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DESCRIPCION

ANDADOR ORTICO CON MOTORES Y ELECTRONICA DE ACTUACION.

OBJETO DE LA INVENCION

La presente invencion se refiere a un dispositivo, en concreto un andador, para la ayuda a
la movilidad de personas que tienen seriamente afectada su movilidad. El andador es una
estructura externa que tiene unos motores que actian sobre los miembros inferiores del
usuario y sobre las ruedas de dicho andador de forma que permite los movimientos a
personas que no tienen dicha capacidad. Ademas, tiene el complemento de una electronica

que permite unas acciones basicas que pueden ser configuradas.

El andador esta compuesto por tres partes diferenciadas: una estructura con ruedas que
proporciona estabilidad al usuario, junto con los motores correspondientes para desplazar
esta estructura; un arnés que tiene integrados unos bitutores donde se soporta el nifio, y
unos motores en las articulaciones de los miembros inferiores, y, por ultimo, una electronica
que proporciona funciones afiadidas, asi como el control de los movimientos de los motores

para realizar los desplazamientos de forma correcta.

SECTOR DE LA TECNICA

El andador descrito en esta memoria comparte técnicas propias de la mecanica dado que
se trata de un disefio mecanico en cuya fabricacion intervienen diferentes procesos de
mecanizado y técnicas de desarrollo electronico, que complementan la funcionalidad
principal del mismo. Por otro lado, supone la utilizacion de electrénica con propdsito

especifico para el control del mismo.

ESTADO DE LA TECNICA
Son varios los sistemas de exo-esqueleto que se encuentran disponibles en el mercado,
todos ellos suponen unos sistemas de estabilizacion muy complicados debido a que no

utilizan ningun soporte que asegure esta estabilidad.

Uno de ellos es el exo-esqueleto desarrollado por  eksobionics,

http://http://eksobionics.com/, donde el usuario tiene un arnés en los miembros inferiores y

una especie de mochila en la que se alojan las baterias, US2013/0231595 A1.
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La investigacion en entornos militares y universitarios también proporciona un buen numero
de referencias, pero ninguna de ellas utiliza una estructura externa al arnés que
proporcione estabilidad. El desarrollo inicial en la Universidad de Tsukuba del HAL
(HybridAssistiveLeg) se comercializa ahora a través de Cyberdyne (Tsukuba),

www.cyberdyne.jp. El robot WEAR (Wearable Energetically Autonomous Robot) fue

desarrollado por Sarcos Research Corporation bajo un programa de DARPA (Defense

Advanced Research Projects Agency).

DESCRIPCION DE LA INVENCION

El dispositivo descrito en esta memoria consta de tres partes diferenciadas.

La primera parte del dispositivo consiste en una estructura con ruedas motorizadas que
proporcionan estabilidad y movilidad a la estructura. La propuesta supone un proceso de
fabricacion mayoritariamente con piezas planas, lo que supone una importante mejora para
la fabricacion, dado que permite la produccién en serie mediante procedimientos de corte

por agua o laser.

La segunda parte de este dispositivo sera un arnés que llevara unas barras articuladas que
permitan los movimientos de pies, piernas y caderas y que soportara en buena parte del
peso del usuario. Las articulaciones estan motorizadas de forma que se pueda realizar de

forma auténoma el movimiento mas parecido a la marcha humana.

La tercera parte del dispositivo hace referencia a la electrénica afiadida al andador y que
permite diferentes configuraciones. Por ejemplo, se incluye un altavoz inaldmbrico que
permite dar mensajes o musica a voluntad. La parte principal de la electronica es la
dedicada al control del movimiento que se incluye en el dispositivo, junto con las baterias

para la electronica y motores.

DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS
La siguiente descripcion pretende dar una idea mas clara del funcionamiento del
dispositivo. En la figura 1 se muestra la vista delantera del andador, mientras que la figura

2 muestra la parte trasera.
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MODO DE REALIZACION

El andador esta compuesto por tres partes. Una estructura con ruedas (1), las ruedas
delanteras (2) estan montadas sobre una horquilla que facilita su maniobrabilidad. La
estructura permite un pequefio movimiento basculante regulado por un amortiguador (3)
cuyo émbolo se configura con diferentes posiciones iniciales utilizando la parte roscada

final del amortiguador (4) que permite su regulacion.

El andador se puede regular segun la altura del usuario con una barra vertical (5), y también
se puede hacer algo mas largo para aumentar su estabilidad con la extension delantera
(6). La estructura lleva ademas una barra delantera (7) donde el usuario podra apoyar las

manos y otra en la parte trasera, asa (8), que permite a un adulto guiar al nifio.

La segunda parte es un arnés que viste el nifo y el cual tiene un soporte (9) donde queda
la espalda, del que salen unos brazos (10) que rodean al nifio por la cadera y de la que
cuelgan unos bitutores (11) que se fijan a las piernas. Estos bitutores acaban en unos
soportes (12) que se fijan al calzado y unas extensiones (13) en la parte superior que
permiten dar mayor rigidez al nifio en la zona del tronco. Todos estos elementos estan

disefiados para permitir que se adapten a la altura del nifio en su crecimiento.

Por ultimo, en la estructura se incluyen las baterias y la electronica de control (14). Sobre
la barra delantera (7) se colocan unos pulsadores (15) que permiten operar con la
electronica. Las ruedas traseras (16) de la estructura son las que permitiran desplazar la
estructura, y unos motores en las articulaciones (17) permitiran los movimientos de las

piernas.

La realizacién considerada mas eficiente consiste en maximizar la piezas que seran
cortadas por algun mecanismo de corte agil como puede ser corte por agua o por laser,
por ello la mayoria de las piezas son planas y con practicamente nula mecanizacion
posterior. Ademas de estas piezas planas hay algunos elementos que son tubos macizos
o huecos, pero estandar, que sélo requieren de un corte y los correspondientes orificios
para encajar las piezas. Sin embargo hay algunas piezas que obligan a un mecanizado
extra, como son el soporte de la espalda, para dar un disefio ligero y a la vez robusto, y las
piezas que permiten bascular ligeramente a la estructura y que llevan unos rodamientos en
su interior y por tanto es necesario mecanizar los espacios para alojarlos. Lo mismo ocurre

con las piezas de las articulaciones de los bitutores, y las horquillas de las ruedas que

4
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también llevan unos rodamientos. Por tanto, la realizacion que se ha buscado es la que
permita una produccién muy economica que se obtiene por la produccion casi completa

con el corte de piezas planas.
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REIVINDICACIONES

1) Andador 6rtico con motores y electronica de actuacion caracterizado por estar
compuesto de:
a) Una estructura con ruedas que proporciona estabilidad e incluye unos motores para
su movilidad.
b) Un arnés que integra unos bitutores para soportar al usuario y proporciona la
movilidad de los miembros inferiores por medio de otros motores.

c) Una electronica que proporciona funciones de control.

2) Andador ortico con motores y electronica de actuacién, segun la reivindicacion 1,

caracterizado porque dispone de una estructura que soporta de forma estable el arnés.

3) Andador értico con motores y electronica de actuacion, segun la reivindicacion 1,

caracterizado por comprender barras telescopicas que regulan la altura.

4) Andador ortico con motores y electronica de actuacién, segun la reivindicacion 1,
caracterizado por integrar una electronica de control que permite actuar sobre el
entorno en funcién del software instalado, asi como el control de los motores que

permiten mover la estructura y los miembros inferiores del usuario.
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Figura 1
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Figura 2
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