion/objetivos-educacion.shtml
https://www.monografias.com/trabajos16/comportamiento-humano/comportamiento-humano.shtml
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METODOLOGIA

La mano humana es una estructura que tiene 21
grados de libertad (gdl), 4 gdl para cada dedo,
que tiene tres falanges y una metacarpofalangica
[3,11] y 5 gdI para el pulgar el cual tiene dos
falanges y una articulacion metacarpofalangica

Dentro del analisis se establecen los disefios de forma y cavidad de los dedos para el desarrollo de la
protesis, estos dedos tendran la capacidad de tomar objetos e interiormente contar con cables tensores
para darles la movilidad y el desplazamiento necesario de extension y contraccion
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CONTROL

LA MUNECA ARTICULACION DISTAL
PERMITE QUE LA MANO ADOPTE LA
POSICION OPTIMA PARA LA PRESION, POR
LO QUE LA MUNECA POSEE DOS GRADOS
DE LIBERTAD, ADEMAS CON LA ROTACION
DEL ANTEBRAZO SE ANADE UN GRADO DE ||
LIBERTAD A LA MUNECA d ¥
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CONTROL

EL CONTROL MIOELECTRICO ES PROBABLEMENTE EL ESQUEMA DE CONTROL
QUE SE DESARROLLA. SE BASA EN EL CONCEPTO DE QUE SIEMPRE QUE UN
MUSCULO EN EL CUERPO SE CONTRAE O SE FLEXIONA, SE PRODUCE UNA
PEQUENA SENAL ELECTRICA (EMG) QUE ES CREADA POR LA INTERACCION
QUIMICA EN EL CUERPO. ESTA SENAL ES MUY PEQUENA, DEL ORDEN DE 5 A
20 MICROV, DONDE COMO PERSPECTIVA, UN FOCO USADE 110 A 127
VOLTIOS, DE FORMA QUE ESTA SENAL ES UN MILLON DE VECES MAS
PEQUENA QUE LA ELECTRICIDAD REQUERIDA PARA ALIMENTAR UN FOCO.

EL USO DE SENSORES LLAMADOS ELECTRODOS QUE ENTRAN EN
CONTACTO CON LA SUPERFICIE DE LA PIEL PERMITE REGISTRAR LA SENAL
EMG. UNA VEZ REGISTRADA, ESTA SENAL SE AMPLIFICA Y ES PROCESADA
DESPUES POR UN CONTROLADOR QUE CONMUTA LOS MOTORES
ENCENDIENDOLOS Y APAGANDOLOS EN LA MANO, LA MUNECA O EL
CODO PARA PRODUCIR MOVIMIENTO Y FUNCIONALIDAD.
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RESULTADOS

 ESTE TIPO DE PROTESIS TIENE LA VENTAJA DE QUE SOLO REQUIEREN QUE EL USUARIO FLEXIONE
SUS MUSCULOS PARA OPERARLA, ESTO ES A TRAVES DE UN SENSOR DE SENALES MIOELECTRICAS
QUE SE COLOCAN DENTRO DEL SISTEMA, PERMITIENDO EL CONTACTO ENTRE LA PROTESIS Y LA
PARTE DEL BRAZO DONDE SE UNE, A DIFERENCIA DE LAS PROTESIS ACCIONADAS POR EL CUERPO
QUE REQUIEREN EL MOVIMIENTO GENERAL DEL CUERPO.

e UNA PROTESIS CONTROLADA EN FORMA MIOELECTRICA TAMBIEN ELIMINA EL ARNES DE
SUSPENSION USANDO UNA DE LAS DOS SIGUIENTES TECNICAS DE SUSPENSION: BLOQUEO DE
TEJIDOS BLANDOS-ESQUELETO O SUCCION. TIENEN COMO DESVENTAJA QUE USAN UN SISTEMA
DE BATERIA QUE REQUIERE MANTENIMIENTO PARA SU RECARGA, DESCARGA Y REEMPLAZARLA
EVENTUALMENTE.
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RESULTADOS
PROCESO DE IMPRESION Y ARMADO
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Trabajo Desarrollado
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CONCLUSIONES

El proyecto obtenido a partir del modelado y simulacién logré obtener las dimensiones para realizar la impresion 3d de
la prétesis de extremidad superior con las caracteristicas de funcionamiento, movilidad y carga.

Con el analisis de ingenieria podemos estructurar los elementos mecanicos necesarios para establecer los grados de
libertad, fuerza y carga para el funcionamiento de la protesis.

Con el analisis de movilidad se determino la cantidad, la capacidad y las caracteristicas de los motores que estableceran
el desplazamiento de la protesis de acuerdo al disefio de la estructura del equipo.

El analisis de la simulacion permitié conocer el comportamiento de la protesis para pasar a la etapa de construccion.

Con la simulacion se logro determinar la capacidad de carga del brazo al analizar la protesis una manera de proteccion a
largo plazo de la estructura plastica de la impresion seria un recubrimiento para mejorar el agarre y aumentar el tiempo
que tardaria en desgastarse.
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