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| Introduccién

La movil ividuo no solamen

por permitirle Ia deambulacion libre y voluntaria sino por lo que cllo supone en el desarrollo de

las  laboral y social. Es amplio y creciente ¢l colectivo de personas mayores en nusira sociedad situindose en Espaiia en
el 13,1% sobre el total de 5 poblacior n(l’x«lmn(ou\muu INE, o de 2014). En cte scgmento I movildad s encucnia s menado comprometida por

de cardcter y de tipo newroloico, que afetan scriamentc I propiocepidn y a I coodi
frecuente de vdm:lmlu‘ fas, tales como el Parkinson o osteoartriis, con mayor

edades avanzadas y que limitan la marcha. En estas situaciones de déficit i 1cwnalc~mmmd el mantenimiento de a mo
retrasando, el uso prolongado de la silla e ruedas p i X ico, diges ; ene otros,

Materiales y Métodos
La linca de investigacion que se presenta en est trabjo, mostrando varios prototipos desarrollados en colaboracion por los cquipos de los autores, se
centa en- ol paradigma del andador como disposiivo de apoyo verstil y operativ para mantenimicnto de
scguridad y autonomia, en un modo de guiado natural ¢ ntitivo.

El prototipo ASAS. Fruto de un proyecto financiado por el IMSERS 'un prumr istema, partiendo de
rucdas de o rolltr en el que <l movinient se conroliba cectrinicamente a pari de Grdnes generadas por dos puladores
sobr sados molores DC autoblagueados. S reducis s en gran i o rego de caida wrsxu:vn:sm i

rampes, i necesiad de socina e s, o que s
¥ muscula e punis e presise bacr notar que fascad
598 rimndo o <l mejr e tos o i e st con 1. oot i de 1 scidnd e  de o stonoms
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Sistema SIMBIOSIS es el resultado de un proyecto del Plan Nacional y basindose e el anerior ASAS, tatando d& meora oS
spetos b seguilul pasiv (ronomia y e G 1 s, oo de sz y omos)  sore o roduciendo un v conepl G ands

diante I interaccion sobre el andador del tren superior del usuario. Para ello s dispusieron en los apoyos de antebrazos y empuaduras sendos sensores
F les-extensomtricos. Se trataba de detectar ¢ identificar las intenciones a partir de gestos del usuario, interpretando sus fuerzas de
interaceidn e Lo diferentes ipos de movimiento estocs, arranque y parad, it a zquirda y dereca y mareha adeant y s, modulando ademis l
grado o amplitud de cada comando de conduccion. En paralelo se detectaba la evolucion s durante I march te medid
ultrasonicas y aplicando flros For car Combiner (FLC) para la estimacién y posterior ¢l
¥ las oscilaciones del tronco durante Ia marel

Sistema UFES. Los dos sistemas anteriores, desarrollados en el CSIC (Instituto de Automitica
Indusial) it pso s e dpoivo desamolldo n I UPES (Via. Brasi) con v v diseto
(w0 de e i (ver ), trando d i s d it Ol e e del e e
S forma similar

SIMBIOSI, medini s 3D, indolas n los s
- CHokuyo)siado cn u p!mm
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e ) St L m.nm S e
mediante las fuerzas del tren superior, todo eflo mediante un modelo de interaccion (ver figura).

* Sistema ASBGo. Esesisten
¥ tronco del sujeto asi como del entorno frontal. Para ello incorpora dos

retes prsda espuest persoalzada s rapi o ptclogia  raar
el andador abjetv fjado
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Estos anddores insrumentados (smat walkrs) consityen uncssimpls pero potntes

emas, en Agradecimientos

ciertos cases inkcos, para eabilitacibn, compensacin y ranteniemiato do 1 movilidad de sujlos Gon

deficisnewromor e o e ol e Este rabajo se ha desarrollado.en las res entilades

mm.unn.v ‘prucbas de los disti cal mencionadas a  cuyos equipos se deseaexpresar el

fdnd et dinkemica. ofiecen una mejors. de. esabilcad, (WRFecanocinienloNGIhcomoNaoirasNentidades finaneladorasy

T T e e dumnndo desarroladoras . cllicas de. validacion 3 de un modo

gestos asociados a la propia marcha tanto en e aTeis superiores y en el especial, a los milliples usuarios que se han implicado en las
onco. pracbas  en las fuses de disefo,
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