VI CONGRESO NACIONAL DE TECNOLOGIA
APLICADA A CIENCIAS DE LA SALUD
4, 5Y 6 de junio de 2015
Unidad de Seminarios
de Ciudad Universitaria, BUAP

Puebla, Pue. FGCCE

Oropeza Saucedo Maria Montserrat, Vargas Trevifio Aurora Diozcora, Reyes Cortés Fernando, Palomino Merino
Amparo Dora, Vergara Limon Sergio, Cid Monjaraz Jaime
Benemérita Universidad Auténoma de Puebla
Facultad de Ciencias de la Electronica, Maestria en Ciencias de la Electrénica, Opcion en Automatizacion

POSICIONES QUIRURGICAS Y DE FISIOTERAPIA

POSICION DE TRENDELENBURG I | Sistems smbebido | I Modelo Cinemtico y Dindmico I
I |
Mesa deinclinacion  [*| moron [ ] - FPGA ! A
para fisioterapia ENCODER CYCLONE Il | LT
1 | ~
I “ o
! ] |
[ |
|
|
I POSICION DE ANTI- TRENDELENBURG I ETAPA DE |
POTENCIA ‘ "

Donde tenemos que:

a, es la posicién articular prismtical
PC
Labview a2 es la posicién articular rotacipnal,
1, la longitud de la palanca.
I, la longitud del eslabén fijo.

1 la longitud del extremo final de la palanca al extremao final del eslabén fijo.
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Con este proyecto se busca beneficiar tanto al érea de fisioterapia como al paciente que
necesite este tipo de instrumental médico.

El firmware desarrollado para la mesa de inclinacion se realizé en Quartus Il 13.1, el cual
conforma el circuito Iégico programable para llevar a cabo el control de posicion deseada
del sistema, mediante una tangente hiperbdlica, de tal manera que nos proporcione una

respuesta mis suave, aparte de asegurar que los circuitos electrénicos no operen en su
limite

El software desarrollado para la mesa de inclinacion se realiz6 en LabView 12, el cual es
nuestro control de mandos para que el personal de asistencia médica o usuario pueda fijar
la posicién deseada del sistema

En cuanto a las pruebas experimentales, la mesa de inclinacion para fisioterapia, ya se ha
probado con personas de aproximadamente 120kgs, y participo en el concurso de
prototipos de innovacién tecnoldgica, obteniendo el tercer lugar.
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1) Indica el estado de la conexién TCP con el médulo WI-FI.
2) Posicin deseada en grados, a cual se declara por el usuario.
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