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Resumen 

 
 En este trabajo se presenta un prototipo de ortesis activa de rodilla-tobillo-pie de bajo coste para 
asistir la marcha de lesionados medulares [1]. El sistema es portable mediante una mochila que lleva el 
usuario, en la que se ubican un pequeño ordenador, la tarjeta de adquisición, los drivers de los motores 
y la batería. El prototipo de ortesis utiliza un motor eléctrico para mover la rodilla durante el balanceo 
y bloquearla durante el apoyo. Su actuación se controla en función del estado actual de las piernas: una 
vez detectada la intención de dar el paso mediante la caída de presión en el sensor plantar y la 
existencia de un ángulo inferior a un valor dado en la pierna contraria (medido con unidades de 
medida inerciales, IMUs), el actuador ejecuta el ciclo de flexión-extensión necesario para dar el paso, 
buscando alcanzar una extensión completa en el momento en el que el pie apoya en el suelo, situación 
que se mantendrá hasta que se inicie el siguiente ciclo de esa pierna. Por otra parte, para que el 
paciente pueda utilizar con éxito el prototipo, se requiere una condición física adecuada, por lo que se 
ha previsto un plan de entrenamiento. Actualmente se está en el proceso de conseguir que una 
paciente, capaz de caminar con ortesis pasivas (rodilla siempre extendida) y muletas, pueda caminar 
también con las ortesis activas propuestas (movimiento de flexión-extensión en rodilla asistido durante 
el balanceo) y muletas, con la consiguiente mejora en el estilo de marcha.  
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