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Resumen
Este artículo aborda la problemática de la rehabilitación de la flexión y extensión del tobillo en pacientes con movilidad reducida, como en el caso del pie caído, por medio de un exoesqueleto. El objetivo principal es desarrollar un dispositivo para ejercicios de rehabilitación pasiva, utilizando un modelo dinámico obtenido por medio de sensores de posición y velocidad angular. Se considera la biomecánica natural de la extremidad y se implementa un control Proporcional Derivativo (PD) con compensación para el movimiento adecuado. Un sensor de inercia ayuda a clasificar las fases de la marcha y generar comandos precisos. Los resultados de simulación muestran que el control puede seguir trayectorias deseadas con un error considerablemente bajo en ejercicios lentos, estabilizándose rápidamente. Estos resultados sugieren que el exoesqueleto tiene potencial para mejorar la precisión y seguridad en la asistencia del tobillo durante la caminata humana.
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