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RESUMEN

Este workshop esta disenado para introducir a las personas asistentes en el campo
de la robdtica de rehabilitacion, enfocandose en la aplicacion del dispositivo
AnkleMotus M1y la comunicacion mediante el protocolo CAN Bus. El taller inicia con
una explicacion tedrica sobre la importancia y los avances actuales en robdtica para
rehabilitacion motora. Se ofrece una descripcion técnica y funcional del AnkleMotus
M1, seguida por una introduccion al protocolo CAN Bus, fundamental para la
conexion y control de sistemas robdticos.

A lo largo de la jornada se realizan ejercicios practicos que permiten a quienes
participan extraer datos en bruto del M1, explorar el modo de investigacion CORC y
conectar controladores externos para manipular la posicion y velocidad del
dispositivo. Se profundiza en las conexiones eléctricas, el cableado necesario y la
programacion en lenguaje C, indispensable para el control eficiente del MI.

El taller culmina con la implementacion de una conexion haptica entre dos sistemas
M1, permitiendo probar en la practica el ajuste de parametros y la integracion de
tecnologias. A través de ejercicios, pruebas y discusiones, las personas asistentes
adquieren conocimientos tedricos y practicos para el manejo avanzado de sistemas
robdticos de rehabilitacion.

PROGRAMA

Introduccién a la robética de rehabilitacion.
Descripcion del AnkleMotus M1.

Descripcion del protocolo CAN Bus.

Ejercicio 1: Extraccion de datos en bruto del M1
Introduccién al CORC (M1 en modo investigacion)

Ejercicio 2. Conexion de un controlador externo al M1 para control de
posicion.

- Cableado

- Conexiones

- Programacion en C

Ejercicio 3. Conexion de un controlador externo al M1 para control de
velocidad.

- Cableado

- Conexiones

- Programacion en C

Ejercicio 4: Conexion hdptica entre 2 sistemas M1.
- Cableado
- Conexiones
- Programacion en C

Pruebas prdcticas en todos los ejercicios.




