
Introducción a la robótica de rehabilitación.

Descripción del AnkleMotus M1.

Descripción del protocolo CAN Bus.

Ejercicio 1: Extracción de datos en bruto del M1

Introducción al CORC (M1 en modo investigación)

Ejercicio 2: Conexión de un controlador externo al M1 para control de 
posición.
   - Cableado
   - Conexiones
   - Programación en C

Ejercicio 3: Conexión de un controlador externo al M1 para control de 
velocidad.
   - Cableado
   - Conexiones
   - Programación en C

Ejercicio 4: Conexión háptica entre 2 sistemas M1.
   - Cableado
   - Conexiones
   - Programación en C

Pruebas prácticas en todos los ejercicios.

PROGRAMA

Este workshop está diseñado para introducir a las personas asistentes en el campo 
de la robótica de rehabilitación, enfocándose en la aplicación del dispositivo 
AnkleMotus M1 y la comunicación mediante el protocolo CAN Bus. El taller inicia con 
una explicación teórica sobre la importancia y los avances actuales en robótica para 
rehabilitación motora. Se ofrece una descripción técnica y funcional del AnkleMotus 
M1, seguida por una introducción al protocolo CAN Bus, fundamental para la 
conexión y control de sistemas robóticos.
A lo largo de la jornada se realizan ejercicios prácticos que permiten a quienes 
participan extraer datos en bruto del M1, explorar el modo de investigación CORC y 
conectar controladores externos para manipular la posición y velocidad del 
dispositivo. Se profundiza en las conexiones eléctricas, el cableado necesario y la 
programación en lenguaje C, indispensable para el control eficiente del M1.
El taller culmina con la implementación de una conexión háptica entre dos sistemas 
M1, permitiendo probar en la práctica el ajuste de parámetros y la integración de 
tecnologías. A través de ejercicios, pruebas y discusiones, las personas asistentes 
adquieren conocimientos teóricos y prácticos para el manejo avanzado de sistemas 
robóticos de rehabilitación.
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ORGANIZADORES
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PÚBLICO OBJETIVO

ROBÓTICA
MOVILIZACIÓN DE TOBILLO
COMUNICACIÓN
PROGRAMACIÓN
CONTROL MOTOR

TEMAS DE INTERÉS

4 horas
DURACIÓN
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