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Introduccion

El presente trabajo desarrolla el proceso de andlisis, evaluacion y disefio de una Ortesis de
rodilla compensatoria para el desgaste de cartilago en rodilla. Actualmente, el nimero de
estos dispositivos comerciales estd en aumento, y a pesar de ello, no existe evidencia
concluyente sobre la funcionalidad de estos dispositivos que permita la inclusion de las
ortesis en los tratamientos conservadores.

Considerando lo anterior, se aborda el disefio de una oOrtesis desde un enfoque
biomecatronico, es decir, realizando una integracion de los conocimientos de electronica,
mecanica, computacion y control para el analisis de las alteraciones existentes en los patrones
de postura y marcha (tanto a nivel estatico y dinamico) de personas afectadas en rodilla. Con
la identificacion correcta de las variables que ocasionan dichas alteraciones, se realiz6 el
disefio de una nueva Ortesis compensatoria de rodilla que respete en la medida de lo posible,
las caracteristicas biomecanicas individuales de la persona en cuestion, en vez de realizar la
imposicion de un patron biomecanico en el usuario.

Finalmente, estos disefios de Ortesis propuestos fueron analizados y evaluados contra
dispositivos comerciales para determinar su funcionalidad empleando diferentes pruebas y
modelos biomecanicos.

Abstract

The purpose of this research it to analyze, evaluate, and design a knee orthosis to address the
knee malfunction due to cartilage degradation. Nowadays, the number of this devices
commercially available continues to increase. Even so, there is no sufficient evidence to
determine the functionality of this type of devices. Therefore, the inclusion of knee orthoses
in conservative treatments remains inconclusive.

Consequently, the design of an orthosis is taken into consideration from a biomechatronic
approach. This approach involves the areas of mechanics, electronics, computer engineering
and control systems to analyze the alterations in gait and postural patterns in people with
knee cartilage damage. With the correct identification of the variables responsible for these
alterations, a new knee brace to compensate the cartilage degradation is designed. The design
of this brace values the biomechanics individual characteristics of the person over the
imposition of a biomechanical pattern.

Finally, the knee orthoses designed were analyzed and evaluated along with commercial
devices to determine its functionality. This functionality was evaluated via different
biomechanical tests and models.



La estructura del trabajo es la siguiente:

En el primer capitulo se desarrolla los antecedentes anatomicos de la articulacion de la
rodilla, junto con sus afectaciones debido al desgaste de cartilago.

El capitulo dos expone los conceptos biomecanicos fundamentales para la descripcién de los
movimientos articulares. Se explican los modelos biomecanicos de rodilla y se presentan las
bases biomecatrénicas empeladas en este trabajo.

El capitulo tres hace una definicion de una ortesis, las funciones que realiza y se explican los
objetivos y las funciones presentes en una értesis de rodilla compensatoria de cartilago.

En el capitulo cuatro se expone el modelo de Helen Hayes empleado para la evaluacion del
analisis de marcha. Se desarrolla el modelo para la obtencion de variables cinematicas y
dinamicas.

El capitulo 5 expone el protocolo realizado para la evaluacion de las diferentes Ortesis
analizadas en pruebas de postura, baropodometria y marcha.

El capitulo 6 presenta los resultados obtenidos de este trabajo y el capitulo 7 pretende sentar
las bases de una értesis biomecatronica considerando la informacion recabada.



“Las fuerzas naturales que se encuentran dentro de nosotros son las que
verdaderamente curan las enfermedades.”

- Hipdcrates

Marco Clinico

Anatomia de la Rodilla

La rodilla es la articulacion intermedia de la extremidad inferior, una de las méas grandes y
complejas del cuerpo, por lo cual es propensa a innumerables lesiones, y se constituye un
objeto de estudio de muchos profesionales de la salud y en particular de los fisioterapeutas

[1].

De acuerdo a la literatura, la rodilla puede estar compuesta por tres o cuatros huesos,
masculos, ligamentos y tendones.

La discrepancia entre la consideracion de 3 6 4 huesos se debe a que solamente tres huesos
forman directamente la articulacion: el fémur, la tibia y la patela o rétula. También existe
otro hueso que se une a la tibia sin entrar directamente en la articulacion y que presenta muy
poco movimiento cuando la rodilla se mueve, este hueso es el peroné [2]. Considerando la
importancia biomecanica que el peroné presenta durante la marcha humana, se empleara la
definicion propuesta por el Dr. Frank Noyes et al.

La rodilla esta compuesta por 4 huesos que se mantienen unidos por musculos, ligamentos y
tendones [3].
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Figura 1.-Anatomia bésica de la rodilla [3].

Elementos Oseos

Fémur

El fémur es el hueso mas largo y fuerte del cuerpo humano; estd compuesto por dos
extremidades, una superior o proximal, la cual es una cabeza articular redondeada, que
sobresale medialmente de un cuello corto, y la extremidad inferior, o distal, que es
ampliamente abultada, hecho que provee una buena superficie de soporte para la transmision
del peso del cuerpo hacia el extremo superior de la tibia. Adicionalmente, el fémur presenta
un cuerpo, casi cilindrico, con una convexidad hacia adelante, posee tres caras y tres bordes
(anterior, posterior y medial) [1].

Cara Anterior
Cubeza

I'vocinter Mayor 4————————"1 Cucllo
| D — J./ ¢
Anen .
e T rocinter Menor

Intertrocantéricn

Cuerpo 4——

Epicondilo Lateral g——+ \‘*—’ Epicondelo Medial

Condilo Laternl 4 P Condilo Medial

Figura 2.- Anatomia del fémur (cara anterior) [4].



Tibia

La tibia esta ubicada medialmente en la pierna; se articula con el féemur y soporta el peso del
cuerpo y lo transmite del fémur al pie [5]. La tibia se encuentra orientada verticalmente y es
mas fuerte que el peroné que la acompafia. En el extremo proximal se encuentran los platillos
tibiales, los cuales proveen una superficie articular con el fémur, permitiendo tanto la
transmision del peso del cuerpo como las fuerzas de reaccion del suelo [6].
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Figura 3.- Anatomia de la tibia [4].

Rotula

La rotula o patela, de forma triangular, plana y curvada, es el hueso sesamoideo mas grande
del cuerpo humano; provee proteccion a la rodilla y constituye el mecanismo extensor de ésta
[1]. Lo conforman dos caras:

Cara anterior.- Tiene forma convexa y sirve de polea para los tendones del cuadriceps y
rotuliano.

Cara posterior.- Esta cara se orienta hacia el interior de la articulacion, esta cara tiene dos
aspectos, interno y externo que contactan con los condilos femorales; ajustando su forma
concava con la forma convexa de los condilos [2].

Base
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Figura 4.- Vistas de la patela o rétula [3]



Cartilago
La rodilla cuenta con dos tipos de cartilago, el menisco (fibrocartilago) y el cartilago articular

(cartilago hialino). El menisco es una estructura en forma de “C” que se encuentra entre el
extremo de la tibia y el fémur. Hay dos meniscos en cada rodilla, el menisco medial
(localizado en lado interior) y el menisco lateral (localizado en el lado exterior de la rodilla).
Los meniscos se localizan sobre la tibia [3]. Se encuentran entre los condilos y los platillos
tibiales y debido a su elasticidad actian como amortiguadores al momento de transmitir el
peso a través de los huesos de la articulacion [2].

El cartilago articular es una capa de tejido blando protector que se localiza en los extremos
de los huesos que se unen para formar la rodilla. Se ubica en el extremo del fémur, sobre la
tibia y por debajo de la rétula. Este tipo de cartilago permite que los huesos se deslicen
suavemente y que la rodilla se flexione facilmente [3].

Componentes articulaciones de rodilla

Hay dos juntas o articulaciones en la rodilla. La junta femorotibial es donde la tibia y el fémur
se juntan. De igual forma, la junta patelofemoral se compone por la union de la rétula y el
fémur [2].

La articulacion femorotibial estd constituida por los condilos femorales y por los platillos
tibiales [1]. Se clasifica como sinovial (posee cépsula articular y membrana sinovial),
compuesta (dentro de la misma capsula articular se encuentra el extremo distal del féemur y
el proximal de la tibia y peroné), compleja (hay presencia de menisco), ovoide (condilos
femorales convexos y platillos tibiales concavos) y modificada (presenta dos grados de
libertad de movimiento) [7].

La articulacion patelofemoral esta conformada por la patela o rétula y por la troclea femoral.
Se clasifica como sinovial, compuesta, en silla ya que la troclea femoral es concava en sentido
medial y lateral y convexa en sentido superior e inferior. La patela es convexa en sentido
medial y lateral y concava en sentido superior e inferior y no modificada porque presenta dos
grados de libertad [2].

Anatomia Topografica de la Rodilla

La rodilla posee tres compartimientos. Estos compartimientos representan el area donde los
dos huesos se juntan e incluyen a todos los tejidos suaves alrededor de dicha seccion. De esa
manera tenemos el compartimiento femorotibial medial (donde el fémur y la tibia se juntan
en la porcion interna de la rodilla) el compartimiento femorotibial lateral (donde la tibia y el
fémur se juntan en la porcion exterior de la rodilla) y el compartimiento patelofemoral (donde
la rétula 'y el fémur se juntan en la porcion frontal de la rodilla). [3]

Ligamentos
Los ligamentos se encargan de conectar a los huesos y de proveer estabilidad a las

articulaciones. Hay cuatro principales ligamentos en la rodilla [3].



Los ligamentos colaterales son dos y refuerzan la capsula articular en su aspecto medial y
lateral. EI ligamento colateral medial (LCM) refuerza la capsula articular en su parte medial
y brinda un medio de union al menisco medial. Es una resistente cinta fibrosa, triangular y
aplanada, de base anterior y de vértice anclado al menisco medial. Este ligamento se extiende
desde el condilo medial del fémur hasta el extremo superior de la tibia con una orientacién
hacia abajo y adelante. Se encuentra reforzado por los tendones de la pata de ganso y las
expansiones tendinosas del vasto medial del cuadriceps [1].

El LCM presenta dos fasciculos: uno superficial y uno profundo. El fasciculo més profundo
es un engrosamiento de la capsula articular que se une al menisco medial. El fasciculo
superficial se une con la capsula posterior y se separa del menisco y de la capsula medial por
una bursa [1].

El ligamento colateral lateral (LCL) se extiende desde el condilo lateral hasta el peroné y
tiene una orientacién oblicua hacia abajo y atras. No presenta uniones con el menisco lateral
y se encuentra reforzado por la fascia lata y las expansiones tendinosas del vasto lateral del
cuadriceps [1].

Los ligamentos laterales previenen que la rodilla se mueva demasiado hacia los lados,
mientras que los cruzados controlan el movimiento atras-adelante de la articulacion [2].

Los ligamentos cruzados son dos ligamentos robustos, ubicados centralmente en la capsula
articular, por fuera de la cavidad sinovial. Son denominados cruzados porque se cruzan entre
si. El ligamento cruzado anterior (LCA) se une al aspecto anterior de la espina de la tibia,
pasa por debajo del ligamento transverso y se extiende superior y posteriormente para unirse
en la parte posteromedial del condilo femoral lateral. Presenta dos bandas o fasciculos:
anteromedial y posterolateral y toman su hombre de acuerdo con el sitio de unién tibial [1].

El ligamento cruzado posterior (LCP) es mas fuerte, mas corto y menos oblicuo en su
direccion que el LCA. Se fija en el &rea intercondilea posterior de la tibia y la extremidad
posterior del menisco lateral. Se dirige hacia arriba, delante y adentro, ensanchandose para
insertarse en la superficie lateral del condilo medial del fémur [8].
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Figura 5.- Meniscos y ligamentos en rodilla [3].

Tendones
Los tendones son un tejido conectivo duro y flexible, que unen diferentes musculos y
conectan también al madsculo con el hueso [9].

El tendon cuadricipital une los musculos del cuéadriceps que se encuentra en la porcion frontal
de larotula. El tendon rotuliano une al masculo del cuadriceps y la rétula a la porcion superior
de la tibia, permitiendo flexionar y extender la rodilla. Los tendones semitendinoso, gracilis
y bicipital femoral unen la tibia a la parte posterior de la rodilla [3].

Figura 6.- Tendones principales de rodilla [3].



Grupos musculares

El muasculo extensor mas importante es el cuadriceps femoral que estd formado por el recto
anterior, vasto medial, vasto lateral y musculo intermedio. Todos estos musculos se unen con
el tendon del cuadriceps (tenddn de mayor tamafio) [2].

El grupo flexor se encuentran en la parte posterior del muslo y son: muasculo semitendinoso
y semimembranoso, biceps femoral, isquiotibiales (unién del muasculo semitendinoso, recto
interno y sartorio), musculo gastrocnemio y popliteo [2].
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Figura 7.- Grupos musculares de la rodilla [3].

Osteocinematica de la rodilla [10]

La osteocinematica es el estudio del movimiento de los huesos en el espacio sin tener en
cuenta los de las superficies articulares; describe los planos y ejes en que se realiza el
movimiento. Los movimientos que realizan los huesos en el espacio son:

Spin o giro.- Es el movimiento en el que el hueso rota alrededor de un eje de movimiento, el
cual es perpendicular al plano de la superficie articular.

Balanceo.- Es todo movimiento que ocurre fuera del eje perpendicular al plano de la
superficie articular.

Deslizamiento.- Ocurre cuando una superficie se traslada sobre otra superficie estacionaria.
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Figura 8.- Movimiento de los huesos [11].

El movimiento de flexion y extension de la rodilla es uno de los dos grados de libertad con
los que cuenta la articulacion. Se realiza en el plano sagital, con un eje horizontal que pasa a
través de los condilos femorales. Este eje presenta una ligera oblicuidad, mas inferior en la
cara medial de la articulacion, lo cual causa que la tibia se dirija lateralmente en el
movimiento de extension y medialmente en el movimiento de méxima flexion.

El centro instantaneo de rotacion es el eje que solo existe en un corto espacio de tiempo [12];
es alli donde se realiza un movimiento de rodamiento, no de deslizamiento. Cuando estas
superficies se encuentran en movimiento, en cualquier momento existe alguna que no se
mueve y actla como centro de rotacion. En el caso de la articulacion femorotibial, esta
ubicada en los condilos femorales y describe semicirculos en direccion posterior y superior.

El complejo de la rodilla cuenta con muasculos biarticulares que pueden generar variaciones
en los rangos de movimiento. Un rango normal de movimiento para la flexion de rodilla es
de 130° a 140°; in embargo, si la cadera se encuentra en una posicion de hiperextension, el
rango podra disminuir a un valor de 120° por la fuerza de tension que ejerce el musculo recto
anterior sobre el movimiento de la rodilla. En la flexiébn méxima de cadera, el rango de
movimiento puede aumentar hasta un rango de 160°.

Los rangos de movimiento maximos requeridos durante actividades funcionales son:

e Para la marcha: flexion de 60°

e Para el ascenso de escaleras: 80°

e Para Posicion sedente: 90°

e Laextension de rodilla es de 0° y puede ser funcional entre 5-10°.

El segundo grado de libertad de movimiento con el que cuenta la articulacion tibiofemoral
esta constituido por el movimiento de rotacion axial, el cual se genera como un mecanismo
de rotacion automatica o terminal. El mecanismo de rotacion terminal ocurre en la posicion
estrecha de la articulacion, es decir, en donde existe mayor congruencia de las superficies
articulares y la mayor tension de los tejidos periarticulares.



La rotacion activa de la tibia difiere de la rotacion automatica, causada por la fuerza muscular
y transmitida a los componentes pasivos, mientras que la rotacion automatica es un
mecanismo de atornillamiento, debido a las diferencias de movimientos que ocurren entre el
compartimiento medial y lateral. La rotacion automatica se adiciona por la tension de los
ligamentos cruzados.

La rotacion axial ocurre alrededor del eje longitudinal cuando se cierra el tubérculo
intercondilar tibial. La rotacion medial y lateral de la rodilla son movimientos de la tibiay se
dan como consecuencia de la incongruencia articular y laxitud ligamentaria en la articulacion
femorotibial. Su rango de rotacion depende del grado de flexo-extension en el que se
encuentra la articulacion. De esta forma, cuando la rodilla se encuentra en extension
completa, la rotacion axial no es posible ya que las superficies articulares estan en maxima
congruenciay los tejidos blandos periarticulares se encuentran tensos, el tubérculo tibial esta
en la fosa intercondilar y el menisco se encuentra atrapado entre las dos superficies
articulares. De 60-70°, las rotaciones ya se pueden dar; a los 90° de flexion, la capsula y los
ligamentos se encuentran mas laxos y permiten una rotacion externa de la tibia de 40° y la
rotacion interna de 30°. Al igual que con el movimiento de extension, con maxima flexion
también se limitan las rotaciones [1].

» Movimientos:

» — Flexion

» — Extension

» Rotacion lateral (7
grados) y medial (3
grados) cuando la
rodilla esta brevemente
flexionada

Figura 9.- Grados de libertad de la rodilla [13].

Artrocinemética de la rodilla [1]

La artrocinemaética estudia el movimiento intrinseco de la articulacion, es decir, la relacion
entre dos planos articulares cuando se produce el movimiento, el cual puede ser de: giro,
rodamiento o roll, deslizamiento y rock.

El giro es el movimiento de una superficie articular en un mismo punto sobre otra superficie
articular alrededor de su eje mecanico.



El rodamiento o roll ocurre en articulaciones incongruentes, es decir, en superficies con
diferentes radios de curvatura. Consiste en que nuevos puntos de una superficie toman nuevos
puntos en otra. Ocurre en una superficie articular en el mismo plano de deslizamiento, pero
con diferentes ejes de movimiento. Es sentido del rodamiento de una superficie articular
coincide siempre con el del movimiento del hueso, independientemente de que se mueva la
superficie articular céncava o convexa.

El deslizamiento ocurre en superficies congruentes, curvas o planas. Consiste en que un punto
de una superficie articular toma puntos nuevos en otra superficie articular. Generalmente este
movimiento va combinado con rodamiento. La direccion del deslizamiento es opuesta al
movimiento del extremo distal del huso en donde se produce, lo cual se conoce como la ley
de cdncavo-convexo.

Rock es el movimiento que se da en la superficie articular y ocurre al final de un giro con
diferentes ejes 0 con un eje que cambia de planos.

Oscilacion
Giro Rodamiento Deslizamiento

Figura 10.- Movimientos artrocinematicos de la rodilla [14].

Durante el movimiento de flexidn, artrocineméaticamente ocurre un rodamiento posterior y
simultaneamente un deslizamiento anterior de los céndilos femorales que evita un
rodamiento posterior del fémur, fuera del céndilo tibial. De 0-25° ocurre un rodamiento
posterior, el cual es acompafiado por un deslizamiento anterior para crear un giro en la tibia.
Se considera que existe un rodamiento puro al comenzar la flexion y un deslizamiento puro
al final de la flexion [12]. El deslizamiento anterior facilita por las fuerzas que,
secundariamente al movimiento de la superficie articular, se generan en los meniscos.

En el movimiento de extension, cuando el fémur se mueve con respecto a la tibia desde
flexion, ocurre un rodamiento de los condilos femorales sobre la tibia, colocando el condilo
en una posicion neutra; luego se presenta un deslizamiento posterior de los condilos
femorales y por ultimo un giro.

Al existir una diferencia en el tamafio de los condilos femorales al final de los movimientos
de flexion e extension, existe un mecanismo denominado de atornillamiento (screw home) o
rotacion automatica de la rodilla. Este ocurre porque la tibia rota lateralmente cuando el



fémur esta relativamente fijo durante los ultimos 30° de extension; en la flexion ocurre una
rotacion medial de la tibia en el fémur. Este mecanismo se debe a la existencia de un area de
mayor carga en el condilo medial que en el lateral. Cuando se ha superado la totalidad de la
superficie articular del condilo exterior, el fémur rota alrededor de la espina de la tibia hasta

que la rodilla queda encajada en extension.

Extension

Femur
stationary

/%oll and
[ slide

Tibia

stationary Extension

Figura 11.- Artrocinematica de la rodilla de fémur y tibia [15].

La articulacion patelofemoral tiene diversas funciones a saber: aumentar el brazo de palanca
del cuadriceps, producir la estabilidad funcional bajo carga, permitir que la fuerza del
cuédriceps se transmite en angulo y proporcionar un aspecto estético a la rodilla, entre otras.
En esta articulacion no se habla propiamente de osteocinematica, ya que lo que hace es
contribuir en los movimientos de flexo-extension de la articulacion femorotibial. En ella se
describen los movimientos de inclinacion media y lateral, rotacion y lateral y traslacion
medial y lateral. Durante la extension completa, la patela se sitia en la superficie superior
del fémur y se le llama extension patelar. En la flexion completa, la rotula se encuentra en el
surco intercondilar y se desplaza al extremo distal del fémur. En el plano sagital este

movimiento se denomina flexion patelar.

Las inclinaciones de la patela contribuyen a que ésta se ajuste a las irregularidades en el surco
intercondileo. La inclinacion medial ocurre entre los 0-30° de flexion y la inclinacion lateral
ocurre entre los 20-100° de flexion de rodilla. Ademas, la patela rota alrededor de un eje
anteroposterior, ya sea medial o lateral. EI movimiento de traslacion medial ocurre en
extension completa con rotacion medial de la tibia y lateralmente con flexion completa de

rodilla [16].



Cabe destacar que toda la superficie articular de la patela no estd permanentemente en
contacto con el fémur durante el movimiento de flexo-extension de rodilla. Durante el
movimiento de extension hacia flexion de la misma, la carilla inferior de la patela entra en
contacto a partir de los 20° de flexion; a los 45°, la carilla media; a los 90° de flexion, la
carilla superior; y a los 135°, las carillas laterales.

Desgaste de cartilago (osteoartritis)
La osteoartritis, también conocida como artrosis “por uso y desgaste”, es una enfermada
frecuente en personas de mediana edad. [17]

La osteoartritis (OA) es una condicion que ocasiona dolor y rigidez en las articulaciones [18].

Las artrosis de la cadera y de la rodilla constituyen la principal causa de discapacidad en los
adultos. Cada afio, la artrosis produce millones de visitas al médico y méas de medio millon
de hospitalizaciones. La artrosis de la rodilla se presenta comdnmente en los hombres que
tienen lesionas previas de la rodilla. La anatomia o la alineacion articular anormal, un
traumatismo importante o la cirugia articular previos, la inestabilidad articular, alteraciones
de la inervacién articular o muscular o una fuerza muscular insuficiente pueden aumentar el
riesgo de artrosis [19].

La OA es el padecimiento articular mas comdn a nivel mundial, por ejemplo, afectando
aproximadamente a 8 millones de personas solamente en el Reino Unido [18]. La OA de
rodilla es una de los principales tipos de artritis que afectan a la poblacién adulta en general,
con un 24% de incidencia [20]. En México, la Encuesta Nacional de Salud (ENSA) de 1998
ubica a la OA como la segunda causa de morbilidad con 14% en personas mayores de edad
[21].



healthy knee
femur (thigh bone)

cartilage — & ?}
ligament bocd :Q. synovium

|

capsule

\
\

4 fibula
tibia (shin bone)

knee with arthritis

thickened and
stretched capsule

thickened and

wog:rﬂgzg Q inflamed synovium
osteophyte — “ narrowed joint space
! ——]}[—* thinner bone

Bupa ||

Figura 12.- Comparacion de rodilla sana y rodilla afectada por OA [22].

Sintomas de la OA [17]

El dolor y la rigidez son los sintomas mas frecuentes de la osteoartritis de rodilla. En general,
los sintomas empeoran por la mafiana o luego de un periodo de inactividad. Varios factores
aumentan el riesgo de desarrollar osteoartritis:

Edad.- La capacidad del cartilago de repararse puede disminuir con la edad. La osteoartritis
normalmente afecta a las personas de mediana edad y mayores.

Herencia.- Se ha observado una vinculacion entre ciertos genes y la osteoartritis. Algunas
caracteristicas hereditarias, como tener piernas arqueadas, las rodillas juntas o laxitud
articular (condicion en la que una articulacion es capaz adoptar posiciones anormales),
pueden aumentar su riesgo de tener esta enfermedad.

Peso.- Cuanto mayor es el peso de una persona, mayor es el peso que soportan las
articulaciones de las rodillas.

Lesiones.- Una lesion previa de la rodilla, como una lesion deportiva, puede causar
osteoartritis en el futuro.

Uso excesivo.- Las personas que deben arrodillarse o agacharse, levantar objetos pesados y
caminar como parte de su trabajo, son mas vulnerables a las lesiones por tension reiterada en
la rodilla. Esto hace que sean mas propensas a desarrollar OA.



Otras enfermedades.- Si una persona ha presentado otros problemas como gota, infeccion o
enfermedad de Lyme, tiene un riesgo mayor de presentar osteoartritis.

Escala Kellgren-Lawrence.
La OA se divide en 5 categorias de acuerdo a la escala Kellgren-Lawrence [23].

Tabla de Escala Kellgren-Lawrence.

Tabla 1.- Escala Kellgren-Lawrence [23]

Escala de OA | Grado de OA | Descripcion
[24] [25]
0 Normal Rodilla sana.
1 Dudoso . Dudoso estrechamiento del espacio articular.
(Doubtful and | « Posible osteofitosis (Pequefias protuberancias
minimal) redondas de hueso extra que crecen alrededor, en, y
dentro de las articulaciones [26]).
2 Leve (Mild) |- Posible estrechamiento del espacio articular.
. Presencia de osteofitos.
3 Moderado . Estrechamiento del espacio articular.
(Moderate) . Osteofitosis moderada mdaltiple.
. Leve esclerosis.
. Posible deformidad de los extremos de los
huesos.
4 Grave . Marcado estrechamiento del espacio articular.
(Severe) . Abundante osteofitosis.
. Esclerosis grave.
. Deformidad de los extremos de los huesos.




| I 1] v

Doubtful Mild Moderate Severe

Minimum disruption, Joint-space narrowing. Moderate joint-space reduction, Joint-space greatly reduced.
There is already The cartilage to begin breaking down, Gaps in the cartilage can 60% of the cartilage is already lost.
10% cartilage loss. Occurrence of osteophytes. expand until they reach the bone. Large osteophytes,

Figura 13.- Etapas de la OA [24]

Acute  OA, 1 grade OA, 2 grade OA, 3 grade OA, 4 grade

Figura 14.- Comparacion de diferentes etapas de la OA [25]

Tratamientos para la OA

Hay tres tipos principales de intervencion quirargica para la osteoartritis de rodilla: un
reemplazo total de la rodilla (artroplastia), un reemplazo parcial de la rodilla (minimamente
invasivo) y una osteotomia. La osteotomia es una cirugia en la que los huesos se seccionan y
se les vuelve a dar forma. La osteotomia cambia la posicién de la rodilla de manera tal que
la carga del peso se encuentre en un area de la rodilla que no esté afectada. Al "desplazar" la
carga hacia a una parte adecuada de la rodilla, se cree que la osteotomia puede disminuir el
dolor, mejorar el funcionamiento, demorar el dafio de la rodilla, y posiblemente, retrasar la
necesidad de una cirugia de recambio total o parcial de la rodilla [29].
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Es importante destacar que la literatura sobre biomecanica que realiza la validacion de estos
procedimientos es escasa y en la mayoria de los casos solamente se concentran en la
reduccion del dolor. Segun lo observado en 13 estudios, no existe evidencia concluyente
sobre si la osteotomia es mas efectiva que el tratamiento conservador y, hasta ahora, los
resultados no justifican establecer una conclusion acerca de la efectividad de técnicas
quirdrgicas especificas [29].

Es importante destacar que de acuerdo a la Sociedad Internacional de Investigacion en
Osteoartrosis, (OARSI por su siglas en inglés), para el tratamiento conservador o no
quirargico se recomienda lo siguiente [30]:

OARSI Guidelines forthe Non-surgical Management of Knee OA

Core Treatments
Appropriate for all individuals
Land-based exercise Water-based exercise
Weight management Self-mgmt and education
Strength training

/ \ \
4 / Recommendedtreatments* \,
. Appropriate for the following OA types: !

Knee-only OA Knee-only OA Multi-joint OA Multi-joint OA
without co-morbidities with co-morbidities without co-morbidities with co-morbidities

*Biomechanicalinterventions

*Intra-articular Corticosteroids *Oral COX-2 Inhibitors

*Topical NSAIDs (selective NSAIDs)

*Walking Cane *Intra-articular Corticosteroids
*Oral COX-2 Inhibitors *Oral Non-selective

(selective NSAIDs) NSAIDs

*Capsaicin *Duloxetine

*Biomechanicalinterventions
*Acetaminophen (Paracetamol)

*OralNon-selective NSAIDs
*Duloxetine
*Acetaminophen (Paracetamol)

*0ARSI also re oferral for i ion of open orthopedic surgery if servative ities are fo und
ineffective,

Figura 15.- Recomendaciones de la OARSI para el tratamiento de OA de rodilla [30].

Dentro de las co morbidades podemos mencionar la diabetes, hipertensién, falla renal,
depresion, enfermedades cardiovasculares, sangrado gastrointestinal o padecimiento que
limite la movilidad, incluyendo la obesidad.

Estos tratamientos seran retomados en los capitulos subsecuentes.
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Capitulo 2

Biomecéanica

"En busqueda del homdnculo..."

- Christopher L. Vaughan

Biomecanica

Definiciones

Mecénica

La mecénica puede ser definida como la ciencia que describe y predice las condiciones de
reposo y de movimiento de los cuerpos bajo la accién de las fuerzas. Se divide en tres partes:
mecéanica del cuerpo rigido, mecanica del cuerpo deformable y mecéanica de fluidos [31].

La mecéanicadel cuerpo rigido se divide a su vez en estatica y dinamica. La estatica se encarga
del estudio del equilibro de los cuerpos, es decir, aquellos cuerpos que se encuentran en
reposo o0 en movimiento a velocidad constante; en cambio, la dindmica estudia el movimiento
de los cuerpos debido a las aceleraciones [32].

Un cuerpo rigido es un modelo idealizado de un cuerpo que no se deforma. La definicion
precisa es que la distancia entre todo par de puntos del cuerpo rigido permanece constante
[33].

Applied
Mechanics
|
Rigid B Deformable Fluid
Mechanics Mechanics Mechanics ‘
1
Statics Dynamics Elasticity I Plasticity Viscoolasticity Liquids Gases
Kinematics Kinetics

Figura 16.- Clasificacion de la mecanica aplicada [34].



Biomecanica

La biomecanica consiste en la aplicacion de la mecanica clasica para resolver diversos
problemas biologicos [34]. Una definicion mas formal de la biomecénica, es aquella
propuesta por David Winter, “La biomecanica del movimiento humano puede ser definida
como la interdisciplina que describe, analiza y evalia el movimiento humano.” [35]
Asimismo, la definicion que mas es compatible con la finalidad de esta investigacién es
también propuesta por Winter: “En la biomecanica, los principios de la biomecéanica son
aplicados para la concepcion, disefio, desarrollo y andlisis de equipos y sistemas en la
biologia y medicina” [35].

Biomecatrdnica

La biomecatronica se refiere a un subconjunto de la mecatrdnica, donde aspectos de
diferentes disciplinas como biologia, mecénica, electrénica y programacion son integrados
para el disefio de sistemas complejos de ingenieria para imitar sistemas biolégicos [36].

La biomecatrdnica, como extension de la mecatrdnica, tiene un enfoque mas amplio en tres
aspectos distintivos [37]:

1. La biomecatrénica intrinsecamente incluye bioinspiracion.

2. La biomecatrénica desarrolla sistemas mecatrénicos en interaccion profunda con
sistemas bioldgicos.

3. La biomecatronica adopta disefios y procesos de optimizacién en el desarrollo de
sistemas mecatronicos.

El enfoque mas integral de un sistema biomecatronico consiste en la integracion de
mecanismos con sistemas embebidos de control a través de sensores, actuadores, suministros
de energia y una interfaz humano-maquina de tal manera que el sistema mecatronico en su
totalidad esté inspirado en modelos bioldgicos [38].
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Figura 17.- Componentes de un sistema biomecatrénico [37].

Planimetria
Se denomina planimetria al conjunto de planos imaginarios que sirven de referencia para
dividir al cuerpo humano en diferentes zonas que faciliten su estudio anatomico [39].

En biomecénica se consideran los siguientes planos de referencia del cuerpo humano
(basados en la posicion anatémica estandar). [40]

El plano sagital es un plano vertical que divide el cuerpo o un érgano en un lado derecho y
uno izquierdo. El plan frontal o plano corona divide el cuerpo o un érgano en una proporcion
anterior (frente) y una posterior (espalda). El plano trasversal u horizontal divide el cuerpo o
un érgano en una porcion superior (arriba) y una inferior (abajo). Los planos sagital, frontal
y transversal forman angulos rectos entre si. [41]
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Figura 18.- Planos de referencia del cuerpo humano [42].

Ejes corporales
Los ejes corporales son localizados en los puntos de interseccion de los 3 planos. Asi como

hay tres planos, existen tres ejes de rotacion: mediolateral, anteroposterior y superoinferior
[43].

Cada eje de rotacion debe imaginarse como una linea (eje) perpendicular al plano que
describe. El eje mediolateral (también llamado bilateral, frontal, frontal-horizontal, frontal-
transversal y transversal) posee un recorrido horizontal, de lado a lado y es perpendicular al
plano sagital. El eje anteroposterior (también llamado sagital, sagital-horizontal y sagital-
transversal) tiene un recorrido horizontal desde el frente hacia atras y es perpendicular al
plano frontal. El eje superoinferior (también llamado frontal-sagital, longitudinal y vertical)
recorre de arriba hacia abajo y es perpendicular al plano transversal [43].
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Figura 19.- Ejes biomecanicos generados a través de la interseccion de los 3 planos anatomicos [43].

Vectores biomecanicos

De la misma manera que los planos y los ejes corporales, la biomecanica también tomara
prestados los términos de direccion. La Unica diferencia que estas direcciones pasaran a
convertirse en vectores. Estos vectores seran 6 y seran paralelos a los ejes corporales.

Los vectores superior e inferior son paralelos al eje superoinferior. Si la direccion del vector
apunta hacia arriba o a la cabeza, se trata de un vector superior, también llamado craneal o
cefélico. En cambio, si la direccion del vector es hacia los pies o hacia abajo, se trata de un
vector inferior, también llamado caudal.

Los vectores anterior y posterior son paralelos al eje anteroposterior. Si la direccion del vector
apunta hacia el frente del cuerpo, se trata de un vector anterior, también llamado ventral. En
cambio, si la direccion del vector es hacia atras del cuerpo (espalda), se trata de un vector
posterior, también llamado dorsal.



Los vectores medial y lateral son paralelos al eje mediolateral. Si la direccion del vector se
acerca hacia la linea media del cuerpo, se trata de un vector medial. En cambio, si la direccién
del vector se aleja de la linea media del cuerpo, se trata de un vector lateral.

Términos direccionales
Los otros términos direccionales que no son definidos como vectores para la biomecénica,
son:

Proximal. - Mas cerca de la insercion de un miembro en el tronco; mas cerca del origen o del
comienzo de una estructura.

Distal. - Mas lejos de la insercion den miembro en el troco; mas lejos del origen o el comienzo
de una estructura.

Superficial. - Hacia o sobre la superficie del cuerpo.

Profundo. - Lejos de la superficie del cuerpo.

Superior

-
Posterior
(Dorsal)

_—
Antenor
(Ventral)

Intenor

Medial —— | «+—— Medial

Lateral <———— | e L ateral

Figura 20.- Vectores y direcciones biomecéanicas [43].
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Modelos biomecanicos de rodilla
La biomecanica de la rodilla todavia no se conoce exactamente. Diversos patrones se han

establecido, pero ninguno ha alcanzado el funcionamiento real de la articulacién [44].

Modelo de la bisagra

Es el primer modelo en estructurarse debido a su facilidad. Es un modelo de un solo grado
de libertad donde, por ende, la rotacion se da sobre un eje fijo situado en el fémur, el cual se
considera como un elemento estatico y sobre un plano sagital. La rotacion del elemento mévil
(tibia) sobre el eje permite describir la flexion y extension de la rodilla.

Femur comao

elemento

estatico

Posicion de

Eje de
. referencia en
retacion de
extension
flexion de la : :

la rodilla

[ibia como
elemento

1ovi

Angule

de qiro

Figura 21.- Representacion gréafica del modelo de bisagra [44].

Modelo planar o del centroide

Es un modelo de dos grados de libertad, postula que dos cuerpos en movimiento relativo
presentan un punto que no se mueve y actda como centro de rotacion [44]. Este modelo se
basa en la incorporacion de centros instantneos de rotacion a medida que el fémur se deslaza
como elemento movil sobre la tibia (ahora considerado como elemento fijo) a medida que
genera una flexo-extension entre ambos ejes anatdmicos.




Rotacion (flexion)
y trastacion
|desplazamiento
pesterion y disial)
del elemento X

Figura 22.- Representacion del modelo planar [44].

El centro instantaneo de rotacion y el eje instantaneo de rotacion obedecen a un caso
particular del movimiento general del sélido rigido en el que todos sus puntos siguen
trayectorias paralelas a un plano fijo. Las rotaciones son perpendiculares a dicho plano fijo,
y en cada instante puede considerarse que el solido rigido tiene un movimiento de rotacion
pura alrededor de un eje normal al plano fijo, el cual se denomina eje instantaneo de rotacion.
Debe tenerse en cuenta que este eje instantaneo de rotacion puede ser que cambie con el
tiempo, a medida que el cuerpo se traslada. Para un solido de geometria plana, la interseccion
del eje instantaneo de rotacion con el plano fijo se denomina centro instantaneo de rotacion
(CIR). En todo momento puede considerarse que todos los puntos de ese solido plano estan
girando en torno al CIR segn un movimiento de rotacion pura [45].

Puesto que el movimiento en torno al CIR es de rotacion pura, cualquier punto P del sélido
rigido cumple la relacion:

-

Up =wX T'p/CIR

Ademas, la velocidad del CIR es nula [45].

El célculo para obtener la posicion de un CIR es puede definir de dos formas. En la primera,
las direcciones de las velocidades de las particulas A y B del cuerpo rigido son conocidas y
si son diferentes, el centro instantdneo C se obtiene dibujando hablar la perpendicular a v, a
través de Ay la perpendicular vg a traves de B y determinando el punto de interseccion entre
ambas lineas [46]. Si las velocidades v, y vy de las dos particulas A y B son perpendiculares
a la linea AB y si sus magnitudes son conocidas, el centro instantdneo puede encontrarse
intersectando la linea AB con la unién de los extremos de los vectores v, y vy [46].



(a) (h)
Figura 23.- Maneras de la obtencion del centroide [46].

El centro de rotacién para el modelo planar es calculado a partir de la bisectriz perpendicular
a dos puntos de referencia identificados en radiografias en el plano sagital, en la cual al
suponer otra radiografia con variacion de la movilidad del fémur [47] (ahora considerado
como elemento mavil). Este proceso se repite hasta poder dibujar una linea que conecta a

todos los centros instantaneos de rotacion y que se denomina “poloide” o cardiode” del centro
instantaneo de rotacion [47].

CONDILO MEDIAL CONDILO LATERAL

Figura 24.- Representacion gréfica del cardiode para el condilo medial y lateral [44].

Mecanismo de union cruzada de cuatro barras

Este mecanismo de eslabonamiento mecanico de cuatro barras establece dos eslabones 0seos
(inserciones de los ligamentos cruzados en tibia y fémur unidas por una linea cada una de
ellas) y dos eslabones ligamentosos (LCA y LCP). EI mecanismo considera la flexo-
extension en el plano sagital y el rodamiento del fémur. Con ello, los ligamentos cruzados se

consideran como una barra rigida con un centro de rotacion situado en el punto donde se
cruzan [44].

Ley de Grashof

En la mecénica, el eslabonamiento de cuatro barras es el mecanismo articulado méas simple
posible para el movimiento controlado con un grado de libertad. Por lo tanto, el



eslabonamiento de cuatro barras debera estar entre las primeras condiciones a problemas de
control de movimiento a ser investigados [48].

La condicion de Grashof es una relacion muy simple que predice el comportamiento de
rotacion o rotabilidad de un eslabonamiento de 4 barras basado solo en las longitudes de los
eslabones, es [48]:

S+L<P+Q
donde

S=longitud del eslab6n mas corto
L=longitud del eslabén mas largo
P=longitud de un eslabon restante
Q=longitud de un eslabon restante.

Este modelo considera un mecanismo de tipo doble balancin (de Grashof). Este mecanismo
se conforma con la barra mas corta es el acoplador y los dos balancines estan articulados a la
barra fija, de tal manera que el acoplador puede dar vueltas completas [49].

Figura 25.- Representacion gréafica del eslabonamiento de 4 barras [44].

El problema de considerar este modelo yace en la consideracion de que el LCA y el LCP
como estructuras rigidas que actian de modo isométrico durante la flexo-extension ya que
los ligamentos actudan con fibras en distinta tension en cada momento [44]. Asimismo, los
movimientos en otros planos distintos al plano sagital se desprecian.

Modelo de “ball-and-socket” (bola y rétula)

Modelo de 3 grados de libertad que considera la posicion de la rodilla como una esfera en
donde los movimientos se definen por 3 planos ortogonales; con ello la movilidad se realiza
a través de esferas concéntricas sobre un punto fijo en el miembro en el centro de la
articulacion [43]. Este modelo posibilita la flexo-extension, la abduccion-aduccion y la
rotacion externa e interna.
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Figura 26.- Modelo de bola y rotula de 3 grados de libertad [50].

Modelos esféricos con dos grados de libertad
Consiste en dos casos especiales del modelo de ball-and-socket [44].

En el primer modelo, las rotaciones internas y eternas son despreciadas. Esto ocasiona un
elemento donde las flexo-extensién y la abduccion y aduccion son permitidas, mientras que
la rotacidn de la tibia es restringida [51].

En el segundo modelo, la rotacion se prioriza por encima de la abduccién-aduccion, dando
como resultado un elemento donde la flexo-extension y la rotacion tibial estan permitidas
[51].

Modelos de 6 grados de libertad
Varios métodos se han usado para describir el movimiento de una articulacion de 6 grados
de libertad.

Articulacion de 6 grados de libertad [44]

Este modelo consiste en la traslacion y rotacion de dos cuerpos uno en relacién del otro, o la
traslacion de puntos especificos de dos miembros uno en relacion del otro. No se asumen
limitaciones entre la movilidad de los dos cuerpos.

Se diferencian 3 rotaciones:

Flexo-extension sobre un eje medio-lateral definido como una linea cuyos origenes pueden
tener varias posibilidades:

a) Eje perpendicular a la insercién proximal del LCP y paralela a la linea epicondilea.
b) Linea que pasa entre los origenes de los ligamentos colaterales medial y lateral.
c) Linea que pasa por el centro de los condilos femorales.

Aduccidn-Abduccion sobre un eje antero-posterior en el centro de la rodilla y normalmente
conectado con la tibia situado ligeramente posterior al centro del platillo tibial medial para
flexiones medas, pero en caso de flexiones, pasa justo por el punto medio de la espina tibial.



Rotacion interna-externa sobre un eje tibial interseccion de la linea transepicondilar en el
punto medio entre los epicondilos.

Y 3 traslaciones:

a) Medio-lateral sobre un eje medio lateral que conecta los puntos mas distales de los
condilos femorales.

b) Antero-posterior sobre un eje anterior-posterior respecto a la tibia. Este movimiento
ocurre cuando el fémur se traslada anteroposteriormente sobre las superficies
articulares de la tibia durante la flexo-extension. Este eje rota con la flexion de la tibia
para mantenerse perpendicular al eje longitudinal de la misma (paralelo a la superficie
articular).

¢) Compresion-distraccion sobre la longitud proximal-distal de la tibia con una
angulacion de 2° sobre el eje longitudinal de la tibia.

Abduction

\ Flexion
Adduction -
AP ‘:((/ b Extension

\

External Q Internal

Figura 27.- Representacion grafica del modelo de 6 grados de libertad [52].

Sistema helicoidal [44]

Define el movimiento relativo en términos de deslizamientos sucesivos y no como sucesion
instantanea de posiciones. EI movimiento se genera por el desplazamiento de un cuerpo de
una posicion a otra con una rotacion y una traslacion a través de un eje helicoidal.



Figura 28.- Ejes helicoidales de movimiento correspondientes a 9 incrementos de flexion de rodilla de 0 a
120°, mostrado en el plano sagital (A) y frontal (B). El centro geométrico del fémur rota alrededor del eje
helicoidal mostrado en sagital (C) y frontal (D) [53].

Sistema de las “dos ruedas” [44]

Es una variante dentro del modelo helicoidal. El eje de la flexo-extension se convierte en un
eje variante de la flexo-extension. Esta variacion debido a que en la superficie condilar, se
puede encontrar respecto a un plano de contacto (superficie tibial), dos centros de rotacion
con radio distinto, uno por cada céndilo. Uniendo las dos circunferencias a dos ejes, se
obtiene un sistema conformado por “dos ruedas” y “dos barras”. De tal manera, los
movimientos quedan definidos de la siguiente manera:

Rotacion femoral externa (o tibial interna) de aproximadamente 20°, de los cuales 5° ocurren
en los 5 primeros grados de flexion, fendmeno denominado “final de rotacion”, “acerrojado”
o “screw-home”, entre 5-60° el fémur permanece alineado al eje longitudinal del pie y entre
60-110° se produce de nuevo la rotacion de 15° ahora correspondiéndose con [35] mm de
rodamiento. Con la flexiéon ademads se produce el fendémeno de “lift off” o despegue por el
cual el condilo lateral se eleva tanto con carga como sin ella. Respecto a la carga aplicada, si
altera el movimiento condilar en flexo-extension provocando un desplazamiento anterior de
4 [mm] del condilo medial entre 10 y 45° y desplazamiento posterior del condilo lateral
mayor que si hay descarga. Con la flexién forzada hasta 160° se produce una rotacion interna
de la tibia (o externa del fémur) de cerca de 28°, lo que supone un desplazamiento posterior
del fémur de 4 [mm]. El condilo lateral parece estar subluxado y el medial permanece en

linea con la tibia, pero se levanta de ella.



Ejes mecanicos del miembro inferior
La biomecanica desarrollo un modelo simple de la manera en que el miembro inferior

absorbe y distribuye las fuerzas en las actividades que involucran carga en las articulaciones.
Este primer modelo conste en considerar que los huesos son cuerpos rigidos, isotropicos,
homogéneos y que la fuerza transmitida a través de ellos siempre pasara por la trayectoria

mas dptima.

El eje mecanico consiste en la identificacion del centro de rotacion del extremo distal y
proximal del hueso. Este centro de rotacion serd un elemento puntual. Del centro de rotacion
distal se traza un eje que cuyo destino sea el centro de rotacion proximal. Este eje es el
mecéanico y representa la direccion en que la fuerza es trasmitida a lo largo del elemento 6seo.
Para la tibia, el eje anatomico y el eje mecanico coinciden. No obstante, para el fémur, el eje
mecanico del fémur discrepa en alrededor 6° con respecto al eje anatémico.
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Figura 29.- Diferencia entre el eje mecanico y el eje anatomico de fémur [54].

El angulo del valgo puede presentar variaciones patologicas, ademas de las variaciones
sexuales, en las cuales este angulo es mayo en las mujeres debido a que la separacion de las

caderas es mayor en ellas [3].

Eje mecanico de rodilla 0 WBL (Weight-bearing line) [3]
Trazando una linea del centro de rotacidn (ubicado en el centro de la cabeza femoral) hacia

el centro de rotacion del tobillo (ubicado en el centro de la tibia-peroné). Este eje recibe el




nombre de eje mecanico de rodilla 0 WBL y representa la forma en que el peso de la persona
se transmite a lo largo del miembro inferior.

Si ademaés trazamos una segunda linea horizontal en el extremo lateral de la meseta tibial y
una tercera linea en el extremo medial de la meseta, la distancia de la linea A dividida entre
la distancia de la linea B equivale al porcentaje del eje mecénico de rodilla o0 WBL. En
esencia, el 0% corresponde al extremo de la parte lateral y 100% al extremo de la parte
medial. Para una alineacion correcta de miembros inferiores, el WBL pasa por el centro de
la articulacion de la rodilla, es decir, por el 50% de WBL.
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Figura 30.- Representacién del WBL (izquierda) y su calculo en radiometria
(derecha) [3].

Desalineacion de miembro inferior
En el plano frontal existen dos desviaciones en el eje mecanico de la rodilla, genu varo y
genu valgo.

La desalineacion de miembros inferiores, comunmente referida como rodillas arqueadas
puede ocasionar dolor y limitaciones del movimiento y por ende, de las actividades diarias.
En adultos, las rodillas arqueadas en “O” o en “X” son desalineaciones que involucran a todo
el miembro inferior desde la cadera hasta el tobillo. Los términos medicos para referirnos a
estas condiciones, son genu varo para las rodillas en “O” y genu valgo para las rodillas en
“X”.
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Figura 31.- Definicion de rodilla neutra, en varo y valgo acorde al eje mecanico de rodilla [55].

En el genu varo, la mayor parte del peso del paciente pasa por la porcién medial o interior de
la rodilla. Esto quiere decir, que el eje mecanico de la rodilla se encuentra ubicado en el
compartimiento medial, por debajo del 50% de WBL. En cambio, para el genu valgo, la
mayor parte de la carga pasa por la porcion lateral de tal manera que el eje mecanico de
rodilla se encuentra ubicado en el compartimiento lateral, por encima del 50% de WBL [3].

Varo primario, doble y triple
El Dr. Noyes realizo un sistema de clasificacion que especifica las causas de una
desalineacion en el miembro inferior. Este sistema consta de tres categorias [3]:

e Varo primario.- La desalineacion se produce simplemente debido a los huesos. Con
el tiempo, el espacio de separacion entre los huesos de la tibia y fémur se reduce,
aumentando la desalineacion.

e Varo doble.- La desalineacion se debe a dos factores: la mala alineacion de los huesos
y un espacio anormal de separacion entre el fémur y la tibia debido a una lesion o un
deficiencia en las estructuras ligamentosas. En ciertos individuos, una considerable
condicion de varo puede debilitar las estructuras de la articulacion, convirtiendo un
genu primario en doble.

e Varotriple.- Ladesalineacién se debe a tres factores: la mala alineacion de los huesos,
un espacio anormal de separacion entre la tibia y fémur y una posicién de recurvatum
en el miembro inferior. El genu recurvatum indica que la rodilla se encuentra en
hiperextension y se curva hacia fuera.

Es muy importante destacar que la desalineacion es una parte muy importante del desarrollo
biomecéanico del nifio.

Al nacer, el nifio tiene de 10 a 15 grados de varo (separacién) en la rodillay, por ende, piernas
arqueadas. Esta condicion persiste en la mayoria de los nifios hasta los 14 o 18 meses, e



inclusive hasta los 24 meses de edad, sin que se considere ser patoldgico (una enfermedad).
A medida que el nifio crece, el angulo se neutraliza en una linea recta, convierte en
punto muerto la alineacion de los fémures y tibias, entonces avanza hacia la linea media del
cuerpo, o sea al valgo (choque de rodillas), como un rebote o sobre-correccion del
arqueamiento que inicialmente tenia, esta es una posicion de las piernas normal entre los 3
0 4 afios de edad y luego gradualmente, se realinean en un valgo fisioldégico o normal
del adulto (alrededor de 7 grados) a la edad de 8 afios [56].

(a) (b) (c) d) 48
@

\
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a- alineacion en varo alrededor de 15° al nacer
b- gradualmente comienza a cambiar a valgo cerca de los 2 afios
c- la alineacion en valgo alcanza su maximo de 8-10° alos 34 afios,
d- luego disminuye a 6-7° a los 5-6 afios

Figura 32.- Genu varo fisiolégico [57].



"Nature has always been a source of inspiration for technological
development”

- Michael J. French

Ortesis

Definicion

De acuerdo a la Organizacion Internacional de Normalizacién (ISO por sus siglas en inglés),
una Oértesis es un apoyo u otro dispositivo externo aplicado al cuerpo para modificar los
aspectos funcionales o estructurales del sistema neuromusculoesquelético [58].

Asimismo, la Asociacion Ortdtica-Prostética Australiana (OAPA, por sus siglas eninglés)
una oOrtesis es un dispositivo externo disefiado y ajustado al cuerpo con la finalidad de
cumplir con uno o mas de los siguientes objetivos [58]:

Control de la alineacion biomecanica.
Corregir o acomodar alguna deformidad.
Proteger y brindar soporte a una lesion.
Asistir en una rehabilitacion.

Reducir el dolor.

Mejorar la movilidad.

Aumentar la independencia.
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Ortesis de miembro inferior
Las alteraciones de los miembros inferiores se abordan con dispositivos ortesticos que
previenen el desarrollo de deformidades y favorecen la normalizacién de una marcha
alterada. Son dispositivos que se adaptan externamente sobre cualquier region anatomica del
miembro inferior para modificar las caracteristicas estructurales o funcionales del sistema
neuromusculoesquelético [59].

Clasificacion de las ortesis [59]
Segun su efecto terapéutico principal:
o Ortesis funcionales o pasivas.- Permiten mejorar la funcion de la marcha.
o Ortesis posturales o pasivas.- Destinadas a la prevencion/correccion de deformidades.
o Ortesis correctoras.- Acttan por aplicacion progresiva de fuerzas, dentro de un
sistema equilibrado de fuerzas en tres puntos, para aprovechar las propiedades
viscoelasticas de las partes blandas, la capacidad de remodelacion del hueso y la
capacidad de crecimiento 6seo.




Ortesis inmovilizadores.- Inmovilizan el segmento afectado, asi permiten
precozmente la bipedestacion, la marcha y otras actividades de la vida diaria.
Ortesis de descarga.- Permiten la descarga del peso corporal sobre el miembro
inferior, trasfiriendo la carga desde en encaje proximal hasta el estribo distal.
Ortesis mixtas.- Son combinaciones de los tipos bésicos.

Segun el segmento anatomico del miembro inferior en el que ejercen su funcion:

Ortesis de pie y tobillo.- Conjunto de 6rtesis con funciones variadas, que dependen
del tipo de restriccion que proporcionan (flexible, rigida o semirrigida) del objetivo
de la prescripcién (de soporte, de inmovilizacién, de control, etc.) o de la patologia a
la que se dirigen (fracturas, paralisis nerviosas, lesiones ligamentosas etc.). Entre sus
funciones se encuentran prevenir o corregir las deformidades del tobillo y de pie e
inhibir las respuestas motoras patologicas secundarias a reflejos posturales
anormales. Se utilizan como ortesis de reposo del tobillo-pie en posicion funcional o
como ortesis funcional articular durante la marcha.

Ortesis de rodilla.- Su finalidad es controlar o limitar la movilidad de la rodilla o
estabilizar la articulacion en los diferentes planos del espacio. La utilizaciéon de
diferentes materiales en su elaboracion, junto con los dispositivos articulares
ortésicos, hacen posible el cumplimiento de esta finalidad.

Ortesis de rodilla, tobillo y pie.- Engloban un conjunto de 6rtesis con funciones
variadas dependiendo del objetivo de la prescripcion (de soporte, inmovilizadora,
correctora, etc.) o de la patologia a la que se dirigen (fracturas, lesiones de partes
blandas, deformidades congénitas, etc.). Sus funciones pueden ser correctoras Si
recolocan la desviacion patologica del eje de la rodilla para mantener la articulacion
de rodilla y tobillo en una posicion determinada, habitualmente funcional, e
inmovilizadoras si estabilizan un segmento lesionado y permiten la carga y la
movilidad de las articulaciones adyacentes.

Ortesis de cadera, tobillo y pie.- Son dispositivos ortopédicos principalmente
estabilizadores y alineadores de todo el miembro inferior, que proporcionan, por
medio del control que realizan sobre las articulaciones, ayuda para la marcha. Estan
indicadas para estabilizar y alinear adecuadamente las articulaciones del miembro
inferior durante la bipedestacion y marcha, controlar todas las deformidades y
ademas, descargar, total o parcialmente, un segmento de la articulacion.

Dentro de las ortesis de rodilla, podemos encontrar:

Tabla 2.- Tipos de értesis de rodilla [60]

Tipo de Ortesis | Patologias/Objetivos Disefio de la értesis

Ortesis de | Subluxacion/luxacion Disefio con manga elastica con

estabilizacion recidivante de patela. recorte patelar y dos brazos de goma

patelar Enfermedad de Osgood- | circunferenciales que ejercen tension
Schlatter. dindmica sobre una almohadilla
Asistencia de la rotula para | patelar lateral con forma semilunar.
realizar su recorrido normal. Un contrafuerte elastico




Proteccion frente a la
subluxacién/luxacion.
Control del dolor.

circunferencial mantiene las
almohadillas en la posicion correcta
y evita la rotacion de la ortesis.

Inestabilidades
ligamentosas
(Ortesis
funcionales de
rodilla)

Disefiadas para proporcionar
estabilidad mecénica en los
pacientes con  deficiencias
ligamentosas o en los pacientes
sometidos a reconstruccion de
los ligamentos  sin un
funcionamiento dificultoso.

Pufios para el muslo y la pantorrilla
semirrigidos o  rigidos;  las
configuraciones de las bisagras y de
las correas/pufios varian segun el
control funcional (la posicion de la
bisagra es crucial).

Acrtrosis (Ortesis
funcionales de
rodilla)

Estas Ortesis se indican para
aliviar el dolor y evitar la
degeneracion articular asociada
con artrosis medial o lateral
monocompartimental.

Segun el  compartimiento
afectado, aplicar una fuerza en
varo o valgo a la rodilla.
Ayudar a redistribuir el peso
absorbido  por el lado
comprimido de la articulacion de
la rodilla.

Pufios rigidos para el muslo y la
pantorrilla, soportes simples o
dobles con articulaciones de rodilla
policentricas.

Las Ortesis emplean un sistema de
presion de tres puntos, con una
fuerza correctora en varo o valgo
segun los compartimientos afectados
para aliviar la carga en el
compartimiento afectado.

Posoperatorios
0
derehabilitacion

Estas Ortesis estdn disefiadas
para proporcionar una
inmovilizacion rigida en &ngulos
determinados o para controlar el
movimiento de wuna rodilla
lesionada tratada en forma
quirdrgica o no quirdrgica.
Disminuir la carga sobre los
tejidos en cicatrizacion.

Ajustable a distintas
formas/tamafios de  pierna
(edema)

Gran  superficie;  pufios/correas
acolchados para el muslo y la
pantorrilla; articulaciones de rodilla
de eje simple, policéntricas o
posterior con limitador ajustable de
flexion/extension.
Fécil de colocar
confortable

y de quitar,

Ortesis
profilacticas de
rodilla

Estas Ortesis estdn disefiadas
para evitar o disminuir la
gravedad de la lesion de la
rodilla sin impedir su movilidad
en personas sin lesiones de la
rodilla.

Evitas que ocurran lesiones de la
rodilla.

Proteger los ligamentos colateral
peroneo y colateral tibial ante
lesiones por contacto.

Soporte lateral Unico, pufio/correa
para el muslo y la pantorrilla,
articulacion de rodilla de eje simple
0 policéntrico con o sin limitador a
180°.




Clasificacion de las ortesis de rodilla para OA [61]
Las ortesis de rodilla existentes para OA se pueden clasificar en dos categorias:

Abrazaderas (braces en inglés)

Se caracterizan por la incorporacion de una combinacion de elementos rigidos como flexibles
que permiten la aplicacion de varias fuerzas que tienden a corregir la alineacién anormal de
la rodilla durante el movimiento., evitando la concentracion del peso de la persona en la
seccion comprometida de la rodilla.

Figura 33.- Ejemplo de una értesis tipo abrazadera [61].

Manga (sleeve en inglés)

La manga es una rodillera conformada por materiales elasticos que encapsulan parcial o
totalmente a la rodilla. Se basan en el concepto de la clésica rodillera deportiva, estas ortesis
realizan la funcidon de estabilizar la rodilla, reduciendo el dolor y el desgaste.

Figura 34.- Ejemplo de una drtesis tipo manga [61].

Empleo de ortesis de acuerdo a la OARSI [30]

Dentro de los tratamientos recomendados por la OARSI, en la categoria de intervenciones
biomecanicas, la asociacion determina que son apropiados el empleo de abrazaderas de
rodillas y értesis plantares para reducir el dolor, la rigidez articular y mejorar funcién fisica
de la articulacion con eventos adversos insignificantes.




Biomechanical interventions

Benefit and Risk Scores Treatment
Appropriateness
Knee-only OA without A .
ropriate
co-morbidities - pprop
-
\
Knee-only OA with A A
ropriate
\
Multi-joint type OA
without co-morbidities B Appropriate
i
Multi-joint type OA )
with co-marbidities B Appropriate
| j

H Benefitscore
900 -600 -3.00 0.00 3.00 6.00 9.00

B Risk score
Risk Scores (1-10) Benefit Scores (1-10)

Figura 35.-Andlisis de la intervencion biomecéanica como tratamiento para diferentes tipos de OA de acuerdo
a la OARSI [30].

Asimismo, la OARSI considera el uso de baston apropiado para OA de rodilla. Esto debido
a que el baston alivia el dolor debido a que la carga sobre la articulacion se distribuye en
otras articulaciones a parte de la rodilla.
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Benefitand Risk Scores Treatment
Appropriateness

Knee-only OA without

e Appropriate
co-morbidities i
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L Appropriate
co-morbidities
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| fi
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Figura 36.- Andlisis del baston como tratamiento para diferentes tipos de OA segin la OARSI [30].

Estudios de értesis de rodilla en la mejora de la biomecanica de la persona.

Una evaluacion de 19 estudios realizada por ljima et al. analizo el efecto de mangas de
neopreno y abrazaderas de descarga en la rodilla. Los estudios revelaron que el empleo de
abrazaderas de rodilla reducia el momento de aduccién de rodilla, especificamente hablando,
reducian el segundo pico durante la marcha (comparado contra un grupo control) aunque no
mejoraba la resistencia en la marcha de las personas y los efectos de la velocidad en la marcha
variaba entre sujetos [62].

De igual manera, un estudio conducido por Self entre otros, analiz a cinco sujetos de estudio
con OA en el compartimiento medial y determine que el momento de aduccion de rodilla se
reduce en el 20 y 25% de la fase de apoyo, lo cual contribuye a la reduccion del dolor en los
pacientes [63].
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Figura 37.- Momento de aduccion en rodilla con y sin abrazadera. [63]

Dessery et al. compararon tres diferentes abrazaderas diferentes: abrazadera de valgo con
sistema de 3 puntos (V3P-brace), abrazadera de valgo de descarga (VER-brace) y abrazadera
funcional de rodilla (ACL-brace). Para las tres ortesis se evaluaron confort, reduccion del
dolor, cinematica y dindmica del miembro inferior con 24 pacientes con OA de rodilla con
escala Kellgren-Lawrence grado 2 o 3 [64].

== ACL Brace - WIO orthas:s
04, = = = ACL Brace - With orthesis
VIP bence -~ WO orthesia

Add VIP brace - With orthesls
VER berace - W/O orthesis

VER brace - With orthesis

o
%)

01}

Knee Adduction Moment
(N.m/Bw.Ht)
o
N

0 Pl L

0 50 100
% stance phase

Figura 38.- Gréafica del Momento de aduccién en rodilla para las tres értesis analizadas por Dessery [64].

Singer y Lamontagne analizaron el efecto de las rodilleras funcionales sobre la marcha de las
personas en pacientes sanos. La abrazadera mostré una reduccion en el pico del momento
plantar del tobillo. Asimismo, las abrazaderas y las mangas ocasionaron una disminucién en
el &ngulo méaximo de flexion [51].
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Figura 39.- Graficas obtenidas por Singer, valuando abrazaderas (shell brace) y mangas (sleeve brace) [65].

Un analisis conducido por Moyer et al. analizd 30 estudios desde 1993 hasta el 2013. De 30
estudios, 17 reportaron el efecto de la abrazadera en el momento de aduccion de rodilla,
donde la mayoria presentaron una diferencia significativa en la variable debido al empleo de
la Ortesis tipo abrazadera. Cuatro de los 17 estudios describieron el efecto de la abrazadera
en el plano sagital. Dos estudios mostraron diferencias significativas en los picos de flexién
y extension durante la fase de apoyo. A su vez, 5 estudios reportaron el efecto de usar
abrazaderas en el espacio interarticular del compartimiento medial. Dos estudios usaron
radiometria anteroposterior de cadera a tobillo y reportaron una diferencia no significativa.
Dos estudios demostraron incrementos estadisticamente significativos en la separacion
condilar al usar una Ortesis, mientras que no estudio no encontré diferencia estadistica
significativa. 11 estudios de 30 reportaron los efectos de la abrazadera en la alineacion en
varo. 5 estudios usaron el angulo de aduccion de la rodilla para mostrar que no habia
reducciones significativas. No obstante, en 9 de los 11 estudios, el cambio en la alineacion
del varo fue de 0 a 2.6° [66].

Es importante destacar que a pesar de que existen muchos estudios sobre el tema, todavia es
persistente la incertidumbre sobre el empleo de ortesis para aliviar el dolor y recuperar la
funcion articular. Los articulos publicados evalGan solamente los momentos en tobillos o



rodilla bajo la consideracion que entre menor sea esta energia, menor dolor presentara la
personay, por ende, se mejora la funcién de la articulacion. También hay que considerar que
a pesar de que existen estudios clinicos diversos para validar la funcionalidad de estos
dispositivos ortopédicos, la literatura existente para el disefio de un dispositivo ortopédico
para el tratamiento de OA es muy limitada.

Estudios biomecanicos realizados para la validacion del disefio de értesis de rodilla

El articulo escrito por Esrafilian et al. trata el disefio y validacion de una ortesis de rodilla
para OA. Su disefio es validado mediante el anlisis de los angulos de flexion y aduccién en
rodilla, junto con analisis del momento sobre la articulacién, llegando a la conclusion que el
momento es reducido y como consecuencia, el dolor en la articulacion es mitigado [67].

Tanre 1: The values (mean = SD) of the gait parameters during walking with and without knee orthosis.

Parameter Flexion angle  Adduction angle l-'lc.\‘;'l'y angle 'Force 1 (N) Force 2 (N) ‘Moment
(knee) (knee) (hip) (Nm)
Without orthosis 64.86 = 5.7 21,43 + 265 43.6 £ 207 560.9 + 29 514 =125 78.56 + 3243
Subject 1 With orthosis 54.35 + 102 15.39 + 0.4 4.2 +0.96 573 + 36 43.06 = 12.1 54.1 %12
P-value 0.004 0.001 0.056 0.56 0.031 .52
Without orthosis 66,52 = 5.6 506 + 1.6 41,6 £3.2 6425+ 12 46.2 + 4.2 87.36 + 36,7
Subject 2 With orthosis 60.66 = |87 4.5 4+ 0.37 40.6 £ 2.6 688 £ 17 40.45 + 3.4 66.5 + 256
P value 0.049 0.11 0.5 0.001 0.044 0.525

f‘,’crtlc.ﬂ force.
Mediolateral force,
Mediclateral (adductor) moment.

Figura 40.- Resultados obtenidos por Esrafilian con y sin la 6rtesis propuesta [67]
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Figura 41.- Graficas obtenidas del angulo de aduccién en rodilla y el momento de aduccién en rodilla por
Esrafilian. [67]

Gaasbeck et al. realizaron la validacion de la ortesis SofTec OA en 15 pacientes con
osteoartrosis medial de rodilla y con pierna en varo. Se evaluaron la mejora en la reduccién
del dolor y en la funcion después de 6 semanas del tratamiento con abrazadera. Para el estudio
se evalud el momento de aduccién en rodilla [68].
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Figura 42.- Resultados obtenidos en el momento de aduccién de rodilla con y sin la abrazadera (T1)
comparando contra un grupo control (T0) [68]
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Figura 43.- Grafica obtenida de la flexion en rodilla con y sin la abrazadera (T1) contra un control (TO) [68].
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Figura 44.- Resultados de las ortesis de rodilla con y sin abrazadera contra un grupo control en a) flexion de
rodilla, b) angulo de progresion del pie, c) longitud de paso y d) rango de movilidad de rodilla [68].

Disefio de oOrtesis de rodilla de tipo abrazadera para OA
Una Ortesis de rodilla del tipo abrazadera de rodilla se compone de los siguientes sistemas:

Sistemas de sujecion. - Conformado por las abrazaderas fijas y un material
hipoalergénico. Las abrazaderas fijas son dos. La primera abrazadera fija la ortesis a
la pierna y la segunda fija el otro extremo de la ortesis al muslo. Su funcién consiste
en impedir el desplazamiento de la abrazadera con respecto al elemento que sujeta.
Entre las abrazaderas y la piel de la persona, existe un material hipo alergénico que
funciona como interfaz para poder permitir respirar a la piel, evitar alergias e
irritaciones.

Sistema de correccidn. - El sistema de correccién esta conformado por el mecanismo
de bisagra (hinge en inglés) y los eslabones que unen el mecanismo a las abrazaderas.
Las ortesis de rodilla tipo abrazadera realizan dos tareas principales: primero, corregir
la alineacion anémala de la rodilla hacia fuera o hacia dentro (correccion en varo o
valgo, respectivamente) y segundo, prevenir el contacto hueso-hueso de la
articulacion mediante la “descarga” de la articulacion [69].
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Funciones de una ortesis de rodilla
Como se menciono en el sistema de correccion, la értesis de rodilla realiza dos funciones

principales:

Correqir la alineacion biomecénica anémala

La correccion de la biomecénica andmala se logra mediante la generacion de una fuerza de
compensacion. Esta fuerza se origina debido a la tension de unas correas o cintas elasticas
que ocasionan una fuerza de reaccion sobre los elementos rigidos de la abrazadera. La
deformacion de la Grtesis ocasiona a su vez una fuerza de compensacion que se contrapone
en sentido y en magnitud a las fuerzas de reaccion de las abrazaderas.

3 POINT
LOAD

Mechanically
shift weight
away from
the damaged
part of the
knee

Figura 45.- Representacion del principio de funcionamiento para la generacion de fuerza compensacion
[69].

Dependiendo de la oOrtesis en cuestion se pueden aplicar fuerzas en 3 o 4 puntos para la
generacion de la fuerza de compensacion. Es importante destacar que la fuerza de
compensacion se aplica en la porcion (medial o lateral) sana de la articulacion para que
mecénicamente el peso aplicado a la rodilla se aleje de la porcién afectada de la articulacion.

Descargar la articulacion durante la compresion articular.

La descarga de la articulacion se logra evitando que, durante el movimiento de extension de
la rodilla, el fémur se apoye directamente sobre la tibia. Para ello, la oOrtesis genera una
traccion que eleva al fémur o bien, que aleja a la tibia, para evitar el contacto entre los huesos
[69]. El elemento que realiza esta funcion es la bisagra de eje poli céntrico. Esta bisagra busca
mantener una distancia fija entre eslabones a medida que estos Ultimos realizan el
movimiento de flexidn o extension. La separacion impide que los huesos del fémur y la tibia
entren en contacto entre ellos durante el movimiento articular para con ello, impedir el
colapso articular (desgaste del cartilago debido a las fuerzas de compresion).




Figura 46.- Representacion de la fuerza de traccion que descarga la articulacién [70].

Es importante destacar que los fabricantes de estos productos varian la configuracion de los

elementos que integran las Ortesis.

Descomposicion funcional de las ortesis de rodilla para correccion de OA tipo

abrazadera

Considerando lo establecido anteriormente, podemos definir un diagrama de caja negra que

seria de la siguiente forma:

Distribucién
anomala de fuerza

. ., Abrazadera
Alineacion

correcta
(propiocepcidn)

Distribucion correcta
» de fuerza (reduccion

del dolor)

Sensacion de
—seguridad (carencia de
inestabilidad o dolor)
—» Movimiento correcto de
la articulacion (mejora
en la movilidad)



Modelo de bisagra

El mecanismo de bisagra, presente en la mayoria de las abrazaderas, es un mecanismo de
engranes rectos separados por una distancia que pretende impedir que la carga del fémur se
transmita hacia la tibia. Estos engranajes rectos han sido recortados en % partes de su
circunferencia para limitar el grado de movilidad, hacerlo compatible con la méxima
movilidad de una persona sana (0-180°) y se encuentran fusionados con las barras rigidas
que transmiten el movimiento de la pierna al mecanismo, permitiendo la flexion y extension
del mismo [72].
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Figura 48.- Bisagra de engranes rectos en un mecanismo de rodillera comercial McDavid [73].
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Para modelar este mecanismo, se considera que el punto de anclaje de la barra de fémur hasta
el centro de rotacion del engranaje en el otro extremo (engrane proximal) conforma un
eslabon del mecanismo. Entre los centros de rotacion de los engranajes rectos se encuentra
el segundo eslabon y el tercer eslabon se encuentra del centro de rotacion del segundo
engrane (engrane distal) hasta el punto de anclaje de la barra ubicada en su otro extremo (que
conecta con la tibia).

Figura 49.- Mecanismo de 4 barras de una ortesis de tipo abrazadera [61].

La ecuacién de lazo que modela este mecanismo es:
R1+R2+R3 +R4:0

Considerando que R; es el eslabon correspondiente del fémur al centro de rotacién del
engrane proximal, R, es el eslabén conformado por el vector que representa la linea entre
centros, R; queda definido como el eslabon que va del centro de rotacion del engrane distal
hasta el fin del eslabonamiento en tibia y finalmente definiendo a R, como el eslabon
imaginario que completa la cadena cinematica. La union del eslab6n de fémur con la
abrazadera se considera como el punto fijo y el origen de nuestro sistema de referencia.

De tal manera que se conocen las dimensiones de los eslabones Ry, R,, Yy R;. Los angulos
6., 05 definen la orientacion dela cadena cinematica. El &ngulo 6, se considera constante y
las variables son dos, la dimension del eslabdn imaginario R, y el angulo 6,. Estas dos
variables son las que van a determinar el movimiento de flexion y extension de la abrazadera.

Es importante destacar que el angulo de flexion de la ortesis corresponde al punto de
interseccion entre la proyeccion de los ejes longitudinales de los eslabones fijos a las
abrazaderas.



Figura 50.- Representacion del angulo de flexion de la ortesis tipo abrazadera.
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"Caminante, son tus huellas el camino y nada mas..."

- Antonio Machado

Marcha humana

Definicion
El acto de caminar conlleva dos requisitos basicos [74]:
1. Movimiento periddico de cada pie de una posicién de apoyo a otra.

2. Fuerzas de reaccion de piso suficientes, aplicadas hacia el pie, para permitir soportar
el cuerpo.

Estos dos elementos sin necesarios para que cualquier tipo de caminata bipeda humana
ocurra, sin importar que tan distorsionada esté el patron debido a una patologia presente en
la persona [32].

Cuando una pierna se desplaza hacia adelante, realiza un paso. La longitud de paso es la
distancia del tobillo de atras al tobillo que dirige la marcha. Cunado un paso derecho y un
izquierdo ocurre, la persona ha hecho una zancada o ha realizado un ciclo de marcha. El
tiempo que tarda en ocurrir se denomina tiempo de ciclo de marcha o tiempo de zancada [74].
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Figura 51.- Representacion de un ciclo marcha [75].

Teniendo en cuenta que la marcha es la actividad fisica mas practicada esto hace de la misma
una de las mas estudiadas por la comunidad de biomecénicos [76].

La historia del andlisis de marcha ha mostrado un progreso constante desde los primeros
estudios descriptivos hasta los actuales métodos sofisticados de medicidn, anélisis
matematicos y modelado matematico [77].

Ciclo de marcha

El ciclo de marcha comienza en 0% con el primer contacto (contacto inicial, comunmente
referido como contacto de tobillo en el ciclo normal de marcha) de un pie, de tal manera que
el fin del ciclo (100%) ocurre con el siguiente contacto del mismo (ipsilateral) pie, que a su
vez se convierte en el inicio del siguiente ciclo [75].

En una marcha normal simétrica, el despegue del pulgar ocurre del 60-62%, dividiendo el
ciclo en dos periodos o fases: apoyo (cuando el pie esta en contacto con el piso) y balanceo.
Debido a que existen dos miembros inferiores, los eventos opuestos (contralaterales) de cada
pierna presentan un desfase del (50%), de tal manera que el contacto inicial contralateral
ocurre al 50% del ciclo [75].
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Figura 52.- Fases del ciclo de la marcha [75].

La fase de apoyo se divide en tres subfases [74]:

1.

Primer doble apoyo (apoyo bipedal). - Cuando ambos pies estan en contacto con el
piso.

Apoyo simple (monopodal). - Cuando un pie esta en balanceo mientras el otro esta
estd en contacto con el piso.

Segundo doble apoyo. - Cuando nuevamente ambos pies estan en contacto con el
piso.

Dentro de la fase de apoyo, existen 5 eventos [74]:

1.

5.

Choque o impacto de talon. - Comienza el ciclo de marcha y representa donde el
centro de gravedad del cuerpo se encuentra en su posicion mas baja.

Pie sobre el plano. - tiempo en que la superficie plantar del pie en su totalidad toca el
piso.

Apoyo intermedio. - Ocurre cuando el balanceo contralateral del pie pasa por el pie
de apoyo y el centro de gravedad del cuerpo se encuentra en su posicién mas elevada.
Despegue de tobillo. - Ocurre cuando el tobillo pierde contacto con el piso mediante
la flexion plantar del tobillo.

Despegue de pulgar. - Termina la etapa de apoyo mientras el pie se levanta del piso.

Los eventos de la fase de balanceo son tres [74]:

6.

Aceleracion. - Comienza tan pronto el pie deja de contactar el piso y la pierna se
acelera hacia delante.

Balanceo intermedio. - Ocurre cuando el pie pasa directamente debajo del cuerpo,
coincidiendo con la etapa de apoyo intermedio.

Deceleracion. - Describe la accion de la pierna al disminuir su velocidad y estabilizar
el pie en preparacion al siguiente impacto de talén.
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Figura 53.- Eventos de la marcha (por fase) [74].
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Figura 54.- Angulo de progresion del pie en un ciclo de marcha [77].

En un ciclo de marcha, se realizan los siguientes movimientos [77]:

Cadera
La cadera se flexiona y extiende una vez durante el ciclo. El limite de la flexién se alcanza

cerca de la mitad de la fase de balanceo y la cadera se mantiene flexionada hasta el contacto
inicial.

53



Rodilla

La rodilla presenta dos flexiones y dos extensiones maximas durante el ciclo de marcha. Se
encuentra casi extendida durante el contacto inicial, se flexiona durante el periodo de carga
de la articulacion y en la etapa inicial del apoyo intermedio, se extiendo nuevamente durante
la etapa terminal del apoyo intermedio. Posteriormente se flexiona de nuevo, llegando a su
punto maximo durante el balanceo inicial y se extiende de nuevo antes del nuevo contacto
inicial.

Tobillo y pie

El tobillo se encuentra con un poco angulo de dorsiflexion a la etapa del contacto inicial.
Después del contacto inicial, el tobillo presenta flexion plantar, ocasionando que la parte
anterior del pie entre en contacto con el piso. Durante el apoyo intermedio, la tibia se desplaza
hacia delante sobre el pie y el tobillo se encuentra en dorsiflexion. Antes del contacto inicial
colateral, el angulo del tobillo cambia nuevamente, donde una flexion plantar ocurre justo
antes del despegue del pulgar. Durante la etapa de balanceo, el tobillo se mueve nuevamente
hacia dorsiflexion hasta que la parte anterior del pie deja de entrar en contacto con el piso,
hasta que se mantiene cerca de la posicion neutral hasta el siguiente contacto inicial.

Sistemas de captura de movimiento

La captura de movimientos (también conocida por su equivalente inglés motion capture o su
abreviatura mocap) es el proceso de diseccion para el andlisis y estudio de cualquier
movimiento, generalmente humano. La diseccion consiste en la reproduccion estatica de
diferentes instantes del movimiento, representando los pasos que se llevan a cabo en este
[78].

Los sistemas de captura de movimiento se pueden clasificar de acuerdo al tipo de tecnologia
empleada:

Sistemas de captura electromecanicos

Se basan en la incorporacion de sensores o transductores electromecanicos, donde un
transductor varia su resistencia eléctrica debido al movimiento producido por la articulacion.
Si el sensor varia su resistencia eléctrica se conoce como resistivo.




Figura 55.- Sistema electromecanico Gypsy 6 de la empresa MetaMotion [78].
Dentro de estos sistemas podemos mencionar a los goniémetros y a los torsiémetros.

Los gonidmetros son instrumentos de medicion que permiten cuantificar el desplazamiento
angular. Actualmente se encuentran disponibles gonidmetros que miden en uno o dos planos
de movimiento.

Figura 56.- Goniémetro de un plano de la empresa Vernier (izquierda) [79] y goniémetros de doble eje de la
compafiia Biometrics [80].

Dentro de las empresas que manufacturan estos sensores podemos mencionar a Vernier,
Biometrics LTD, Noraxon, entre otros.

Sistemas de captura electromagnéticos [78]

En los sistemas de captura de movimiento electromagnéticos se dispone de una coleccion de
sensores electromagnéticos que miden la relacion espacial con un transmisor cercano. Los
sensores se colocan en el cuerpo y se conectan a una unidad electrénica central, casi siempre
mediante cables. Estan constituidos por tres espiras ortogonales que miden el flujo
magnético, determinando tanto la posicion como la orientacion del sensor.

Un transmisor genera un campo electromagnético de baja frecuencia que los receptores
detectan y transmiten a la unidad electronica de control, donde se filtra y amplifica. Después



se envia a un ordenador central, donde se infiere la posicion de todos los sensores en el
espacio, asi como su orientacion.

Existen dos tipos de rastreadores electromagnéticos: los que usan pulsos magnéticos
cuadrados (como Flock of Birds de Ascension Technology Corporation) y los que usan
campos magnéticos sinusoidales (como el Patriot de Polhemus). Cada uno de ellos tiene
problemas de interferencias con distintos materiales metalicos debido a su conductividad,
que hace que se creen corrientes eléctricas en los metales que generan campos magnéticos
que interfieren con el campo magnético del transmisor. Por este motivo, la captura de
movimiento magnética es dificil de transportar a diferentes escenarios.

Figura 57.- Sistema de captura electromagnetico de la empresa Ascension. Cada Trackstar puede medir 4
sensores de 6 DoF [78].

Sistemas de captura opticos [78]

Los sistemas épticos utilizan los datos recogidos por sensores de imagen para inferir la
posicion de un elemento en el espacio, utilizando una o mas camaras sincronizadas para
proporcionar proyecciones simultaneas. Lo habitual es que los datos se recojan utilizando
indicadores 0 marcadores pegados a la persona, pero los sistemas mas recientes permiten
recoger datos fiables rastreando superficies del sujeto identificadas dinAmicamente. Estos
sistemas producen datos con 3 grados se libertad para cada indicador; la orientacion de una
superficie se infiere utilizando la posicién relativa de al menos 3 indicadores.

Los sistemas Opticos de captura de movimiento son, en general, métodos muy fiables para
capturar determinados movimientos cuando se utilizan sistemas de Gltima generacion.
Ademas, permiten la grabacidn en tiempo real, con ciertas limitaciones como el niumero de
indicadores, el nUmero de sujetos y de camaras.

Los sistemas dpticos mas habituales se basan en un unico ordenador que recibe la entrada de
varias camaras digitales CCD (charge-coupled device por su acrénimo en inglés). Las CCD
crean una representacion digital de la imagen con una resolucion que puede variar de
128x128 hasta 4096x4096 0 mas.

Dentro de las compafiias que fabrican estos sistemas podemos mencionar a Vicon 'y a BTS
Engineering.



Figura 58.- Sistema de captura de movimiento dptico de la empresa Vicon [81].

Sistemas de captura inerciales

Los sistemas inerciales de captura de movimientos son un arreglo de sensores de medicion
inercial (IMUs por su acronimo en inglés) intercomunicados entre ellos para determinar la
posicidn y orientacion de una persona para con ello, realizar la captura de movimiento.

Una IMU es un sensor compuesto de la combinacion de diferentes sensores (giroscopios,
acelerometros, magnetémetros, barometros y termometros). Dependiendo de las diferentes
variables que mida el sensor y el numero de ejes que posea para medir esa variable, va a ser
el tipo de GDL que posea el sensor. El grado de libertad de un sistema (acronimo, GDL) es
igual al nUmero de parametros (mediciones) independientes que se requieren para definir de
manera unica [48] su condicion en cualquier instante de tiempo.

La mayoria de las IMUs son de 6 grados de libertad, compuesta de acelerémetro de tres ejes
y un giroscopio también en 3 ejes. Para la adquisicion de variables biomecanicas se emplean
IMUs de minimo 9 GDL, acelerometro de 3 ejes, giroscopio en 3 ejes y magnetémetros
también de 3 ejes para asi obtener informacion de aceleraciones, velocidades lineales y
referencia magnética, respectivamente.

Dentro de las empresas que manufacturan estos sistemas podemos mencionar a Noraxon,
Xsens, Shadow e InertiaLabs.
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Figura 60.- Sistema de captura de movimiento inercial de la empresa Xsens [83].

Fuerza de Reaccion del Piso

La fuerza mas importante en el analisis de marcha es la fuerza de reaccion del piso [76]. Es
una fuerza de reaccion debido a que la fuerza es ejercida del piso al pie. Por lo mismo, es
igual y en direccion opuesta a la fuerza combinada de la gravedad y de la actividad muscular
que el cuerpo ejerce sobre el piso [84].

En dos dimensiones, esta fuerza presenta componentes anterior y vertical y en tres
dimensiones, una componente mediolateral es afiadida. La componente vertical siempre es
positiva (el piso siempre empuja el pie hacia arriba), pero las otras dos componentes pueden



ser positivas 0 negativas. La fuerza de reaccion del piso soporta el peso contra la gravedad y
también acelera al centro de masa del cuerpo [84].

La fuerza de reaccion del piso se conoce simplemente como “mariposa de fuerza” por las dos
crestas que presenta a manera de alas de mariposa.
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% Body Weight

% Stance Phase
Figura 61.- Fuerza de Reaccién del Piso en su componente vertical [84].

Plataformas de fuerza
Tienen como principio la tercera ley de Newton y con ella, permiten medir la fuerza de
reaccion del piso. Existen dos tipos de transductores en las plataformas de fuerza:

Piezoeléctricos. - Basados en el efecto piezoeléctrico, sensible a cambios rapidos, sin
embargo, sufren modificaciones en la tension sin cambios en la fuerza aplicada.

Calibradores de tension. - Emplean galgas y son menos susceptibles a la desviacion, no
obstante, son poco sensibles a los cambios de fuerza.

Actualmente hay una gran variedad de proveedores de plataformas de fuerza entre las cuales
destacan, Kistler, AMTI, BTS, ESI Alphatec, entre otros.



Figura 62.- Ejemplo de una plataforma de fuerzas portable de la empresa Kistler [85].

Electromiografia
Es la técnica de registro grafico de la actividad eléctrica producida por los musculos
esqueléticos [86].

Esta actividad eléctrica es conocida como el electromiograma o “EMG”. El EMG puede ser
monitoreado a través de electrodos insertados dentro de los mdusculos (electrodos
intramusculares) o a través de electrodos en la superficie de la piel sobre el musculo
(electrodos superficiales) [87].

El EMG es usado por cientificos para estudiar el sistema neuromuscular, por médicos para
el diagnostico de enfermedades neuromusculares, y por fisioterapeutas para monitorear la
activacion de musculos de un paciente [88].

Un equipo basico de electromiografia consta de los siguientes elementos [86]:

Electrodos. Recogen la actividad eléctrica dentro del mdsculo, asi sea por insercion en el
mismo o a través de la piel que lo cubre. Pueden ser electrodos superficiales o
intramusculares. Los electrodos superficiales son pequefios discos metalicos de material
altamente conductivo que se adhieren a la piel. Para reducir la impedancia entre el electrodo
y la piel, se aplica una pasta conductora especial. Con estos electrodos se obtiene una vision
general del funcionamiento del mdsculo. En cambio, los electrodos de insercion o profundos,
presentan una forma de aguja y existen varios tipos.

e Monopolar. - Consiste en una aguja que ha sido aislada en toda su longitud, excepto
en la punta.

e Coaxial. - Consiste en una aguja en cuyo interior se han insertado conductores
metalicos muy delgados, aislados entre si y con respecto a la aguja. S6lo en la puntal
los conductores no presentan aislamiento y en ese punto se captura la sefial procedente
del tejido muscular.
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Amplificador. - Son necesarios para que las sefiales eléctricas analdgicas provenientes del
musculo puedan ser visualizadas en un monitor. La relacién de amplificacion puede superar
los 60dB. El ancho de banda es de 40 a 10kHz. En general, las caracteristicas electronicas
del amplificador varian segun el tipo de estudio a realizar, siendo las principales:

e Numero de canales: 2, 4, 8.

e Sensibilidad: 1 pV/div. a 10 mV/div.

e Impedancia de entrada: 100 MQ // 47 pF.

¢ CMRR a50Hz>100dB.

e Filtro de paso alto: entre 0,5 Hz y 3 kHz (6 dB/octava).

o Filtro de paso bajo: entre 0,1 y 15 kHz (12 dB/octava).

e Ruido: 1 pV eficaz entre 2 Hz y 10 kHz con la entrada cortocircuitada.

Sistema de registro. Se pueden registrar las sefiales obtenidas del mdsculo en una pantalla en
forma visual, y en forma sonora a través de un parlante. También se puede realizar un registro
en un soporte permanente, como papel.

Modelos biomecéanicos de la marcha [89]

Para poder describir y evaluar la marcha humana se requiere del empleo de modelos
simplificados del cuerpo humano que reducen el tren inferior en una cadena cinematica
abierta.

Para ello, se realizan las siguientes consideraciones:

1. Los segmentos corporales son cuerpos rigidos e isotrépicos.
2. Los ejes de movimiento son ortogonales.
3. Laarticulacion se reduce a un centro de rotacion puntual.

Los modelos biomecénicos de la marcha se pueden clasificar en dos:

Modelos clinicos de marcha
Empleados por cuatro razones [90]:

1. Diagnosticar alguna enfermedad o lesion.

2. Cuantificar la gravedad, extension y naturaleza de la enfermedad o lesion.

3. Monitorear el progreso en presencia o0 ausencia de la intervencion quirdrgica.
4. Prediccion del resultado de la intervencion (o su ausencia).

Dentro de estos modelos se pueden mencionar el de Helen Hayes (Davis modificado), de
GaitLab y de la Cleveland Clinic.



Tabla 3.- Comparacion de los distintos modelos [89].
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Modelos recomendados por la ISB

La Sociedad Internacional de Biomecanica (ISB por su acrénimo en inglés) genera
recomendaciones para adoptar un JCS (Joint Coordinate System) que permita la comparacion
entre diferentes estudios y reportar el movimiento de las extremidades en términos clinicos
relevantes [91].

La investigacion actual de las recomendaciones de la ISB busca generar un modelo de tren
inferior que considere los 6 grados de libertad por articulacion. Collins et al [91] ha desarrollo
un protocolo basado en estas recomendaciones, pero requiere de mayor de validacion clinica.
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Figura 63.- Colocacion de marcadores de acuerdo al modelo Collins [91].

Algoritmo basico para la obtencién de variables biomecanicas empleando un modelo de
marcha

Independiente del tipo de modelo biomecanico empleado, la obtencion de variables
biomecanicas cinematicas (flexidn-extension, abduccion-aduccion y rotaciones internas y
externas) se realiza de la siguiente manera:

e Colocacion de marcadores

e Generacidn de triada de vectores de referencia

e Ubicacion de centros de rotacion y centro de masa

e Generacidn de bases sobre los centros de masa

e Proyeccion de vectores para obtencion de variables biomecanicas

Colocacion de marcadores

Independientemente del protocolo empleado, Cappello et al. sugieren como tiene que ser la
colocacion de los marcadores [92].

1. Mediciones suficientes para la colocacion de cada marcador deben ser consideradas.
La luz reflejada por cada marcador debe de ser visible para un nimero suficiente de
camaras para la identificacion del marcador.

2. El numero de marcadores asociados para cada hueso debe de ser mayor o igual que
tres.

3. Ladistancia entre marcadores y el offset del marcador de cualquier linea que junte a
los otros dos marcadores debe de ser lo suficientemente larga para evitar la



propagacion de errores al momento de obtener las coordenadas de la orientacion del
hueso a partir de la reconstruccién de los marcadores.

4. El movimiento relativo entre los marcadores y el hueso debajo de los marcadores
debe de ser minimo.

5. Colocar los marcadores en el sujeto de estudio debe de ser rapido y facil.

Generacion de triada de vectores de referencia

1. Considerando que existen al menos 3 marcadores en un elemento 6seo, empleando
algebra vectorial, se deben definir 3 vectores que permitan la generacion de tridngulos
corporales.

2. Estos triangulos corporales tienen que definir un plano representativo sobre el cuerpo
(2 vectores definen un plano corporal, teniendo 3 combinaciones diferentes).

3. El eje perpendicular al plano describe el movimiento sobre el plano.

4. Los vectores que definen el plano son ortogonales entre si. Cada eje define un eje
anatomico del segmento. Un vector debe de ser paralelo al eje longitudinal del
elemento dseo. Otro vector al eje medial del elemento. Un Gltimo vector completa la
triada vectorial hacia afuera del elemento.

Ubicacidn de centros de masa y rotacion

1. Considerando la direccién de la triada de vectores de referencia, se debe de partir de
un marcador ya definido.

2. Empleando las propiedades del algebra lineal, se realizan traslaciones en cada uno de
los ejes de referencia hasta llegar al centro de rotacion o masa deseado.

3. Las magnitudes que definen las traslaciones a lo largo del espacio se definen por
relaciones antropométricas.

4. Las relaciones antropomeétricas se consideran fijas entre sujetos.

Generacion de bases sobre los centros de masa
1. Con los centros de masa identificados, se generan los ejes que describen el
movimiento.
2. Un eje describe un tipo de movimiento, pudiendo existir (en el espacio) un maximo
de 3 ejes, que definen 3 movimientos de rotacion y tres de translacion.

Proyeccion de vectores para obtencion de variables biomecéanicas
1. Los desplazamientos angulares entre dos elementos 6seos se calculan mediante la
proyeccion de un vector de un centro de masa distal sobre un proximal empleando la
operacion del producto punto estandar.
2. Las propiedades del producto punto estandar en el espacio son validas.

Para la realizacion de esta tesis se empleara el modelo Helen Hayes para la obtencion de las
variables biomecéanicas. Esto se debe a que la mayoria de la literatura de validacion de
dispositivos ortopédicos hace uso de ese protocolo. Asimismo, la obtencion de la dinamica
inversa (la cual se explicara méas adelante en este trabajo) se encuentra méas desarrollada con
este protocolo.



Modelo Helen Hayes

Colocacion de los marcadores
El protocolo Helen Hayes (mencionado simplemente como HH) coloca 15 marcadores en
puntos anatdmicos correspondientes a protuberancias éseas. Estos 15 puntos son:

Tabla 4.- Colocacion de marcadores de acuerdo a Helen Hayes.

Numero de marcador | Punto anatomico

Cabeza de segundo metatarso derecho
Calcaneo derecho

Maléolo lateral derecho

Tubérculo tibial derecho

Epicdndilo femoral derecho
Trocanter mayor derecho

Cresta iliaca anterosuperior derecha
Cabeza de segundo metatarso izquierda
Calcaneo izquierdo

Maléolo lateral izquierdo

Tubérculo tibial izquierdo

Epicdndilo femoral izquierdo
Trocénter mayor izquierdo

Cresta iliaca anterosuperior izquierda
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Generacion de triada de vectores de referencia
A partir de los puntos anatomicos identificados mediante marcadores, se va a construir una

- o> —

triada de vectores u, v, w para cada segmento del miembro inferior (pelvis, pierna, muslo y
pie).

Estas triadas vectoriales servirdn para poder ubicar la posicion de los centros de rotacion
(cadera, rodilla y tobillo) y los centros de masa (muslo, piernay pie).

Para el pie derecho:

. _Pi-m
e = I = )
o G-PXFE )

Wi pie =

|(P1 —P3) % (P2 — P3|

Uy pie = Wr_pie X Ur pie
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Figura 64.- Triada de vectores de referencia en el pie derecho [74].

Para el pie izquierdo, los vectores se definan de la siguiente manera:

— —
7 _ bs — Do
| i =
+* Ips — pol

(Ps — P10) X (Ps — P10)
|(Ps — P10) X (Ps — P10)l

- o —
vl_pie - Wl_pie X ul_pie

o —
Wl_pie -

Para la pierna, se definen los siguientes vectores:

Para la derecha:

N _ P3—Ds

Ur pierna = m
q _ (p4—ps) X (p3 — Ps)
ur_pierna -

|(Ps — Ps) % (P35 — Ps)I

— _ = % -
Wr_pierna - ur_pierna vr_pierna



Figura 65.- Triada de vectores de referencia para la pierna [74].

Para la pierna izquierda:

5 _ P10 = P12
PLierna = g — ol
. (P11 = P12) X (P10 — P12)
ul_pierna -

(P11 — P12) X (P10 — P12)]

— — -
Wl_pierna = ul_pierna X Ul_pierna

Para la cadera:

—_— —

3 P14 = P7
Iois =

petvis |P14 |

(p7 — P15) X (P12 — P15)
|(p7 — D15) X (P14 — P135)]

Wpelw's -

Upetvis = Vpelvis X Wpelvis
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Figura 66.- Triada vectorial de referencia para la cadera [74].

Una vez generados los vectores de referencia, se debe de seleccionar un marcador que fungira
sobre base a partir de la cual realizaremos desplazamientos sobre las direcciones de la triada
vectorial. Para ello, se haran uso de las antropometrias.

El término antropometria proviene del griego anthropos (hombre) y metrikos (medida) y trata
del estudio cuantitativo de las caracteristicas fisicas del hombre [93]. EI modelo Helen Hayes
toma ciertas medidas corporales o antropometrias para desplazarnos en diferentes direcciones
sobre el elemeno 6seo y poder encontrar los centros de rotacion y masa en el miembro
inferior. Para ello, la antropometria se multiplica por un coeficiente que representa el
porcentaje del cuerpo en una direccion determinada que se debe de recorrer para llegar al
punto anatémico en cuestion.

Las antropometrias propuestas por HH para un sujeto de estudio son 20 y corresponden a las

siguientes.

Tabla 5.- Antropometrias empleadas por el modelo Helen Hayes.

Numero | Antropometria Forma de medir
1 Masa corporal total Se mide la masa de la persona con una resolucion
de 0.01 [kg].
2 Amplitud crestas iliacas | Con un pelvimetro, se mide la distancia horizontal
anterosuperiores entre las crestas iliacas anterosuperiores.

3 Longitud de muslo derecho | Con una cinta métrica, se mide la distancia
4 Longitud de muslo | vertical entre el punto superior del trocénter
izquierdo mayor Yy la parte superior de la tibia lateral.

5 Circunferencia media de | Con una cinta métrica perpendicular al eje

muslo derecho longitudinal del muslo, medir en la altura media
6 Circunferencia media de | entre las protuberancias de trocanter y tibia.
muslo izquierdo
7 Longitud de pierna derecha




8 Longitud de pierna | Con una cinta métrica, medir la distancia vertical
izquierda entre la parte superior de la tibia lateral y el
maléolo lateral.
9 Circunferencia media de | Con una cinta métrica perpendicular al eje
pierna derecha longitudinal de la pierna, medir la méxima
10 Circunferencia media de | circunferencia.
pierna izquierda
11 Didmetro  de  rodilla | Con un calibrador, medir la m&xima amplitud de
derecha la rodilla a través de los epicondilos femorales.
12 Didmetro  de  rodilla
izquierda
13 Longitud de pie derecho Con un calibrador, medir la distancia de la parte
14 Longitud de pie izquierdo | posterior del tobillo hasta la punta del dedo mas
largo del pie.
15 Altura de maléolo derecho | Con el sujeto de pie, y con ayuda de un calibrador,
16 Altura de maléolo | medir la distancia vertical desde el piso hasta el
izquierdo maléolo lateral.
17 Ancho de maléolo derecho | Con un calibrador, medir la maxima distancia
18 Ancho de Maléolo | entre el maléolo lateral y el medial.
izquierdo
19 Amplitud de pie derecho | Con un calibrador medir la amplitud entre los
20 Amplitud de pie izquierda | finales distales de los metatarsianos | y V

La obtencidn de los coeficientes por los cuales se multiplica la antropometria para definir la
magnitud de los desplazamientos para encontrar los centros de rotacion y de masa, se basan
en los estudios realizados con cadaveres. A continuacion, se muestra una tabla que ilustra la
confiabilidad del empleo de los coeficientes para la estimacion de los parametros corporales.



Tabla 6.- Coeficientes de correlacion empleados para la obtencion de los centros de masa.

Chandler’s method Gaitl.ab method
Correlation Correlation  Adjusted
Parameter Segment Coefficient Coeflicient Coeflicient’
Mass Thigh 0.941 0.998 0.997
Calf 0917 0.997 0.996
Foot 0.784 0.899 0.872
Moment of inertia  Thigh
FIXExt 0.865 0.901
AbdAdd 0939 0913
IntExt 0.876 0932
Calf
FlxExt 0.850 0972
AbdAdd 0.821 0.962
IntExt 0.795 0.896
Foot
FixExt 0.696 0.899
AbdAdd 0.762 0871
IntExt 0819 0.825

El centro de rotacion del pie derecho se obtiene empleando la siguiente ecuacion:
Dr tobitio = P3 + 0.015A31; pie + 0.392415V, pie + 0.478A41;Wy e
A su vez, el final del pie se encuentra mediante esta ecuacion:
ﬁr_ortejo =p; + 0.742A13ﬁr_pie + 1.074A1513r_pie - O.187A19v_v’r_pie

Para el pie izquierdo, las ecuaciones son similares, quedando definidas de la siguiente
manera:

El centro de rotacion:

D1_tobitto = P1o + 0.01541,1; i + 0.392414V) pie — 0.478A15W) e
El final del pie:

ﬁz_ortejo =P + O.742A14ﬁ1_pie + 1.074A16131_pie + 0.187A20v_|},_pie

Para el centro de rotacion de rodilla derecha, éste se obtiene mediante la siguiente ecuacion:
ﬁr_rodilla = ﬁ + O-OOOAllar_pierna + O-OOOAllﬁr_pierna + 0-5A11Wr_pierna

Para la rodilla izquierda, entonces tenemos:
ﬁl_rodilla = E + O-OOOAlzal_pierna + O-OOOAlzal_pierna - O-5A12V_‘;l_pierna

Los centros de rotacion para las caderas se definen de acuerdo a la siguiente ecuacion:



ﬁr_cadera = m + 0-598A2ﬁpelvi5 - 0-344A21_7)pelvis - 0-290A2Wpelvis
ﬁl_cadera = ﬁ + 0-598A2ﬁpelvis + 0-344Azﬁpelvis - 0-290A2Wpelvis
Los centros de masa se obtienen mediante:

Para muslos:

ﬁr_muslo_CG = ﬁr_cadera + 0-39(ﬁr_mdi”a - ﬁr_cadera)

ﬁl_muslo_CG = ﬁl_cadera + 0'39(ﬁl_rodilla - ﬁl_cadera)
Para piernas:

ﬁr_pierna_CG = ﬁr_rodilla + 0-42(ﬁr_wbmo - ﬁr_rodilla)

ﬁl_pierna_CG = ﬁl_rodilla + 0'42(ﬁl_tobillo - ﬁl_rodilla)
Para pies:

ﬁr_pie_CG = 132 + 0'44(ﬁr_ortejo - 232)

D1 pie c6 = Po + 0-44(151_0”6 o Do)

Generacion de bases sobre los centros de masa
Con los centros de rotacion y de masa ya identificados, se realiza la segmentacion del
miembro inferior en 6 segmentos:

1. Muslo derecho
Muslo izquierdo
Pierna derecha
Pierna izquierda
Pie derecho

Pie izquierdo

ook wn

En esta segmentacion, sobre el centro de masa anteriormente identificado, colocaremos una
base local conformada por los vectores 7, jy k. El vector 7 es un vector que parte del centro

masa en direccion del centro de rotacién proximal. El vector k es un vector en direccion
medial para los segmentos corporales derechos y lateral para los segmentos izquierdos. El
vector J es un vector ortogonal que completa la triada.

Para que la base local de pelvis sea compatible con lo defino anteriormente, se requiere
renombrar los vectores de la siguiente manera:

lyevis = Wpelvis

Jpelvis = Upelvis



kpelvis = Upelvis

Muslo derecho:

- -
7 = Pr_cadera — Pr_rodilla
1

- -
|pr_cadera — Pr_rodilla

(% - ﬁr_cadera) X (ﬁr_rodilla - ﬁr_cadera)

f1 =177 5 > S
|(p6 - pr_cadera) X (pr_rodilla - pr_cadera)'
ky =1 XJ;
Muslo izquierdo:
7 = Di_cadera — Pi_rodilla
2 7 |- -
Pi_cadera — pl_rodillal
]—> _ (pl_rodilla - pl_cadera) X (p13 - pl_cadera)
2 = - - — -
|(pl_r0dilla - pl_cadera) X (p13 - pl_cadera)'
ky, =1; X,
Pierna derecha:
7. = Pr_rodilla — Pr_tobillo
37 |- -
|pr_rodillaa - pr_tobillol
]-> _ (Ps - pr_rodilla) X (pr_tobillo - pr_rodilla)
3 = — - - -
|(p5 - pr_rodilla) X (pr_tobillo - pr_rodilla)l
ks =13 X3
Pierna izquierda:
;= Pi_roditla — P1_tobillo
4 — 1> -
|pl_rodillaa - Pl_tobizlol
7, = (Pr_tobitto — Prroaia) X (P12 — Prroaitia)
4 — - - — -
|(Pl_tobilzo - pl_rodilla) X (p12 - pl_rodilla)l
ky =14 X ]y
Pie derecho:
> P2 — Pr_ortejo
lg =

— -
P2 — Pr_ortejo



_ (ﬁr—tobillo — z) X (ﬁr_ortejo - ﬁ)

ks = —— VAR P2
i |(pr_tobillo - pZ) x (pr_orte jo — Pz)l
Js = Es X Ts
Pie izquierdo:
> 29_9) - ﬁl_ortejo
le = 7 =
|p9 - pl_ortejol
l_c) _ (ﬁl—tobillo B p_9)) X (ﬁl_ortejo - 19_9)
6

- |(ﬁl_tobillo - %) X (ﬁl_m’tejo - %)l
Je = E6 X T

Los centros de masa con sus respectivas bases locales se muestran a continuacion:

Figura 67.- Segmentos corporales con sus respectivas bases locales [74].

Proyeccion de vectores para obtencion de variables biomecénicas

Con las bases locales se van a obtener los desplazamientos angulares. Helen Hayes es un
modelo basado en los trabajos de Chao (1980), Grood y Suntay (1983) [74]. Esto conlleva a
que el modelo presente 3 grados de libertad, correspondientes a los 3 desplazamientos
angulares en el espacio. Cada uno de estos grados de libertad se definird mediante la rotacion
sobre un eje proximal y/o distal.

1. Flexién-extension. - Corresponde a la rotacion sobre un eje mediolateral del segmento
proximal.



2. Rotacidn externa e interna. - Corresponde a la rotacion sobre un eje longitudinal del
segmento distal.

3. Abduccion-aduccion. - Corresponde a la rotacion sobre un eje flotante que completa
la triada vectorial del eje de flexion-extension y rotacion externa e interna.

Ahora bien, considerando que nosotros hemos realizado segmentaciones del miembro
inferior y definimos bases locales, se debe de generar una relacion entre dichas bases locales
y los ejes que definen los grados de libertad descritos anteriormente. Para ello, emplearemos
la propiedad del producto punto que define que el producto punto de dos vectores es la
proyeccién de un vector sobre otro.

A-B =|A||B|cos8

De tal manera que podemos despejar el angulo 6 que representa el &ngulo existente entre los
dos vectores.

El despeje de la ecuacion anterior es:

. B < A-B >
= COS =
|A]|B]
Esta formula nos indica que para obtener los desplazamientos angulares en cada articulacion

de tren inferior necesitamos proyectar dos vectores, uno proximal y uno distal. No obstante,
la para la abduccidn-aduccion necesitamos generar un vector que complete la triada de un

VECHOr Kpypoximar Y UN VECHON Ty;5:4;. ESte Vector se obtiene mediante el empleo del producto
cruz estandar en el espacio:

' -
kproximal X lgistal
=

larticulacion = N
|kproximal X ldistall

Considerando como se definen cada uno de los grados de libertad tenemos:

Tabla 7.- Definicion de los desplazamientos angulares en funciones de las bases de los centros de masas.

Acrticulacion | Desplazamiento angular Vector proyectado | Vector de rotacion
Flexion-extension Ldera Upetvis
Cadera Abduccion-aduccion R petvis L ulso
Rotacion externa e interna } k
_ — _)cadera mulso
Flexion-extension L odilla Umuslo
Rodilla Abduccién-aduccion Ko cto Lpierna
Rotacion externa e interna L. k..
rodilla pierna
Dorsiflexion y flexion plantar Lonitlo Jpierna
Tobillo = >
Varo y valgo Kpierna Ipie

- -

Inversion y eversion ltobillo kpie




Para hacer mas asequible el reporte de estos desplazamientos para la clinica, se opt6é por
considerar a la flexion y a la flexion plantar como positiva. En cambio, la extension es
negativa junto con la dorsiflexion. La abduccion es positiva junto con el varo, mientras que
la aduccion y el valgo son negativos. Finalmente, la rotacion interna y la inversion son
positivas y la rotacion externa y eversion son negativas. Estas consideraciones generan un
cambio en el operador que define la proyeccion, en vez del coseno se emplea el seno para
garantizar que el angulo obtenido sea siempre el menor y que para ciertos casos, el angulo
obtenido (negativo) deba multiplicarse por menos uno para convertirlo en positivo.

Las formulas para obtener los desplazamientos angulares son entonces:
ar_cadera = Sin_l[lr_cadera ' ipelvis]
,Br_cadera = Sin_l[kpelvis ’ il]
Yr_cadera = _Sin_l[lr_cadera ) kl]
al_cadera = Sin_l[ll_cadera ' ipelvis]
Bl_cadera = Sin_l[kpelm’s ) iz]
Y1 cadera = _Sin_l[ll_cadera ’ kz]
Xy rodilla = — Sin_l[lr_rodilla ) il]

ﬁr_rodilla = Sin_l[kl ) i3]

_ so—1 .
Yr rodilla = —SIN [lr_rodilla k3]
_ -1 L
a1 rodilla = — SIN [ll_rodilla lz]
Bl roding = —sin" [k, + i4]
l_rodilla — 2 Y4

— ein—1 .
Yi_rodilla = SN [ll_rodilla k4]
— cin—1 L
ar_tobillo = Sin [lr_tobillo ]3]
By tobitie = Sin~[ks - is]
r_tobillo 3 5
_ - .
Yr_tobillo = —SIN [lr_tobillo ks]
— win—1 L
A7 _tobillo = SN [ll_tobillo ]4]
— .1 s
ﬁl_tobillo = —sin'[ky - ig]

— i1 .
Yi_tobillo = SIN [ll_tobillo ks]

Donde «a representa la flexion-extension, 8 la abduccion-aduccion y § la rotacion interna y
externa.



Dinamica inversa

La dindmica inversa de cuerpos rigidos es el método para computar fuerza y momentos de
fuerza basados en la cinematica de un cuerpo o en las propiedades inerciales del cuerpo (masa

y momentos de inercia) [94].

Las aplicaciones mas importantes de la dindmica inversa se encuentran en la robética.

Modelos dinamicos

Dentro de la robotica, existen dos modelos dindmicos para la obtencion de las variables
dindmicas del robot. Estos son el modelo Euler-Lagrange, basado en el principio de
conservacion de la energia y el modelo Newton-Euler basado en la mecéanica newtoniana. La
diferencia entre ambos métodos se muestra en la siguiente tabla.

Tabla 8.- Diferencias de los modelos dindmicos Euler-Lagrange y Newton-Euler [95]

Meétodo Euler-Lagrange

Método Newton-Euler

Las ecuaciones dinamicas definen a todo el
robot.

Cada eslabon del robot posee sus propias
ecuaciones dinamicas.

Las fuerzas internas de reaccion entre los
eslabones son despreciadas al no producir
trabajo.

Permite determinar las fuerzas y momentos
que actuan en los centros de rotacion de
cada eslabdn.

Se obtienen ecuaciones cerradas.

Se obtienen ecuaciones recursivas.

Se basa en el Lagrangiano
L(q,9) =T(q,9) —U(q,9)

Se basa en el principio de accidn-reaccion
para la variacion del momento angular y
lineal.

Empleado para el estudio de propiedades
dindmicas y andlisis de sistemas de control

Empleado para el modelado de mecanismos
y maquinaria.

Dinadmica inversa en HH

Considerando al miembro inferior como una cadena cinematica abierta, obtenemos el

diagrama de cuerpo libre siguiente:




Figura 68.- Diagrama de cuerpo libre para el miembro inferior izquierdo [74].

La reconstruccioén de la cadena cinematica se realiza de manera recursiva comenzando desde
el 6rgano terminal (pie). Para ello, definimos:

La segunda ecuacién de Newton para el pie izquierdo nos permite determinar las fuerzas
aplicadas al pie:

Fltobillo,x = mlpieleie,CG — Fpiataforma,x
F ltobillo.y mlpie}.}lpie,CG — Fpiataformay
Fltobillo_z = Mype (leie,CG +9.81) — Fpiatataforma,z
El momento que actla en el pie izquierdo es:
MRes_ﬁ = ?plataforma + (ﬁprx_ﬁ X ﬁltobillo) + (ﬁdis_6 X ﬁlplamforma)
Donde los brazos de palanca corresponden a:
ﬁprx_6 = ﬁl_tobillo - ﬁl_pie_CG
ﬁdis_ﬁ = ﬁplataforma - ﬁl_pie_CG
ﬁplataforma = DXT+ DYf—i— OE

Las variaciones del momento angular del pie izquierdo se determinan aplicando la segunda
ley de Newton para sistemas rotacionales.

) L -
Mltobiuo_x = Hgyx — lg * MRes 6



. L =
Mltobizzo_y = Hegy —Jo " Mpges 6

M opitio, = Hez — Ko = Mpes._6

El momento resultante en tobillo se multiplica vectorialmente por los brazos de palanca para
generar los momentos anatémicos. Estos brazos de palanca corresponden con los vectores
sobre los cuales se define la flexidn-extension, la rotacidn externa e interna y la abduccion-

aduccidn. Esto da por resultado:

— N

_Mltobizlo "le

l illo: L, L
tobillojpyersion eversion

— -

. -k
lwb‘”"flexién plantar_dorsiflexion Leobillo 4

M [
Lobilloyare valgo M. i~ litobitio

El método de Newton-Euler es recursivo, motivo por el cual ahora es necesario la
determinacion de los elementos proximales. De tal manera que, para la pierna, la fuerza en
rodilla es igual a:

lrodilla_x - mlpiernaleierna,CG - Fltobillo_x

Flrodilla,y - mlpiernaylpierna,CG - Fltobillo,y

+9.81) — Fltobillo_z

Flrodilla_z = mlpierna (leierna,CG

Los brazos de palanca corresponden a:
ﬁprx_zl = ﬁl_rodilla - ﬁl_pierna_CG

Pdis_a4 = Pi_tobillo — Pl_pierna_cG

El momento resultante en la pierna es:

— — N - N >
Mges 4 = _Mltobillo - (pdiSA X Fltobillo) + (pprx_‘l X Flrodma)

La variacion en el momento angular determina el momento en rodilla, entonces:
erodilla_x = H4x — g MRes_4

N —
erodilla_y = H4y —Ja " Mpes 4

. - —
erodilla_z = H4'Z - k4 ' MRes_4

Su multiplicacion vectorial por sus respectivos brazos de palanca, genera los siguientes
momentos:

— -

) =-M, . -1
lr"dl”arotacién externa interna leobitio 4



— -

lmdi”aflexién extension Leobitto 2

M [
lr"di”aabduccién aducciéon ltobito ~ “lrodilla

Realizando la dltima iteracion para el muslo, tenemos que la fuerza en la cadera es igual a:
lcadera_x = mlmusloleuslo,CG - lrodilla_x

lcadera_y - mlmuslo Ylmuslo,CG - Flrodilla_y

+ 981) - Flrodilla_z

Flcadera_z = mlmuslo (Zlmuslo,CG

Los brazos de palanca son:
Pprx_2 = Pi_cadera — Pl.muslo_cCG

- - -
Pdis 2 = Pi_rodilla — Pl_muslo_CG

El momento resultante en el muslo izquierdo esta determinado por:

— — N - > -
Mges2 = =My, i, — (pdis_Z X Flrodilla) + (pPTx_Z X Flcadem)

Nuevamente, la variacion del momento angular determina el momento en cadera.

. N —
M, = Hyy — 13 " Mges 2

rodilla_x

N —
erodilla_y = sz —J2 MRes_Z

erodilla_z = HZZ - kZ ' MReS_Z
El producto vectorial del momento en rodilla por los respectivos brazos de palanca genera

los siguientes momentos anatomicos:

4 -
lead ; ; =My pp0 " L2
caaerayotqcion externa interna obilio

— -

_Mltobillo ) kpelvis

l L ”
caderagiexion extension

N
=M, . -l
lcaderaabducci(m aduccién ltobilio  “l_cadera



“In questions of science, the authority of a thousand is not worth the humble reasoning of a
single individual.”

- Galileo Galilei

Protocolo

Los trabajos citados en los capitulos anteriores han validado la funcionalidad de un
dispositivo ortésico para la OA empleando la dindmica inversa, especificamente hablando,
mediante el momento de aduccion de rodilla. No obstante, el empleo del protocolo Helen
Hayes para la validacion de diferentes dispositivos ortopédicos comerciales en un sujeto de
estudio es un tema que no es comunmente referido en literatura o medios de divulgacion
cientifica. Asimismo, el plantear el redisefio de un dispositivo ortopédico para compensar
una patologia en particular es un tema casi inexistente en las fuentes de informacion.

Con todos los antecedentes clinicos, biomecéanicos, robética y de disefio expuestos, se
pretende definir un nuevo objetivo.

Objetivo general

Analizar con las herramientas biomecanicas actuales, la interaccion de diferentes Ortesis
comerciales de rodilla con un sujeto de estudio con la finalidad de identificar los puntos
criticos en el disefio de estos productos y con ello, proponer un nuevo disefio compensatorio
de ortesis de rodilla para una biomecanica particular y la validacion del mismo.

Objetivo particulares

1. Obtener y validar los parametros posturales de una persona con OA (consultar anexo
B.1).

2. Obtener y validar las variables cineméticas del miembro inferior de la persona
afectada en marcha (consultar anexo B.1).

3. Obtener y validar las variables dinamicas del miembro inferior de la persona afectada
en marcha (consultar anexo B.1).

4. ldentificar los patrones de movimiento evaluados con las variables biomecanicas mas
afectadas con un grupo control de caracteristicas antropométricas similares a la
persona con OA (consultar anexo B.2).

5. Obtener la informacion baropodométrica de una persona con OA y comparar con un
grupo de control de caracteristicas antropométricas similares (consultar anexo B.2).

6. Obtener y validar la dinamica inversa de una persona con OA de acuerdo al modelo
Helen Hayes (consultar anexo B.3).



7.

8.

9.

Analizar el comportamiento de las variables criticas identificadas en la persona
afectada con diferentes ortesis comerciales (consultar anexo B.4).

Identificar las alteraciones en los patrones de movimiento que se generan por la
accion de compensacion de diferentes dispositivos ortopédicos existentes (consultar
anexo B.4).

Con la informacion recopilada, proponer un disefio de ortesis funcional para una
persona con OA (consultar anexo B.4).

10. Evaluar la funcionalidad de diferentes dispositivos ortopédicos existentes y de los

conceptos de disefio generados en una persona con OA y encontrar las variables
criticas que fueron modificadas positivamente y negativamente por cada dispositivo.

Metodologia
Para los fines de este protocolo, se dividieron las pruebas en dos: estaticas y dinamicas.

Dentro de las pruebas estaticas, se realizaron:

1.

4.

Estabilometria (realizada en el Centro de Ingenieria Avanzada de la Facultad de
Ingenieria de la UNAM, C.U.)

Baropodometria (realizada en el Centro de Ingenieria Avanzada de la Facultad de
Ingenieria de la UNAM, C.U.)

Andlisis de Postura (realizada en la Unidad de Biomecanica del Instituto de
Neurobilogia,de la UNAM, campus Juriquilla)

Prueba de Eje Mecanico

Dentro de las pruebas dinamicas, se realizaron:

1.

2.

Analisis de Marcha (realizada en la Unidad de Biomecanica del Instituto de
Neurobiologia,de la UNAM, campus Juriquilla)

Baropodometria (realizada en el Centro de Ingenieria Avanzada de la Facultad de
Ingenieria de la UNAM, C.U.)

Estabilometria
Se realiz6 con la plataforma baropodométrica SensorMedica, modelo freeMed 120x50
(especificaciones ubicadas en anexos).



Figura 69.- Realizacion de la prueba de baropodometria estatica.

Permite definir objetivamente la posicion medial del centro de presiones (CP) corporal, asi
como los pequefios movimientos que sufre alrededor de esta posicion (dispersion) [96]. El
CP es diferente al centro de masa (CM) que es el punto en el espacio tridimensional, el cual
representa el promedio de la masa o peso corporal y esta ubicado dentro del cuerpo. EI CG
es el punto que representa la CM teniendo en cuenta la fuerza de la gravedad. La superficie
plantar del pie funciona como la interaccién entre el cuerpo y la superficie externa durante la
dinamica postural [97].

El CP es el punto resultante del intercambio de las fuerzas del pie y del piso. En otras
palabras, es la fuerza de reaccion del piso aplicada a cada punto que mantiene contacto entre
la superficie plantar del pie con la superficie de la base y esta ubicado en la superficie plantar
del pie en una actividad unipodal y entre los dos pies en una actividad bipodal [98].

La estabilometria genera dos resultados:

Estatocinesiograma
Consiste en el registro del contenido del centro de presion del sujeto en relacién con el
baricentro del poligono de sustentacion.
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Figura 70.- Ejemplo de un estatocinesiograma de una persona sana.

Estabilograma

Muestra dos graficos con las coordenadas en funcion del tiempo, uno para las oscilaciones
derecha-izquierda (X) y otro para las oscilaciones antero-posteriores (Y), cada uno en su
escala de oscilacion en CMS.

Figura 71.- Ejemplo de un estabilograma de una persona sana.

Las variables que se mediran para esta prueba son:

1. X-Media. - Es la media de los valores de las abscisas del centro de presion, es decir,
la media en milimetros de las oscilaciones laterales sobre la referencia del
estatocinesiograma. Muestra la asimetria del tono postural.

2. Y-Media. - Es la media de los valores de ordenadas del centro de presion, es decir, la
media de las oscilaciones antero-posteriores sobre la referencia del



estatocinesiograma medida en milimetros. Muestra el desequilibrio anteroposterior
del individuo.

3. Superficie. - El estatocinesiograma genera un trazado de las posiciones relativas del
centro de presion cuya superficie puede medirse en milimetros cuadrados. Esta
superficie es una elipse que contiene el 90% de dichas posiciones.

4. Cociente de Romberg. - Es el resultado de la division de la superficie obtenida con
0jos cerrados contra la superficie obtenida con o0jos abiertos expresada en porcentaje.
El cociente de Romberg en un individuo normal se encuentra cercano a 250. Cuando
este valor es mayor, significa que el individuo utiliza mucho la visién para el
mantenimiento de la postura. Si el cociente es cercano a 100, se dice que el individuo
es ambliope postural, es decir, no utiliza la vision para el mantenimiento postural. Si
el coeficiente es menor a 100 se interpreta que la visién no sélo ayuda a la estabilidad,
sino que la perturba.

Baropodometria
Se realizé con la plataforma baropodometrica SensorMedica, modelo freeMed 120x50.

Es el estudio de la distribucion de las presiones plantares [99]. Este estudio se puede dividir
en dos fases:

Fase estatica

Registra la imagen de la huella plantar, se define la ubicacion del baricentro, los puntos
maximos de presion para cada extremidad, la superficie de apoyo plantar y la reparticion de
cargas entre el antepié y el retropie.

Figura 72.- Baropodometria estatica de una persona sana.



Las variables a obtener con esta prueba son:

1.

Porcentaje de carga. - Corresponde al porcentaje del peso corporal que es sostenido
por el pie de la persona. En personas sanas, este valor se encuentra cercano a 50%.
Superficie plantar. - Valor promedio del &rea del pie que entra en contacto con la
plataforma durante el andlisis estatico.

Porcentaje de relacion R/A. - Consiste en la forma en que la carga de cada pie (100%)
se distribuye por las secciones del antepié y retropié. El retropié soporta de un 52 a
un 58% de relacion R/A, mientras que, en contraparte, el antepié soporta de un 42-
48%.

Presion maxima. - Es el valor maximo detectado para cada seccion anterior o
posterior del pie.

Presion promedio.- Media de los valores de presion registrados en las secciones
anteriores o posteriores del pie.

Fase dinamica

Registro consecutivo de las variables en funcién del tiempo. Se obtiene la superficie que
abarca cada paso, presion maxima ejercida en cada fase individual durante el desarrollo del
paso, velocidad de movimiento del pie en cada fase y la fuerza ejercida por el peso durante
las fases de apoyo e impulso.

Pie izq.
Surface: 140 cm®

Figura 73.- Baropodometria de una persona sana.

Las variables a medir en esta prueba son:

o

o u

Presion maxima.

Presion promedio.

Superficie.

Angulo de progresion. - Es el angulo en el cual normalmente se desvia la punta del
pie hacia fuera de la linea de progresion.

Porcentaje de carga antepié.

Porcentaje de carga retropié.



7. Porcentaje de carga medial. - Consiste en la forma en que la carga de cada pie (100%)
se distribuye por las secciones lateral y medial. La seccion medial carga de un 45-
55% en personas normales.

8. Porcentaje de carga lateral. - Consiste en la forma en que la carga de cada pie (100%)
se distribuye por las secciones lateral y medial. La seccion lateral carga de un 45-55%
en personas normales.

Anélisis de postura
Realizado con el sistema de captura de movimiento BTS de la Unidad de Biomecéanica
compuesto de 11 camaras infrarrojas BTS Smart-DX 100 (especificaciones en anexos).

La postura se define como las posiciones del cuerpo en relacion espacial entre las diferentes
partes o segmentos que lo conforman. La postura no es solo una estructura estatica y rigida;
sino que, también puede ser un “balance” en el sentido de optimizar la relacion entre el
individuo y su entorno [100].

Se entiende como “postura eficiente” a aquella que requiere el minimo de gasto energético,
sus articulaciones obtienen un minimo de carga y tienen una correcta alineacion de cada una
de las cadenas cinematicas musculares. Por la funcién que cumplen estas cadenas, se pueden
clasificar en dos, que son [100]:

e Cadenas estaticas: Desarrollan fuerzas contra el efecto de la gravedad, las cuales nos
permiten mantener un balance en nuestra postura bipeda.
e Cadenas dinamicas: hacen posible nuestro movimiento.

Para una postura correcta en el plano sagital el punto de referencia fijo se localiza ligeramente
por delante del maléolo externo y representa el punto base del plano medio coronal del cuerpo
en un alineamiento ideal.

Los puntos que coinciden con la linea de referencia son entonces [100]:

e Por delante del maleolo externo

e Por delante del eje de la articulacion de la rodilla

e Por detras del eje de la articulacion de la cadera

e Por los cuerpos de las vertebras lumbares

e Por la articulacién del hombro

e Por el cuerpo de la mayoria de las vértebras cervicales
e Por el meato auditivo externo

e Por detras del vértice de la sutura coronal

En el plano anterior del cuerpo, la linea pasa por el centro del cuerpo dividiéndolo en dos
hemi-cuerpo.
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Figura 74.- Linea de referencia para una correcta postura en el plano anterior (izquierda), en el plano

sagital (derecha) [101].

Las variables que se miden en esta prueba son:

En el plano frontal:

1.

Angulo de inclinacion de cadera (0/cadera)- - Angulo de la recta que une los centros
de rotacion de cadera respecto a la horizontal.
Angulo de inclinacion de rodillas (0 /roaitia)- -Angulo de la recta que une los centros
de rotacion de rodilla respecto a la horizontal

Angulo de inclinacion de tobillos (8/tobitios)- - Angulo de la recta que une los centros
de rotacion de tobillo respecto a la horizontal

Para el plano sagital se mide:

1.

Angulo de verticalizacion de muslo (0\f6mur)- - Angulo de la recta que une los centros
de rotacion de cadera y rodilla respecto a la linea de referencia.

Angulo de verticalizacion de pierna (0)¢tibia)- - Angulo de la recta que une los centros
de rotacion de rodilla y tobillo respecto a la linea de referencia.

Angulo de verticalizacion de pie (O\pie)- - Angulo de la linea que une el centro de
talon con la cabeza de segundo metatarsiano.

Eje Mecéanico de Rodilla

Para la prueba del eje mecanico de rodilla, se obtienen los siguientes datos:

1.

Angulo del eje mecanico de rodilla. - La persona se coloca en postura neutra, con los
pies completamente apoyados en el piso, de tal manera que se alineen los centros de

cadera, rodilla y tobillo para cada pierna. Se calcula el angulo exterior formado entre
el eje mecanico de fémur y el de tibia.



Figura 75.- Eje mecanico de rodilla es el angulo exterior (izquierda) existente entre la linea 1y 2 [102].

2.

Angulo maximo de rodilla en valgo. - La persona junta sus rodilla, separando los
tobillos. Se mide el angulo del eje mecéanico.

Angulo maximo de rodilla en varo. - La persona junta su tobillos, pudiendo o no
juntar las rodillas. Se mide el angulo del eje mecanico.

Analisis de Marcha

Realizado con el sistema de captura de movimiento BTS de la Unidad de Biomecanica
compuesto de 11 cdmaras infrarrojas BTS Smart-DX 100 y una plataforma triaxial BTS-
P6000 (especificaciones en anexos)

Para el analisis de marcha se obtendran los siguientes resultados.

1.

4.
5.

Angulos de cadera (flexion-extension, abduccion-aduccion y rotacion externa e
interna).

Angulos de rodilla (flexion-extension, abduccion-aduccion y rotacion externa e
interna).

Angulos de tobillo (flexion-extension, abduccion-aduccion y rotacion externa e
interna).

Vector de Reaccion del Piso.

Momento de Aduccion de Rodilla.

Evaluacion funcional de ortesis
Considerando los siete objetivos definidos por la OAPA para una ortesis, se asocié cada
objetivo a una funcion que debe realizar la Ortesis. Lo anterior entrega lo siguiente:

1. Alinear biomecénicamente.
2. Corregir alguna deformidad.
3. Proteger una lesion.



4. Asistir en una rehabilitacion.
5. Reducir el dolor.

6. Mejorar la movilidad.

7. Aumentar la independencia.

Para cada objetivo, se asocié una funcidn a una variable biomecanica que previamente se
haya obtenido en alguno de los protocolos realizados anteriormente. Debido a que algunos
objetivos son variables cualitativas (independencia, movilidad, etc.), éstos, fueron
descartados a pesar de que existan métodos evaluativos empleados por los fisioterapeutas y
rehabilitadores a nivel clinico. De tal manera que solamente 4 objetivos tienen interpretacion
biomecénica directa. Estos objetivos fueron

e Alinear biomecanicamente. - Se evaluara con el analisis de postura y la prueba de eje
mecénico en bipedestacion.

e Corregir alguna deformidad. - Se evaluara empleando baropodometria en
bipedestacion.

e Proteger una lesion. - Se evaluara con el momento de aduccién en rodilla empleando
el modelo de dindmica inversa de Helen Hayes.

e Mejorar la movilidad. - Se evaluara con la flexion-extension de cadera y rodilla'y con
la flexion plantar y dorsiflexion en tobillo obtenidas mediante el anélisis de marcha.

Para cada una de estas pruebas se analizaran 12 ortesis o intervenciones biomecanicas. Las
ortesis seleccionadas fueron las siguientes:

Tabla 9.- Ortesis empleadas para este protocolo.

Intervencion Caracteristicas
1.- Rodillera deportiva con abertura rotular e Hecha de neopreno, con correas de
velcro.
e Cuenta con una abertura para la
alineacion rotuliana y con silicona
deformable en la periferia de la

abertura.
e Unitalla
du ,
2.- Rodillera deportiva con abertura rotular e Similar al modelo anterior con la
con varillas. incorporacion de varillas laterales de

silicona deformable para el soporte
de la articulacion en carga.
e Unitalla




3.- Rodillera deportiva con abertura rotular

Semejante al primer modelo de
rodillera, s6lo varia en tamafio (mas
grande para sujetar mas area de la
piernay el muslo).

Unitalla

.- Y
4.- Rodillera deportiva con abertura rotular
y varilla

Semejante al modelo dos de
rodillera, pero con la incorporacion
de una mayor area de contacto con
la superficie de la pierna y el muslo.
Unitalla

5.- Rodillera elastica estandar

Rodillera elastica unitalla. El tipo de
ortesis mas sencillo de todos para
estabilizar la articulacion.




6.- Rodillera elastica GenuTrain de la
compariia Bauerfeind (checar anexo C.2)

Rodillera  tipo manga para
estabilizar la articulacion de la
rodillay reducir el dolor en personas
con OA leve y moderada.

Alineacion atelar con vendaje
neuromuscular

Técnica de colocacion: Se realizd
una medicién desde la tuberosidad
tibial con rodilla flexionada hasta 5
cm por encima del borde superior de
la rétula. Se realiz6 un corte en Y al
vendaje neuromuscular, paciente se
encuentra sentado con rodilla
flexionada en 90°, colocando de la
base inicial sin tension sobre la
tuberosidad de la tibia anterior, al
pegar el resto de la base de genero
una tension del 50% mientras el
sujeto estiraba la rodilla lentamente
y se coloco la base final sin tension
con la rodilla flexionada a 90°.




8.- Ortesis Guardian para OA (checar anexo
C.3)

Ortesis funcional para aliviar el
dolor en pacientes con OA de leve a
moderada.

Ortesis de tipo abrazadera.
Correccién para desgaste medial.
Talla acorde a la persona.

Tipo de correccién de acuerdo a la
patologia identificada.

Con mecanismo de regulacion de la
flexo-extension.

Almohadillas de aire para mejorar el
contacto de la abrazadera con la
ortesis.

9.- Baston

Bastdn de aluminio con mango tipo
aleman.
Ajustable

Este contenido se considera confidencial. Para acceder a éste, favor de ponerse en
contacto con la Dra. Maria del Pilar Corona Liray el Dr. Alejandro C. Ramirez, del
Centro de Disefio e Innovacién Tecnologia (CDMIT), Facultad de Ingenieria, UNAM.
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contacto con la Dra. Maria del Pilar Corona Liray el Dr. Alejandro C. Ramirez, del
Centro de Disefio e Innovacion Tecnologia (CDMIT), Facultad de Ingenieria, UNAM.




"A menos hechos, mas fuerte es la opinion.”

- Arnorld H. Glasow

Resultados

Protocolo enero de 2015
El primer paso del protocolo es la captura de la postura de la persona. Para ello, se colocaron
los 15 marcadores de acuerdo a Helen Hayes. Esto entrego los siguientes resultados:

GO0 70O 800 S00 1000

a00

200 300

100

Figura 76.- Marcadores optoreflectivos capturados por el sistema BTS (derecha). Identificacion de los
marcadores en el espacio (izquierda).

A continuacién, se realizan la generacion de los centros de rotacién de cadera, rodilla y
tobillo.
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Figura 77.- Marcadores con los centros de rotacion de cadera, rodilla y tobillo correctamente ubicados.

Trazando las lineas horizontales que unen cada centro de rotacion derecho con izquierdo
obtenemos:
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Figura 78.- Identificacion de la inclinacion de la cadera, rodillas y tobillos.
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Analisis postural

Para el andlisis postural, se han obtenidos los siguientes angulos empleando solamente los
marcadores 3, 5, 7, 10, 12, 14 (marcadores de maléolo lateral, epicondilo femoral y cresta
iliaca anterosuperior, respectivamente), de manera muy similar a como se hace en la clinica.

Tabla 10.- Resultados de la inclinacion de los centros de rotacion

Angulo Imagen [°] BTS [°] Error absoluto
Cadera 2 1.55 0.45
Rodilla 354 83.53 0.47
Tobillo 357 88.51 0.49

Lo anterior comprueba la validez de la ubicacidn de los centros de rotacion y la posibilidad
de emplearlos para determinar las variables posturales como el angulo de inclinacién y el
angulo de verticalizacion.

Eje mecénico de rodilla

Considerando que los centros de rotacion de cada articulacién se encuentran correctamente
determinados se procede con la validacion del eje mecanico de rodilla. Para ello, se obtiene
los ejes mecanicos de fémur y tibia y se calcula el angulo existente entre ellos.




S T

; i ..:{i.”.”.ﬁ

i : i i
Foo 800 900 1000

1
GO0

!
A00

I
300

!
200

1
100

o

o

1 1
= - =
B B

350
-100

Figura 79.- Gréfica del eje mecénico de rodilla.

El eje mecanico de rodilla del BTS se compara con aquel determinado por radiometria.

Tabla 11.- Resultados del eje mecanico de rodilla

Angulo de eje | Radiometria [°] BTS[°] Error relativo [°]
mecanico

Miembro izquierdo | 181.9 181.54 0.36

Miembro derecho 185.2 184.86 0.34

Anélisis de marcha
Con los centros de rotacion correctamente determinados, se continua con la generacion de la
cinematica angular durante un ciclo de marcha.

Los resultados obtenidos se compararon con ejemplos de reporte de marcha de la tesis
doctoral del Ph. D. Michael Peter Dillon, de la Universidad Tecnoldgica de Queensland,
Australia [103].
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Figura 80.- Resultados del analisis de marcha obtenido (izquierda) contra un ejemplo publicado (derecha)

[103].

Como puede observarse claramente, los angulos de cadera y rodilla se encuentra dentro de
los rangos reportados en literatura. Lo que se realizara entonces es la validacion del angulo
de dorsiflexion y flexion plantar. Para ello, se realizd una prueba con un goniémetro disefiado
por alumnos de la facultad (checar anexo A.7).
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Figura 81.- Comparacion del angulo de tobillo obtenido por captura de movimiento y por goniometria.

Como puede observarse, el rango obtenido por el goniometro puede considerarse correcto.
El error existente en los datos de la prueba se debe a que el gonidmetro sigue un plano de
movimiento paralelo al pie, un plano que difiere al plano de movimiento establecido por
Helen Hayes para determinar la rotacion angular de flexion del pie. No obstante, podemos
determinar que el angulo obtenido por Helen Hayes es correcto, validando la obtencién de la
cinematica angular empleando el sistema de captura de movimiento de BTS. Estos angulos
fueron validados también con un analisis de vision.



Protocolo octubre de 2015

Las IMUs fueron validadas contra vision y se determin0 un error menor de 2° a comparacion
de los resultados entregados por los gonidmetros. Los goniémetros fueron validados contra
un sistema de vision.

Anélisis de marcha
Para el sujeto de estudio en cuestion, se obtuvieron los siguientes desplazamientos angulares
(comparando contra el grupo control):

Tabla 12.- Resultados del analisis de marcha del sujeto de estudio.

Cadera izquierda Cadera derecha

de

......

oo 08 Mot [N

Rodilla izquierda Rodilla derecha




Tobillo izquierdo ‘ Tobillo derecho

Comparando los resultados contra el grupo control, obtenemos lo siguiente:

Tabla 13.- Comparacion del analisis de marcha de la sujeto de estudio contra el grupo control.

Cadera izquierda Cadera derecha

Rodilla izquierda Rodilla derecha

0 de Marcha




Tobillo izquierdo Tobillo derecho

Los siguientes resultados demuestran como los desplazamientos angulares de flexion y
extension se van alterando cada mas conforme el elemento de la cadena cinematica se va
alejando del cuerpo. La movilidad en cadera derecha e izquierda no muestra alteraciones
significativas. Lo mismo ocurre para las rodillas, donde la movilidad de la rodilla derecha (la
rodilla lesionada) presenta un rango un poco menor de movilidad (menor a 5°) con respecto
a su contraparte. De igual manera que el sujeto de estudio del protocolo de enero de 2015, la
persona presento alteraciones en la dorsiflexion y flexion plantar. La dorsiflexion para ambos
sujetos de estudio se encuentra en un rango muy elevado, acompafiado por una flexion plantar
muy reducida. Esto muestra que para realizar una intervencion biomecénica significativa que
mejore la movilidad de la persona (asemejandola lo méas posible al comportamiento del grupo
control), la drtesis de rodilla a disefiar tiene que modificar la biomecénica principalmente en
el elemento més afectado, en este caso, en el érgano terminal, el pie. La orientacion del pie
es critica para el correcto direccionamiento de fuerzas que el tobillo tiene que realizar hacia
la pierna. El simil con la robotica consiste en considerar que los errores de posicionamiento
de los eslabones (lo cuales hay que recalcar que son no lineales) se van a acarreando con la
repercusion de ser evidentes en el 6rgano terminal. Considerando lo anterior, la drtesis tiene
que garantizar una correcta alineacion del tobillo para reducir los esfuerzos en demasia
presentes en rodilla.

Los resultados presentados en este protocolo demuestran que es mas significativo desde el
punto de vista de investigacion el comprar los resultados contra un grupo control de
caracteristicas antropométricas similares a la de la persona en estudio, a diferencia de buscar
referencias en literatura o publicaciones similares realizadas con antropometrias claramente
no definidas.

Baropodometria
En la baropodometria, se obtuvieron los siguientes resultados:

Para la prueba estatica:



Figura 82.- Baropodometria estatica obtenida del sujeto de

estudio.
Tabla 14.- Resultados del analisis plantar.
Anteropié Izquierdo Anteropié Derecho
Superficie [cm?] 54 Superficie [cm?] 46
Carga [%] 37 Carga [%] 33
Relacion R/A [%] 75 Relacion R/A [%] 64
Retropié Izquierdo Retropié Derecho
Superficie [cm?] 27 Superficie [cm?] 33
Carga [%] 12 Carga [%] 18
Relacion R/A [%] 25 Relacion R/A [%] 36

Comparando contra una baropodometria sana:




Tabla 15.- Resultados de un analisis plantar sano.

Figura 83.- Ejemplo de una baropodometria sana.

Anteropié Izquierdo Anteropié Derecho
Superficie [cm?] 60 Superficie [cm?] 60
Carga [%] 23 Carga [%] 23
Relacion R/A [%] 45 Relacion R/A [%] 45
Retropiée Izquierdo Retropié Derecho
Superficie [cm?] 50 Superficie [cm?] 50
Carga [%] 27 Carga [%] 27
Relacion R/A [%] 55 Relacion R/A [%] 55

Se evidencia una diferencia considerable en la superficie de apoyo plantar entre el pie
izquierdo y el derecho. Lo anterior corresponde a un mayor apoyo en el pie izquierda para
mantener una mayor carga (55 %) en el pie izquierdo a diferencia del pie derecho (45%). La
diferencia de carga no es tan significativa, pero demuestra una tendencia para mantener la

postura apoyando menos peso en la pierna lesionada (derecha).

Los resultados mas significativos corresponden al hecho de que la mayor parte de la carga
recae sobre la porcion anterior el pie, en vez de la porcion posterior, la cual posee mayor
superficie y estructura 6sea para soportar mas carga. Esto destaca que para poder disefiar una
oOrtesis compensatoria para la rodilla, esta debe de modificar el apoyo plantar en
bipedestacion ocasionando un desplazamiento hacia la parte posterior del pie para que la
rodillera en estatico, realice una compensacion adecuada de la fuerza.

Para la prueba dinamica:
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Figura 84.- Baropodometria dinamica de la sujeto de estudio.

Se observa un claro desequilibrio en las fuerzas presentes durante el apoyo de cada pie. El
pie izquierda carga mayor fuerza, la fuerza distribuyéndose tanto en el retropié como en el
anteropié, a diferencia del pie derecho, cuyo contacto con del talén con el pie no involucra la
presencia de gran carga. La carga del pie derecho tiene a concentrarse en la porcion exterior
del pie derecho, mostrando la inestabilidad del pie para cargar con toda la superficie plantar.

Tomando en cuenta los resultados anteriores, la oOrtesis de rodilla tiene que realizar una
interiorizacion del vector de reaccion del piso para que el apoyo plantar en el retropié sea el
adecuado. De igual manera, la oOrtesis tiene que posicionar el pie de manera correcta para
brindar de estabilidad al pie durante la carga, para con ello lograr una distribucién mas
homogénea en entre la parte interior y exterior del pie. Lo anterior, contribuird a ocasionar
que las gréficas de fuerza entre el pie derecho y el izquierdo sean més similares, ocasionando
una compensacion correcta a nivel baropodométrico.

Orientacion de segmentos

Finalmente, el Gltimo objetivo del protocolo se cumpli6 satisfactoria. Con la informacion
obtenida de las pruebas, se logro identificar al arreglo de angulos de Euler que utilizan las
IMUs para determinar su orientacion. Las IMUs utilizan la “convencion-x de los angulos
eulerianos, donde la primera rotacion (precesion, ¢) se realiza sobre el eje z, la nutacion ()
se realiza en torno al eje x anterior, ahora X’ y la ultima rotacion (rotacion interna, ) se
realiza sobre el eje z anterior, es decir, z’.

Lo anterior, nos permite obtener los angulos de Euler para un recorrido en linea recta de
marcha para el centro de masa del pie.
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Figura 85.- Angulos de Euler del centro de masa de pie para 5 eventos de marcha.

Con la informacion obtenida de las pruebas se puede definir los parametros que una ortesis
compensatoria de rodilla debe de satisfacer para ser funcional. Asimismo, la informacién de
los angulos eulerianos nos permite concluir la programacion del protocolo de Helen Hayes
con la obtencion de la dindmica inversa.



Protocolo enero de 2016

Para la obtencion de la dinamica inversa, fue necesario la redefinicion del sistema de
referencia XYZ del laboratorio. El eje X quedo en direccion anterior, el eje Y en direccion
lateral y el eje Z hacia arriba.

Vector de reaccion del piso

Con las plataformas triaxiales de la Unidad de Biomecénica, se obtuvo la “mariposa” de
fuerza del sujeto de estudio. La grafica obtenida se compard con lo reportado en literatura
[104].
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Figura 86.- Resultado del vector fuerza de reaccion del piso (izquierda) contra literatura
(derecha) [104].

Dinamica inversa

Con el vector de fuerzas que funciona como vector de entrada para el célculo de la dinamica
inversa empleando el método Newton-Euler, podemos comenzar a determinar los &ngulos de
Euler para cada segmento del cuerpo (cadera, rodilla y tobillo) para el miembro a analizar
(izquierdo).




Tabla 16.- Resultados de la orientacion, velocidad y aceleracion angular del pie izquierdo.

Orientacion del pie izquierdo
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Aceleracion angular del pie izquierdo
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De igual manera, se determinaron las posiciones, velocidades y aceleraciones lineales para
los centros de gravedad de los segmentos corporales de miembro inferior.



Tabla 17.- Resultados de la posicién, velocidad y aceleracion lineales del centro de gravedad del pie
izquierdo.

Posicion del centro de gravedad de pie izquierdo
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Aceleracidn lineal del centro de gravedad de pie izquierdo
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Con los datos de las velocidades y aceleraciones angulares como lineales, se resuelve la
dindmica inversa. Para fines de este protocolo solamente se ilustra a continuacion la
obtencion de la grafica del momento de aduccion en rodilla (ya que es la variable de interés
para validar las diferentes ortesis de rodilla) y el momento de flexion plantar.

Tabla 18.- Resultados de momentos anatémicos.

Momento de aduccion en rodilla 70 Knee moment
' 80 7/ /\Abduclors
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= © ™ | Figura 87.- La linea puntada indica analisis de pie
descalzo [105].
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Comparando los resultados obtenidos con los reportados en literatura, podemos determinar
que la obtencion de la dindmica inversa se realizé de manera satisfactoria y que este modelo
de HH puede emplearse para validar la funcién de la ortesis de rodilla compensatoria para
reducir el momento de aduccion de rodilla y, por ende, reducir el dolor en las personas con
OA (como se establecio en los capitulos anteriores).



Protocolo julio 2016

En la primera prueba de alteracion inmediata de la movilidad de una ortesis, se evaluo la
flexion-extension de cadera, rodilla y tobillo, obteniendo los siguientes resultados:

-




Anguls & 1

Figura 89.- Resultados del anélisis de marcha de los desplazamientos angulares con y sin oOrtesis.

Estos resultados demuestran la dificultad para analizar las graficas del desempefio de la
movilidad en funcion de su gréafica. Las ortesis realizan modificaciones en toda la cadena
cinematica, dificultando la determinacién de que si una Oértesis mejora o empeora la
movilidad articular. Por ejemplo, una értesis genera modificaciones en cadera que pueden
considerarse disminuciones en la movilidad, mientras que aumenta la flexion en rodilla. Se
requiere un andlisis mas profundo y cuantitativo que mida la movilidad generada por cada
Ortesis en cada articulacion. No obstante, debido a que los resultados de la flexion en tobillo
son aquellos que presentan mas variaciones, se comprueba la consideracion de que el tobillo
tiene que estar correctamente orientado para brindar una compensacion dindmica correcta.
Considerando lo anterior, podemos concluir que, para el tobillo, la értesis que mejora mas la
movilidad es la 6 y la que menos movilidad ofrece es la 2. La ortesis 3 no generd
modificaciones circunstanciales en la biomecanica del tobillo.

En lo referente a la segunda prueba (baropodometria estatica), se presentaron resultados muy
similares a los obtenidos en la prueba anterior. Cada dispositivo ortopédico genera
correcciones muy similares que no pueden analizarse de manera intuitiva. No obstante, todos
los andlisis de las rodilleras presentaron mejoras significativas en el apoyo plantar,
demostrando que cada dispositivo ortopédico permite una correccion baropodométrica
apreciable. Considerando lo anterior, se realizé un prototipo rapido de una Ortesis de tipo
abrazadera sin el empleo de un mecanismo de bisagra ni los eslabones, es decir, solamente
enfocandonos en la sujecion de la rodilla para fines de estabilidad de la articulacion. El
prototipo se muestra a continuacion:



Este contenido se considera confidencial. Para acceder a éste, favor de ponerse en contacto
con la Dra. Maria del Pilar Corona Liray el Dr. Alejandro C. Ramirez, del Centro de
Disefio e Innovacion Tecnologia (CDMIT), Facultad de Ingenieria, UNAM.

Figura 90.- Prototipo répido de encapsulamiento de rodilla para estabilizacion rotuliana.

Los resultados obtenidos al evaluar la baropodometria fueron los siguientes:

Figura 91.- Resultados de una baropodometria sin értesis (izquierda) y con el prototipo rapido (derecha).

Como puede observarse, al realizar la estabilizacion de la articulacion mediante la accién de
correas que tensionan tela que envuelve a larodillay una abertura para la alineacion rotuliana,
es suficiente para cumplir una correccién significativa.

La superficie plantar se incrementé muy cercana al doble (generando una reduccion en la
presion maxima). Los ortejos recuperaron su funcion de apoyo y las relaciones de carga se
regresaron a valores aceptables.

Para la tercera prueba, se repitié el problema identificado en las pruebas anteriores. Las
variaciones entre cada Ortesis no eran muy significativas para el vector de reaccién del piso.
Su variacion no permite una clara determinacion de la descarga de la articulacion con la



evaluacion directa de la grafica. Se encontrd que las drtesis solamente ocasionaban una
variacion en el primer maximo de la grafica (cercana a 70 N) y la variacion era inexistente
para el segundo maximo.
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Figura 92.- Comparacion del vector de reaccion del piso con y sin Ortesis.

Considerando lo anterior, se encontro que la ortesis 2 y 4 fueron las mejores rodilleras que
descargaba la articulacion en 7.13 [kg] en su componente vertical. La értesis que presento
menos descarga de la articulacion fue la 3, mientras que la 7 aumentaba la carga en la
componente vertical.

Finalmente, los resultados obtenidos en las tres pruebas hacen presente que mejoras en la
movilidad no tienen relacion directa con las mejoras en el apoyo plantar estatico ni en el
vector de reaccion del piso. Asimismo, se hace evidente que se requiere un criterio mas



selectivo de las variables a evaluar para determinar que Ortesis realiza mejor cada funcion en
particular. El disefio de una ortesis de rodilla tiene que considerar tanto variables estaticas
como dindmicas y la mejor rodillera sera aquella que mejore el desempefio en cada funcién
particular sin que necesariamente sea la mejor en una funcién particular.

Conceptos generados
De las pruebas de marcha y de baropodometria se obtuvieron las siguientes consideraciones
de disefio:

1.- La abertura rotuliana es necesaria para una correcta alineacion de la patela durante la
marcha y con ello evitar las alineaciones incorrectas de la cadena cinematica.

2.- La estabilidad de rodilla se resuelve tensando con correas que abracen la articulacion. No
obstante, se tiene que evitar tocar zonas de la rodilla que cause dolor o malestar en el paciente.

3.- El correcto apoyo baropodométrico se corrige mediante la fuerza de compensacion que
genera los eslabones sobre la rodilla, sin necesidad de un mecanismo de bisagra que trasmita
la fuerza.

4.- La funcién del mecanismo de bisagra consiste en trasmitir los movimientos correctos de
alineacion de toda la cadena cinematica para impedir una concentracion excesiva de
esfuerzos en la articulacion, principalmente en la zona afectada durante la marcha y en la
bipedestacion, su funcion consiste en impedir que el fémur se apoye totalmente sobre la tibia.

5.- La movilidad es el efecto de los factores dindamicos que intervienen en toda la cadena
cinematica. Es mas importante la compensacion dinamica y para ello, es mas facil la
manipulacion de la orientacion de los segmentos antes de una manipulacion de las fuerzas.

6.- Los dispositivos ortopédicos generan la imposicion de una biomecanica. Esta
biomecanica difiere de la biomecanica natural del paciente y genera inconformidad al
momento de la colocacion del dispositivo. Este problema surge debido a que las Ortesis
fueron disefiados en tallas, considerando una antropometria que puede diferir de la persona
afectada y no hay garantia que la biomecéanica impuesta por la Ortesis sea una biomecénica
que realice la compensacion a nivel dindmico.

Los anteriores conceptos realzan la diferencia existente entre una correccién y una
compensacion biomecanica. Una correccion biomecanica (para este tema de investigacion)
consiste en la imposicion de un patron de marcha y/o apoyo plantar con la finalidad de que
estas variables se asemejen lo mas posible a los resultados obtenidos de un grupo control. La
compensacion biomecéanica consiste en la modificacion de ciertas variables para eliminar un
problema particular de la persona, respetando en lo mas posible los patrones individuales de
la persona.

La mayoria de las ortesis comerciales van a generar una imposicion biomecénica con la
finalidad de corregir la concentracion anomala de carga en rodilla. No obstante, una rodillera
compensatoria es inexistente. Una rodillera compensatoria para el desgaste de cartilago tiene
que respetar por completo la cinematica del usuario mientras que, al mismo tiempo, reduce



la concentracion de esfuerzo perjudiciales en rodilla. Lo anterior se resumen en el siguiente

cuadro.

Tabla 19.- Diferencia entre correccion y compensacion biomecanica.

Correccidon biomecanica

Compensacién biomecanica

Busca asemejar los patrones biomecénicos a
un grupo control.

Busca reducir en lo méas posible la variable
critica.

Pondera la reduccion de movilidad con la
finalidad de una mejora dindmica.

Entiende la movilidad como una
consecuencia de las variables dinamicas.

No respeta los parametros individuales del
paciente.

Antepone los parametros individuales del
paciente.
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Pruebas de validaciéon de ortesis

Mejorar la movilidad

A continuacion, se muestran las variaciones en las flexiones de rodilla y tobillo (al ser los
elementos que presentan mas desviacién). Se graficaron los puntos maximos y minimos de
los desplazamientos angulares. Esto genera una superficie al unir los puntos. Entre méas area
tenga la figura, esto significa una mejora en la movilidad. Una mejora positiva genera un
aumento en los puntos méaximos y minimos, de tal manera, que el dispositivo ortopédico que
genera mas movilidad es el de mayor &rea.

Tabla 20.- Resultados de la movilidad de diferentes ortesis

Angulo de rodilla

Primer maximo

60
50
40
30
20 L
Sin ortesis
4 Ortesis 1
-10 =@ (Ortesis 2
) —o—(rtesis 3
Ortesis 4

Segundo maximo Punto minimo




Angulo de rodilla
Primer maximo
70

60

Segundo maximo

Punto minimo

=@=S5in ortesis
== (rtesis 5
== (rtesis 6
=@=Ortesis 7
=0=0(rtesis 8

Angulo de rodilla
Primer maximo
60

50
40
30

Segundo maximo

Punto minimo

=0—Sin Ortesis
== (rtesis 9

== Ortesis 10
=0 Ortesis 11
== (rtesis 12
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Angulo de tobillo
PiTgr minimo

Segundo maximo Primer maximo

Segundo minimo

=@=Sin Ortesis
=0=0Ortesis 1
== (rtesis 2
—o—Ortesis 3
== Ortesis 4

Angulo de tobillo

Pimer minimo
15

Segundo maximo Primer maximo

Segundo minimo

=@==S5in ortesis
—0-(rtesis 5
—o—Ortesis 6
—o—Ortesis 7
—o—Ortesis 8
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Angulo de tobillo

Pimer minimo

15
10
5
0
-5
-10

Sin ortesis

Ortesis 9

Segundo maximo Primer maximQege Ortesis 10

Ortesis 11

Ortesis 12

Segundo minimo

Los resultados anteriores demuestran que las ortesis que mejoran la movilidad fueron la 11,
la 7, sequidas de la 10, 9 y la 5. Es interesante destacar el comportamiento de la ortesis 10,
la cual presenta un comportamiento en tobillo muy cercano al del baston (6rtesis 9). Esto
demuestra que la ortesis en fines de movilidad genera un comportamiento similar al del
empleo de un baston, el dispositivo ortopédico por excelencia. A su vez, la ortesis 12,
presenta la particularidad de generar una modificacion escasa en la movilidad, a tal grado,
que su patron es muy similar al del sujeto de estudio sin értesis. Una posible explicacion de
esto se debe a que, con una compensacién dindmica, la persona automaticamente regresara a
los patrones de movimiento mas comodos para él, es decir el patrén de movimiento de toda
su vida.

Correqir
Los resultados de la baropodometria entregaron los siguientes resultados. Como se menciond

anteriormente, para realizar una correccion es necesario que la persona apoye mas el area del
anteropié para con ello empiece a utilizar el arco y los ortejos como apoyo, y con esto,
disminuir la presion en el retropié. Esto genera una estabilizacion de la carga total del pie
izquierdo de tal manera que se encuentre cercana al 50%.



Tabla 21.- Resultados de la correccién baropodométrica.

Presion en antepié [gm/cm”2]
900
800
700

600
500 ., .

H Presion media
40 ® Presion maxima
30
20
10

Sin ortesis Baston Ortesis 10 Ortesis 11 Ortesis 12

o O O o o

Presion en retropié [gm/cm”2]
900
800
700

600
200 ® Presion media
40 ® Presion maxima
30
20
10

0

Sin ortesis Baston Ortesis 10 Ortesis 11 Ortesis 12

o O O o
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Antepié- Superficie [cm”2] y Carga [%]
80
70
60

50

40 m Superficie

3 m Carga
2

SRR R

0

Sin ortesis Baston Ortesis 10 Ortesis 11 Ortesis 12

o

o

o

Retropié- Superficie [cm"2] y Carga [%]
50
45

40

3

3

2 u Superficie
2 m Carga

15

1

Sin ortesis Baston Ortesis 10 Ortesis 11 Ortesis 12

o U1 o wu

o U1 O

Los resultados de la baropodometria demostraron que las mejores Ortesis para corregir el
apoyo plantar fueron la ortesis 12 y 10. Esto se debe a que aumentan la superficie del antepié
(debido a que la persona ahora emplea los ortejos para apoyarse) y al mismo tiempo la carga.
Esto genera una disminucion en el retropié en términos de la presion existente, realizando
una correccion significativa en el apoyo plantar.

Alinear

Para este caso, se va a realizar una evaluacion de la variacion de la postura en bipedestacion
con motivo de la mejora baropodométrica de la ortesis. La értesis deben de generar
modificaciones en la alineacién natural de la persona para redirigir los esfuerzos en las
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articulaciones. Aun asi, el mejor dispositivo es aquel que acerque los &ngulos medidos a los
valores correctos.

Tabla 22.- Resultados de la alineacion postural del sujeto de estudio.

Inclinacion cadera [°]
1.8
1.6

1.4
1.2
0.8
0.6
0.4
0.2
Sin 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11

Inclinacion rodillas [°]

—_

o

12

90
88
86
84

8

8

7

7

7 1

7

- 0
Sin 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11

12

N N O 00 O N
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Inclinacion tobillos [°]
90

8
8
8
8
s |
78
Sin 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 M 12

(o]

o

N

N

o

Verticalizacién muslo [°]

o|||| “ ‘ I||
Sm 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12

- N W N U o

Verticalizacion pierna [°]
180

178
176

174
17
17
16
16
16
16
160
Sin 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12

N AN O 00O O N
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Verticalizacion pie [°]
100
98
96

94
9
9
8
8
8
8
8
Sin 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12

Eje mecanico de rodilla [°]

O N A O 00 O N

195
190

185

18
17
17 I
165
Sin 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 M 12

El &ngulo de inclinacion de las caderas no muestra alteracion alguna, lo cual demuestra que,
a nivel de alineacion, ninguna ortesis es perjudicial en la postura. En cuanto a la rodilla, las
Ortesis que presentaron mas variacion fueronla 7, 11, 10y 12 en ese orden, las cuales son las
ortesis que presentaron mejoras en la movilidad. Esto demuestra que la movilidad y la
alineacion son fendmenos mutuamente excluyentes, para mejorar la movilidad se tiene que
generar una nueva alineacion que no necesariamente coincidira con la del grupo control, pero
para el paciente en particular, es la mejor alineacién. Esto se ve apoyado con un aumento en
el &ngulo de verticalizacion del pie (el cual es mayor en las Ortesis que generan una mejor
correccion plantar), es decir, la persona aumenta el angulo existente entre el piso y la tibia,
para con ello, redistribuir la carga a nivel plantar.

o

(S,

o
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Proteger
Para proteger a la articulacion de la rodilla de una concentracion excesiva de fuerza, la ortesis

tiene que reducir el momento de aduccion en rodilla. A continuacion, se muestran las graficas
de momento de aduccion de rodilla sin értesis y con Ortesis.
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Figura 99.- Momentos de aduccidn de las diferentes oOrtesis.



Como se muestra en la figura 22, los mejores dispositivos que realizan la funcion de proteger
laarticulacion sonla 7, 10, 11y 12, validando la funcidn principal de reducir la concentracion
de momento en rodilla.



Conclusiones

A lo largo de este trabajo se explicaron los fundamentos y antecedentes que ocasionan un
desgaste de cartilago en rodilla. Asimismo, se compararon diferentes oOrtesis comerciales de
rodilla para determinar las caracteristicas benéficas de cada disefio. Estos resultados muestran
una diferencia significativa entre corregir y compensar el desgaste de cartilago. Una
correccion biomecanica busca asemejar los comportamientos de las variables a aquellos
patrones observados en un grupo control. En cambio, una compensacion biomecanica
pretende identificar la variable critica afectada para solucionar y con ello, respetar en lo mas
posible el comportamiento de las variables biomecéanicas propias del paciente. Desde un
enfoque biomecatrénico, el disefio de una ortesis de rodilla tiene como funcién principal
compensar. Para ello, es necesario emplear modelos biomecanicos, de robdtica y de
mecanismos para la correcta evaluacion de las variables y determinar las variables que
necesariamente requieren ser manipuladas.

Asimismo, es necesario entender la importancia de la dindmica en la funcionalidad de los
dispositivos ortopédicos. La movilidad de una persona, es decir, la cinematica, es
consecuencia de las variables dinamicas que estan interactuando en una persona. La
resolucion de las ecuaciones dinamicas genera concentraciones anomalas de energia en las
articulaciones. Esta energia genera una alteracion en el movimiento (variables cinematicas)
de todos los elementos de la cadena cinematica. Lo anterior es la justificacion de que todos
los dispositivos ortopédicos generaran alteraciones en los movimientos de toda la cadena
(cadera, rodilla y tobillo). Esto debe de considerarse dentro del estudio para la generacion de
mejores disefios ortésicos. Hay que destacar que no existe una ortesis perfecta. Cada una
presenta diferentes objetivos a satisfacer y la mejor értesis es aquella que tiene un buen
desempefio en determinadas funciones, sin ser necesariamente la mejor en una categoria
particular. Hay que destacar también la importancia del disefio personalizado de esta clase
de dispositivos. Como los resultados en este trabajo demostraron, es muy complicado que un
dispositivo ortopédico comercial, normado y vendido en tallas, pueda resolver a la perfeccién
la patologia particular de una persona. Esto realza la importancia de tomar en consideracion
las variables inherentes de cada individuo.
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Trabajo a futuro

Los prototipos funcionales desarrollados y analizados en este trabajo, especificamente
hablando, las dos ortesis basadas en el eje policéntrico de rodilla interepicondilar, cumplen
las funciones para las que fueron disefiadas de manera satisfactoria. La siguiente etapa
consiste en la generacion de un producto final que pueda someterse a estudios clinicos
longitudinales con una mayor cantidad de personas afectadas y con la posibilidad de una
valoracion por radiometria para analizar una reduccion en el desgaste de cartilago. Dentro de
la generacion del producto final, se debe realizar la explotacion comercial de las drtesis con
la finalidad de que el dispositivo pueda ser empleado por las personas que lo necesiten.

Un trabajo a mediano plazo sera el desarrollo de una ortesis biomecatronica, ahora si con la
consideracion de todos los elementos que integran a un sistema biomecatronico. El desarrollo
de esta Ortesis inteligente es una evolucion natural y necesaria de esta clase de productos. Los
dispositivos ortopédicos llevan demasiado tiempo compuestos solamente de componentes
mecanicos y estan alcanzando su frontera natural, donde tarde o temprano, los beneficios que
estos dispositivos generen se estanquen por la naturaleza de su limitante tecnolégica y para
lograr mejores tiempos de respuesta y mayor precision, sera necesaria la incorporacion de la
mecatronica. Esto permitira que las ortesis puedan emplearse en el &ambito deportivo donde
las fuerzas, momentos e inercias son demasiado elevadas para un dispositivo ortopédico
mecénico. También es necesario que las drtesis no suplan la labor de los musculos. Es decir,
la Ortesis biomecatrdnica tiene que identificar al musculo que no esté realizando su funcion
y complementarlo mediante un actuador que auxilie al masculo, brindando con ello soporte
y estabilidad a la articulacion, mientras al mismo tiempo, pueda contribuir a la activacion
muscular del elemento atrofiado.

Considerando lo anterior, se esta desarrollando el siguiente prototipo de ortesis inteligente.
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Figura 100.- Concepto de Ortesis mecatrénica para compensar el desgaste de cartilago.

Este concepto emplea sensores inerciales para determinar la orientacion del miembro
inferior, para que en conjunto con electromidgrafos se realice una compensacion dinamica
en tiempo real mediante el accionamiento de muasculos neumaticos (a través de un sistema
de control) para que un masculo neumatico complemente la funcién que un muasculo no
pueda realizar y reducir la concentracion andémala de esfuerzos en rodilla. Este dispositivo
podria ser empleado en pacientes con un desgaste articular significativo o pacientes que
practiquen deportes de alto impacto.

Conceptos similares al mencionado anteriormente permitiran que la brecha entre dispositivo
ortopédico y dispositivo de rehabilitacion se acorte, donde la ortesis por sus capacidades de
compensacion de fuerza, control de posicion-orientacion y estabilizacion de la articulacion,
se convierta en un dispositivo de rehabilitacion in situ, donde una persona pueda realizar
rehabilitacién a medida que continta desempefiando sus actividades cotidianas.
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Anexos

A. Instrumentacion

Goniémetro Vernier

Force Plate Vernier

Plataforma Baropodométrica freeMed 120x50
Shadow Lower Body System

BTS Smart-DX 100

BTS P-6000

Sistema de goniometria UNAM

NoobkwhE

B. Protocolos
1. Enero 2015
2. Octubre 2015
3. Enero 2016
4. Julio 2016

C. Ortesis
1. Contacto de empresas desarrolladoras de értesis
2. Bauerfeind GenuTrain
3. Guardian OA Rehabilitator

D. Pruebas
1. Anaélisis de postura
2. Ejemplo de reporte
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Ll ....;
SENSOR
medico’

Technology in Moticn

FreeMED 120x50 Maxi

The new paropodometry platform of Medica feet from aluminum, weighing only 8.5 kg and
sampling frequency of 300 Hz, provided to health professionals with carry bag.

Technical characteristics

e Sampling Frequency : 300 Hz

e Material: aluminum

e Carry bag

e 24 K gold sensors from elastic rubber
e Thickness: 8 mm

e Connection type USB 2.0

o Power Supply: 15 Vcc

e Power consumption: 300 mA

e Analysis: 2.5 dpi XY, 8 bit Z
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http://www.sensormedica.com/site

Matrix scan

10 bit independent calibration
Operating temperature : 0°C-55°C
Maximum pressure: 150 N / cm2
Product certification: CE

EMC standards : EN 6240-1-2-3.
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SHADOW

Tech Specs

Sensors

17 precision inertial
3-axis accelerometer, gyroscope,

2 pairs pressure insoles
Sample rate

100, 200, or 400 Hz
1000 Hz internal update rate

Orientation

Drift free,
0.5° static
2° dynamic accuracy

Size
33 x 18 x 6 mm miniature sensors
Weight

1.1 kg (2.4
6.5 kg (14.3 Ibs) travel case

Battery

35
6700 mAh
2 packs and dual charger

Wireless

Wi-Fi

Indoor Range 32
Outdoor Range 95 m (310 ft)

Controller

measurement units

3D

and

output

Ibs)

magnetometer

data rate

rotation

accuracy

wearable

hours
capacity

802.11n
(105 )



16
Status LED

Latency

20

5 ms wired (USB)

Sensors

ms

GB

storage

wireless (Wi-Fi)

Each Shadow sensor is a precision inertial measurement unit (IMU) consisting of a high
resolution, low noise accelerometer, gyroscope, and magnetometer.

Our sensors are made in the USA from U.S. and imported parts. We use only the highest
quality miniature inertial sensors in our products.

Full Scale Range | Resolution
Accelerometer | +2,4, 8,16 g 0.18 mg
Gyroscope +4000 °/s 0.12 °/s
Magnetometer | +1.3 gauss 0.92 mG

Operating System

Operating System

Works on Windows, macOS, Linux, iOS, and Android devices.

Connectivity

Requires a device with Wi-Fi 802.11n support or a USB Standard-A port.

Modern Web Browser

Some features require a browser with HTMLS5 support.
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3TS SMART-DX

High-precision
optoelectronic system
for the biomecHanical

‘ motion analysis
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BTS SMART-DX

High-precision

optoelectronic system
for the biomechanical

motion analysis

SMART-DX is the 4th generation high-
X oelectronic s

s that confirms

KO

leadership in
advanced miotion analysis solutions.

developrment of

A new standard for innovative
motion analysis

With SMA

anewsetc

DX line able to
ents, even under

orking volume and make this
0 capture extremely rapid and
le movements

esents an evolutionary leap

1es chronizes and
me all kinematic, kinetic,

Designed for the biomechanical motion
analysis

The systern is equipped with BTS SMART-

Suite, a module d software for the data

capturing and visualization

Alternatively the following software are
available in option

TS SMART-Analyzer
anced software

motion analysis, It all

customization th gh aninn Ct-
ports can be designed as
rexquir e printed out, exported or

shared over the internet

BTS SMART-Performance

The best too! for sport movements analysis

trainings and p
predefined ana
sports (i.e, foot

baseball)

BTS SMART-Clinic
This sofution is de
Ba
intemations:
powerful tool for to

body districts evaluations.

ted to clinical assessment,
dated by the
community, itis a

On pProtoce

al body analysis or single

CoUBABPTLOEY < - -
FA4RAENFERNASF Il
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Technical features of Speed and accuracy
. - Accurate marker identification
the SYStem- - High frequency acquisition up to 2000 Hz

- Resolution up to 2048x2048 pixels
- Real Time processing

Quick and easy calibration
-Requires less than 180 secs
-Multivolurne (work also with obstacles)

Use in critical light conditions

-Any loss of precision and accuracy
-Automatic elimination of any reflections
-Can be installed outdoor

=

Data synchronisation and integration

- A single datastation for data acquisition,
processing and analysis of different analogical
and digital devices

- All the kinematic, kinetic, EMG and video
data acquired are synchronised even in the
event of long-lasting acquisitions.

Development tool

For intagration with third party systems

BTS SDK for access to 3D data in real time, trigger
events management, extemnal synchronisation
clock management, kit for isckinetic
dynamometers
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BTS SMART-DX

High-precision optoelectronic system
for the biomechanical motion analysis

BTS SMART-ON

motion aralyis der

BTS SMART-OX 100

Con

s mstion

the mhabitation qymrasim ard an the taring fed Idal for use 11

focal magvem

BTS SMART-DX 400, 700 and 6000

Extiemy satdte Systorms that am well abke to et 1 aratlysis bbaratory dem:

hypcal ¢

¢ froed, and in experimertal use under

BTS SMART-DX 7000

TECHNICAL SPECIFICATIONS *

high performance system desgned for laboatones reeding manrmum peroma

s St epcuition and mk

2h in Toutne s,

8BTS SMART-DX 100

BYS SMART-DX 400

BTS SMART-DX 700

BTS SMART-DX 6000

BTS SMART-0X 7000

Up 104 TWCs for each

Inérated Dl

10 16 TWCe for exch

rastaton

Upta 16T\

Multiphs workstatons connection capabiiity e

oy

Sereot resolution

SO0 1000 (1 50 pin

Acqussition frequency at madmumm resolution

100fps

Madimum aquisition 250

3006ps

XCips

e 00 g volume

2kxdm

<0 3mmon avokime

mm on a volume

4x3Em

<0 Tmm on a volume

Adedm

mm on 3 wlume

Prapro

on Camaras

Tefas

n Camens

on Cameras

Preview Full frame

Fuk frame

Full frame

Ful frame

Full frame.

LED luninaton wavelength 850

B50nm

Orer

BSnm

cted smuit

Unlimited

Unlimited

Unlimited

Unbrni;

Data trarsr hnpioay

Gigabit Ethernet

Gigatnt Ethemet

Gigatat Ethernet

Cigahit Ethromet

TNC prowver

Jeectly sapgihed

Datastathon

by the
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BTS P-6000

The very first digital modular floor for the jumping, walking and
running strength analysis.

BTS P-6000 is a modular sensory floor which measures ground reaction forces throughout its surface,
allowing a deep analysis of a subject’s static postural condition and dynamic postural condition.
The subject can move freely on BTS-P6000 and any contact to floor is used for the dynamic analysis
of movement. This feature makes it an essential, one of a kind tool for the diagnosis and
comprehension of complex conditions suffered by patients with severe neuro-motor dysfunctions. It
can also be used for the performance of biofeedback training for posture and for maximizing sports
professionals’ athletic performance.

BTS P-6000 is a highly reliable, accurate and versatile system and
it replaces all the other traditional analog platforms.



How it works
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BTS P-6000 is a high performance force platform, it's fully digital and equipped with twelve sensors
(transducers) for each platform which break force into its different components and perform an
accurate, high-frequency analysis.
By adding optional video cameras (up to four) it's possible to watch and record the subject from
different angles, give a superimposed representation (augmented reality) of direction and intensity of
force vectors: knowledge about the direction of reactive force in relation to the joints allows the
evaluation of functional overload, injury prevention, the detection of possible load assymetries, and
the adoption of the most successful rehabilitation therapy.

Applications
BTS P-6000 is highly recommended in order to:

choose and validate orthosis and prosthesis;

analyze load symmetry and plan medication or surgery treatments in orthopedics
perform postural evaluations and/or neurological investigations (stabilometric)
consider postural re-education therapy

prevent injuries and enhance sports performance

BTS P-6000 Industrial

This version of the platform measures ground reaction forces throughout its surface, allowing the
impact evaluations of robotic machine or small material handling machinery.

Technical features

Interface LAN (10/100 Ethernet)
Signal Output Digital
Power Supply PoE with proprietary switch
Weight and Dimension Single Module28Kg, sensitive area 60 X 40cm
(equivalent to 1 traditional platform) minimum height 5,7cm
Capacity (X and Y) for each sensor Up to £2000 N
Capacity (Z) for each sensor Up to 2000 N
Sensitivity/Resolution 16bit over selected range
Sensitivity deviation over plate surface <1,0% Full Scale Output
Hysteresis <0,2% Full Scale Output
Linearity <0,2% Full Scale Output
Sensing elements Patented strain gage architecture
Amplifier Built-in
Mounting Hardware Not required
Protection degree P42
Safety: EN 60601-1

Compliance to Standards EMC- EN 60601-1-2



DISENO DE UN SISTEMA DE GONIOMETRIA PARA TREN INFERIOR

Participantes

Saul Artemio Garcia Duque
Daniel Marcial Diaz
Ing. Carlos Jaime Canchola Hernandez

Objetivos generales
e Desarrollar un sistema de goniometria para obtencion de variables biomecanicas.
Objetivos especificos

e Garantizar la correcta alineacion en planos de movimiento para la obtencion de
angulos.
e Establecer un protocolo de adquisicidn de datos confiable

Metodologia

¢ Identificacién de planos de movimiento

e Caracterizacion, calibracién y seleccion de sensores.

e Disefio y ensamble del sistema mecanico

e Desarrollo e implementacion del protocolo de comunicacion

e Pruebas piloto realizadas con la finalidad de validar el instrumento

Resultados

Se realiz6 el disefio de un sistema de 6 goniometros de miembro inferior para adquisicion de
datos en tiempo real. Este sistema posee un protocolo de comunicacion inaldmbrico con

capacidad de muestreo a una frecuencia de 270 Hz.

La validacién de la instrumentacion desarrollada se realizé con pruebas de vision en plano
sagital y sistemas de medicion inercial (IMUs) asi como con el sistema de captura de
movimiento BTS del Laboratorio Universitario de Biomecanica bajo la coordinacion del

responsable del laboratorio M. en C. Otto Braulio Garcia Garibay.

Las especificaciones finales del equipo de goniometria fueron:

(USB).

Alimentacién Emisor: Bateria 9[V]; Transmisor: 5V




Frecuencia de muestreo 270 Hz
Frecuencia de transmision 2.4 GHz
Resolucion 10 bits
Rango de medicion 30°-330°
Comportamiento del gonidmetro Lineal
No linealidad +/- 1%
Error maximo 1°

Estado actual

El sistema de goniometria fue entregado al responsable del Laboratorio Universitario de
Biomecanica, el M. en C. Otto Braulio Garcia Garibay. La entrega del sistema comprendié:

Entrega fisica de los 6 gonidmetros para la captura del tren de miembro inferior.
Entrega digital de software necesario para el funcionamiento del sistema.
Capacitacion brindada al responsable del laboratorio para el correcto empleo,
mantenimiento y solucion de errores al momento de la ejecucion.

Entrega digital de manual de usuario.

Los planos finales, esquematicos y diagramas de conexién y de flujo estan protegidos por la
Dra. Maria del Pilar Corona Lira, responsable del proyecto y tutora de la tesis de maestria.

[lustracion 1 Gonidmetros previos al ensamble final



lustracién 2.- Colocacion del sistema en usuario para adquisicon de datos.
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llustracion 3.- Pruebas de sincronizacion del sistema
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B.1.

Objetivo general

Empleando un sistema de captura de movimiento y el modelo Helen Hayes, se obtendra la
biomecanica de una persona con OA tipo 1.

Objetivo particular

Obtener los vectores de referencia y validar de acuerdo a la literatura.

Obtener los centros de rotacion de cada articulacion

Obtener los angulos de flexién de cadera, rodilla y tobillo y validar con literatura.
Validar el angulo de flexién en rodilla con goniometria.

Validar el vector de reaccion del piso con una plataforma uniaxial.

Lugar de Pruebas
Unidad de Biomecénica, del Instituto de Neurobiologia de la UNAM, campus Juriquilla.

Metodologia

Para validar o refutar la hipotesis anteriormente expuesta, se conté con un sujeto de estudio
con las siguientes caracteristicas:

- Genu varo en rodilla derecha de 185.2 y 181.9 en izquierda.
- Alineacion pélvica correcta.
- Sin patologia en columna asociada.

Equipo a emplear

Goniémetro digital (Vernier)

Sistema de captura de movimiento BTS Engineering (12 SMART DX-7000 cdmaras a 250
[Hz])

2 plataformas de fuerza triaxiales (P-6000 a 1000 [Hz])

Plataforma de fuerza uniaxial (Vernier)

Cinta métrica

Pelvimetro

El protocolo de marcha consta de los siguientes elementos:

Componente de la | Instrumentos empleados Duracion [minutos]
prueba
0) Calibracién Bascula, Force Plates, | 10-60
goniométros digitales,
calibradores, Motion Capture




System, sensores EMG, Data
logger
1) Preprueba - 10
2) Examinacion clinica | Gonidmetros 30-45
3) Posicionamiento de 15-20
marcadores de
movimiento
4) Coleccion de datos de | Motion ~ System  Analysis, | 30-60
movimiento ForcePlates
5) Reduccién de datos | Computadora 30-90
6) Interpretacion de | Computadora 20-30
datos
7)  Generacion  del | Computadora 120-180
reporte

Descripcion de los elementos de la prueba
Calibracién

Los elementos a calibrar en esta etapa son las plataformas de fuerza a emplear. Para calibrar,
se realizara el “zeroing” y después se validara con respecto al peso de una persona medido
por las ForcePlates y comparado con la bascula.

El goniémetro se calibrard con ayuda del Datalogger de Vernier y se validara con un
goniometro de plastico.

Se calibra el Vernier digital con el sistema incorporado y se valida con respecto a una hoja
milimétrica.

Elemento a calibrar Factores a considerar
ForcePlates Oscilaciones en la lectura de fuerza sin
carga.

Diferencias entre las lecturas de cada una de
las fuerzas obtenidas.

Gonidémetro El goniometro no debe de dar una vuelta
completa después de calibrado.

Motion Capture System Diferencias en la lectura de una trayectoria
fija.

No se deben de mover las camaras por
ningln motivo una vez hecha la calibracion.

Preprueba

Se le explica a la persona a evaluar y sus acompariantes, las etapas de la prueba: el registro
de antropometrias, la evaluacién clinica y el analisis de marcha. La persona se prepara para
cada una de las pruebas (pies y piernas totalmente descubiertas, sin calcetines ni zapatos y



solamente con un short de tal manera que las posiciones anatomicas a colocar los marcadores
no se estén cubiertas por la ropa).

La persona es medida, pesada y se le pregunta por su edad y un correo electronico en caso de
que acepte que se le entreguen los resultados de las evaluaciones.

Dato recolectados
Nombre

Sexo

Edad

Correo de contacto

A su vez, se realiza la medida de 20 antropometrias, las cuales son:

Medida Antropomeétrica
Masa
Amplitud de crestas iliacas
Longitud de muslo derecho
Longitud de muslo izquierdo
Circunferencia media de muslo derecho
Circunferencia media de muslo izquierdo
Longitud de pierna derecha
Longitud de pierna izquierda
Circunferencia media de pierna derecha
Circunferencia media de pierna izquierda
Didmetro de rodilla derecha
Diametro de rodilla izquierda
Longitud de pie derecho
Longitud de pie izquierdo
Altura de maléolo derecho
Altura de maléolo izquierdo
Ancho de maléolo derecho
Ancho de maléolo izquierdo
Ancho de pie derecho
Ancho de pie izquierdo
Lo anterior se realiza considerando la siguiente figura:
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Examinacion Clinica

La evaluacidn clinica consiste de dos evaluaciones, una que evalla los grados de movimiento
del miembro inferior y otra enfocada a la valuacion clinica del valgo.

Angulos de Movimiento.- Se evaltan los grados de los arcos de movimiento en miembro
inferior con ayuda de un terapeuta y se enfocan en 3 grandes elementos del cuerpo:

Cadera 1) Flexidn-Extension

2) Abduccidn-aduccion

3) Rotacion

Rodilla 1) Flexion-Extension

2) Rotacion

Tobillo y pie 1) Dorsiflexion y flexion plantar
2) Inversion y eversion

Ver .pdf para més detalle.

Valuacion clinica del valgo.- Se evalua la persona de pie, se marca el centro de tobillo y tibia-
peroné en la posicion posterior. Se mide la distancia que hay entre las lineas trazadas entre

tobillos y entre rodillas. Se toma una fotografia.




2.- La persona junta sus rodillas en una posicion no forzada y se mide la distancia entre los
centros de sus tobillos. Se toma una fotografia.

Knock knees

W L alesame o us [

3.- La persona junta sus pies en una posicién no forzada y se mide la distancia entre los
centros de sus rodillas. Se toma una fotografia.

Bow legs

.

"k._;')'i ‘L'{‘;\y

Cuadro resumen de la evaluacién clinica de valgo

Postura Distancia medida Angulo a obtener
Natural Separacion tobillos Angulo natural
Separacion rodillas
Valgo Separacion tobillos Angulo Valgo
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| Varo | Separacion rodillas | Angulo Varo

Posicionamiento de marcadores de movimiento

Se colocan 15 marcadores en arreglo Helen Hayes de acuerdo a lo mostrado en la siguiente
imagen.
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13 Varita femoral izquierda
14 Espina iliaca anterior superior izquierda
15 Sacro

Prueba

Postura

Se colocan los 15 marcadores acorde al modelo Helen Hayes. La persona se coloca en postura
natural neutra dentro del cubo de vision con la caracteristica de que su plano anteroposterior
coincida lo méas posible con un plano global del marco de referencia inercial.

Se realiza una captura de por lo menos 30 segundos en esa posicion.
Marcha

La persona se coloca con pies juntos en el centro de una plataforma de fuerza triaxial. El pie
contrario al que se va analizar se desplaza un paso hacia atras y nuevamente se hace hacia
atras un paso mas con el pie a analizar.

El pie contrario se coloca a la misma distancia del pie mas atrasado. Se coloca una linea
horizontal detras de los pies. Esa sera la distancia de inicio.

La persona comenzara siempre delante de esa marca a caminar de tal manera que el pie a
analizar coincida en su pisada con el centro de la plataforma de fuerza. Se registra un minimo
de 5 eventos.

Se cambia de pie y se realiza nuevamente la captura de un minimo de 5 eventos.
El proceso se repite para la plataforma uniaxial.
Resultados a obtener

La prueba de postura nos permite visualizar de manera grafica la correcta obtencién de los
centros de rotacion y las bases de segmentacion del miembro inferior. Asimismo, con la
postura, podemos validar el eje mecanico de rodilla en una persona previamente
diagnosticada.

En la prueba de marcha se obtendran las flexiones de cadera, rodilla y tobillo tanto para las
articulaciones derechas e izquierdas. El angulo de flexion de rodilla se validara contra un
goniometro para determinar la validez de la prueba. Se comparan también los resultados
obtenidos por ambas plataformas de fuerza para determinar la correcta calibracion del equipo
de captura de movimiento.



B.2.

Protocolo de Pruebas

Objetivo general

Adquirir la biomecéanica anémala de miembro inferior para una persona con osteoartritis tipo
1 en rodilla y comparar sus patrones biomecéanicos con respecto a un grupo control de
caracteristicas antropométricas similares para determinar las variables biomecanicas estaticas
y dindmicas que ocasionan el desgaste de la articulacion.

Objetivo particulares

e Determinar la correcta configuracién de los angulos de Euler para su transformacion
en desplazamiento angulares.

e Emplear los goniémetros disefiados por la Facultad de Ingenieria para la validacion
de los desplazamientos angulares medidos por las IMUs.

e Validar los angulos obtenidos de los goniémetros mediante vision de alta velocidad.

e Obtener el centro de presiones plantar y la fuerza de presion plantar para validar con
el vector de reaccién del piso.

Lugar de las pruebas

Sétano del Centro de Ingenieria del Anexo de Ingenieria, de la Universidad Nacional
Auténoma de México, C.U.

Fecha de prueba
28 de octubre de 2016.
Equipo a emplear:

Lower Body Motion Shadow System (7 sensores inerciales, concentrador y plantillas)
Sistema de Gonidmetros (6 gonidmetros y concentrador)

Sistema de Vision (3 cdmaras de alta velocidad)

FreeMed 120x50 (plataforma baropodométrica)

Mdédulos

Para la realizacion de las pruebas se cuenta con 5 mddulos, los cuales estaran orientados a la
realizacion de actividades exclusivas para realizar un circuito de pruebas para atender a un
sujeto de estudio en 45 minutos.

1) Clinico.- Encabezado por la Dra. Blanca Meses. Consiste en la elaboracion de un
historial clinico corto. Se registra nombre, edad, talla, masa y sexo. Las variables
fisioldgicas a medir son: frecuencia cardiaca, presion arterial y porcentaje de
saturacion de oxigeno. En este modulo se debe medir las siguientes caracteristicas
antropomeétricas de la persona.



Datos generales

Nombre
Edad Talla
Masa Sexo

Tobillos juntos

Distancia  rodilla-
rodilla

Distancia primer
metatarso-  primer
metatarso

Pies separados

Distancia primer
metatarso-  primer
metatarso

Distancia calcaneo-
calcaneo

Variables fisiologicas

Frecuencia Cardiaca

Presion Arterial

Saturacion de
oxigeno

NUmero minimo de personas en el modulo: 2

Persona que tome lectura y persona que registre los datos.

Participantes:

Dra. Blanca Meneses Guevara
Dr. Hugo Seacatl Aguilar Talamantes
1 chico de servicio social

Instrumentos de medicion

Vernier
Cinta métrica
Oximetro
Manometro
Estetoscopio

Tiempo estimado de prueba: 4 minutos




2) Antropometria.- Consta de tres etapas.

1.- Obtencidn de las siguientes medidas:

Medida Antropomeétrica Valor [cm]

Masa

Amplitud de crestas iliacas

Longitud de muslo derecho

Longitud de muslo izquierdo

Circunferencia media de muslo derecho

Circunferencia media de muslo izquierdo

Longitud de pierna derecha

Longitud de pierna izquierda

Circunferencia media de pierna derecha

Circunferencia media de pierna izquierda

Diametro de rodilla derecha

Diametro de rodilla izquierda

Longitud de pie derecho

Longitud de pie izquierdo

Altura de maléolo derecho

Altura de maléolo izquierdo

Ancho de maléolo derecho

Ancho de maléolo izquierdo

Ancho de pie derecho

Ancho de pie izquierdo

Lo anterior se realiza considerando la siguiente figura:
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Para el diametro de rodilla, ancho de maléolo y pie se cuenta con un calibrador Vernier. Las
medidas restantes son obtenidas con cinta métrica.

2.- Colocacion de marcadores visuales en cresta iliaca antero superior, trocanter mayor,
epicondilo femural, maléolo lateral y cabeza lateral de quinto metatarsiano.

Estos marcadores seran circulos adheribles de color rojo para el miembro derecho y azul para
el miembro izquierdo.
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3.- Determinacion de centros de masa.

Se necesita determinar el centro masa de fémur, tibia peroné y pie.

Los centros de masa identificados se marcan empleando etiquetas visuales adheribles de
color azul para el miembro izquierdo y verde para el miembro derecho.

Z

R.Call CG

R, Gall CG

NUmero minimo de personas en el mddulo: 2
Persona que tome lectura y persona que registre los datos.

Participantes:

M. 1. Rodolfo Vilchis

Lic. en Fisioterapia Marisella Arismendi
2 chicos de servicio social

Instrumentos de medicion:
Vernier



Cinta métrica
Tiempo estimado de prueba: 6 minutos

3) Goniometria.- Es el primer modulo de ingenieria. Consta de un sistema de
goniometros desarrollado por la Facultad de Ingenieria de la Universidad Nacional
Auténoma de México. Es un sistema de 6 goniometros que permiten capturar la
flexion y extension de cadera, rodilla y tobillo para el miembro derecho e izquierdo.

Sobre los centros de rotacion identificados previamente por el modulo de antropometrias, se
coloca el centro de rotacion de los gonidometros. El brazo fijo se coloca de tal manera que
siga el eje anatémico del elemento proximal y el brazo movil el eje anatémico del elemento
distal. Lo anterior nos permite reconstruir la cadena cinematica de miembro inferior. Con
dicha cadena, se pretende validar la informacion obtenida de las IMUs a emplear en el
siguiente maédulo.



Numero minimo de personas en el médulo: 4
Cuatro personas para la colocacién de los goniometros (2 por lado).
Una persona para la captura de datos via remota.

Equipo: Sistema de goniémetros.
Computadora para captura de datos de los goniémetros.

4) IMUsy Equipo Baropodometrico

El siguiente médulo requiere de dos sistemas. El premier sistema consiste en un
sistema comercial de movimiento inercial a base de IMUs, Lower Body Motion
Shadow System, el cual consiste de 7 sensores colocados en la parte posterior del
sacro y en los centros de masa aproximados de muslo, pierna y pie. Para ello, los
sensores se colocan sobre los centros de masa previamente identificados en el médulo
de antropometria.

181



A su vez, para complementar la informacion dindmica de la persona, se cuenta con
una plataforma baropodométrica de la empresa SensorMedica con capacidad de
sensado de un area de 120x50 [cm].

La plataforma nos permite determinar el centro de presiones del pie y obtener la
magnitud y distribucion de la componente vertical del vector de reaccion del piso
durante un analisis postural o de marcha.

La prueba consiste en la colocacion de las IMUs en la parte posterior de la pelvis y
en los centros de masa aproximados de pierna, muslo y pie tanto derechos como
izquierdos. Después de esto, contamos con dos pruebas:

Analisis de Postura.- En el analisis de postura, la persona se coloca en postura natural
sobre la plataforma y permanece de manera estatica por 30 segundos. Antes de
comenzar la prueba, se le solicita a la persona que se coloque de puntas por 5
segundos.
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Anaélisis de Marcha.- Con los sensores inerciales colocados, se le solicita a la persona
que camine sobre la plataforma. Se dejan pasar 5 eventos de marcha y se graban 5
eventos completos de un ciclo de marcha de manera seguida del movimiento de la
persona. La plataforma baropodométrica registra la informaciéon dinamica de la
persona para los mismos 5 eventos.

Numero minimo de personas en el modulo: 3
Dos personas para la colocacion de las IMUs (1 por lado).
Una persona para la captura de datos via remota de la plataforma baropodométrica.



Una persona para la captura de datos via remota de las IMUs.

Equipo: Plataforma Baropodométrica freeMed 120x50
Lower Body Motion de Shadow System
Computadora para adquisicién de datos de IMUs.
Computadora para adquisicion de datos de freeMed.

5) Maodulo de Vision

El médulo consta de un sistema de identificacion visual de 5 puntos optoelectronicos
para miembro inferior. Estos puntos corresponden a crestas iliacas antero-superior,
trocanter mayor, epicondilo femural, male6lo derecho y cabeza de quinto
metatarsiano lateral. Con las posiciones de estos marcadores se generan vectores
cuyas proyecciones determinan la flexion y extension de cadera, rodilla y tobillo.

Para ello, se emplean 2 camaras Ambarella 750s a 60 fps y una resolucion 1920x1080.
Una camara se realizara para la captura del plano sagital y otra para el plano coronal.

- o
Blackwview

Una cadmara Phantom con capacidad de 3000 fps fue utilizada para validar el plano
coronal de las cAmaras empleadas.

Asimismo, para permitir la compensacion de la deformacion asociada al lente, se
realizaron la impresion de tres mantas en patron de ajedrez.



Numero minimo de personas en el médulo: 4
Tres personas para el control remoto e individual de cada camara empleada.
Persona para colocacion de los marcadores optoelectronicos.

Equipo: 2 Camaras Ambarella 750s
Céamara Phantom
Computadora para adquisicién de la imagen de la IMUs.
2 tabletas para conectar las camaras Ambarella a Wifi para control remoto.
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Participantes:

Facultad de Ingenieria

Responsable de las pruebas
Ing. Carlos Jaime Canchola Hernandez

Egresados

Ing. Anahi Velazquez Silva

M. en I. Gersain Barron Velazquez
Lic. Diana Inés Ramirez Garcia
M. 1. Rodolfo Vilchis

Tesistas
Luis Dario Reyes Delgado
Ing. Carlos Jaime Canchola Hernandez

Servicio Social

Rafael Alonso Nava Gomez
David Negrete Rojas

Oscar Garcia Martinez

Saul Artemio Garcia Duque
Daniel Marcial Diaz

Dan Emmanuel Gonzalez Cabrera
José Arturo Ruiz Diaz

Facultad de Medicina

Dra. Blanca Angélica Meneses Guevara
Dr. Hugo Seacatl Aguilar Talamantes
Lic. Marisella Arismendi

Unidad de Biomecéanica

Lic. Felipe Martinez Matehuala
Carlos Fernando Aranda Gonzélez



B.3.
Objetivo general

Empleando un sistema de captura de movimiento y el modelo Helen Hayes, se obtendréa la
variables cinemaéticas y dindmicas (empleando dindmica inversa) de una persona con OA tipo
1.

Objetivo particular

Validar el vector de reaccion del piso con una plataforma uniaxial.

Obtener los desplazamientos angulares (flexiones, lateralizaciones y rotaciones) para cadera,
rodilla y tobillo de cada miembro inferior.

Obtener los &ngulos de euler para cada segmento del cuerpo (pie, pierna y muslo).

Obtener las posiciones, velocidad lineal y aceleracion lineal de cada centro de gravedad de
miembro inferior.

Obtener las velocidades y aceleraciones angulares para cada miembro inferior.

Obtener y validar el momento de aduccion de rodilla.

Obtener y validar el momento de flexion de tobillo.

Lugar de Pruebas
Unidad de Biomecénica, del Instituto de Neurobiologia de la UNAM, campus Juriquilla.
Equipo a emplear

Goniémetro digital (Vernier)

Sistema de captura de movimiento BTS Engineering (12 SMART DX-7000 cdmaras a 250
[Hz])

2 plataformas de fuerza triaxiales (P-6000 a 1000 [Hz])

Plataforma de fuerza uniaxial (\Vernier)

Cinta métrica

Pelvimetro

Metodologia

Para validar o refutar la hip6tesis anteriormente expuesta, se conté con un sujeto de estudio
con las siguientes caracteristicas:

- Genu varo en rodilla derecha de 185.2 y 181.9 en izquierda.
- Alineacion pélvica correcta.
- Sin patologia en columna asociada.

El protocolo de marcha consta de los siguientes elementos:

Componente de la | Instrumentos empleados Duracién [minutos]
prueba




0) Calibracién Bascula, Force Plates, | 10-60
goniométros digitales,
calibradores, Motion Capture
System, Data logger

1) Preprueba - 10

2) Examinacion clinica | Gonidmetros 30-45

3) Posicionamiento de 15-20

marcadores de

movimiento

4) Coleccion de datos de | Motion  System  Analysis, | 30-60

movimiento ForcePlates

5) Reduccién de datos | Computadora 30-90

6) Interpretacion de | Computadora 20-30

datos

7)  Generacion  del | Computadora 120-180

reporte

Descripcion de los elementos de la prueba

Calibracion

Los elementos a calibrar en esta etapa son las plataformas de fuerza a emplear. Para calibrar,
se realizara el “zeroing” y después se validara con respecto al peso de una persona medido
por las ForcePlates y comparado con la bascula.

El goniémetro se calibrard con ayuda del Datalogger de Vernier y se validara con un

goniometro de plastico.

Se calibra el Vernier digital con el sistema incorporado y se valida con respecto a una hoja

milimétrica.

Elemento a calibrar

Factores a considerar

ForcePlates

Oscilaciones en la lectura de fuerza sin
carga.

Diferencias entre las lecturas de cada una de
las fuerzas obtenidas.

Gonidmetro

El goniémetro no debe de dar una vuelta
completa después de calibrado.

Motion Capture System

Diferencias en la lectura de una trayectoria
fija.

No se deben de mover las camaras por
ningln motivo una vez hecha la calibracion.

Preprueba

Se le explica a la persona a evaluar y sus acompariantes, las etapas de la prueba: el registro
de antropometrias, la evaluacion clinica y el analisis de marcha. La persona se prepara para



cada una de las pruebas (pies y piernas totalmente descubiertas, sin calcetines ni zapatos y
solamente con un short de tal manera que las posiciones anatomicas a colocar los marcadores
no se estén cubiertas por la ropa).

La persona es medida, pesada y se le pregunta por su edad y un correo electrénico en caso de
que acepte que se le entreguen los resultados de las evaluaciones.

Dato recolectados
Nombre

Sexo

Edad

Correo de contacto

A su vez, se realiza la medida de 20 antropometrias, las cuales son:

Medida Antropomeétrica
Masa
Amplitud de crestas iliacas
Longitud de muslo derecho
Longitud de muslo izquierdo
Circunferencia media de muslo derecho
Circunferencia media de muslo izquierdo
Longitud de pierna derecha
Longitud de pierna izquierda
Circunferencia media de pierna derecha
Circunferencia media de pierna izquierda
Diametro de rodilla derecha
Diametro de rodilla izquierda
Longitud de pie derecho
Longitud de pie izquierdo
Altura de maléolo derecho
Altura de maléolo izquierdo
Ancho de maléolo derecho
Ancho de maléolo izquierdo
Ancho de pie derecho
Ancho de pie izquierdo
Lo anterior se realiza considerando la siguiente figura:
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Examinacion Clinica

La evaluacidn clinica consiste de dos evaluaciones, una que evalla los grados de movimiento
del miembro inferior y otra enfocada a la valuacion clinica del valgo.

Angulos de Movimiento.- Se evaltan los grados de los arcos de movimiento en miembro
inferior con ayuda de un terapeuta y se enfocan en 3 grandes elementos del cuerpo:

Cadera 1) Flexidn-Extension

2) Abduccidn-aduccion

3) Rotacion

Rodilla 1) Flexion-Extension

2) Rotacion

Tobillo y pie 1) Dorsiflexion y flexion plantar
2) Inversion y eversion

Ver .pdf para més detalle.

Valuacion clinica del valgo.- Se evalua la persona de pie, se marca el centro de tobillo y tibia-
peroné en la posicion posterior. Se mide la distancia que hay entre las lineas trazadas entre

tobillos y entre rodillas. Se toma una fotografia.




2.- La persona junta sus rodillas en una posicion no forzada y se mide la distancia entre los
centros de sus tobillos. Se toma una fotografia.

Knock knees

W L alesame o us [

3.- La persona junta sus pies en una posicién no forzada y se mide la distancia entre los
centros de sus rodillas. Se toma una fotografia.

Bow legs

.

"k._;')'i ‘L'{‘;\y

Cuadro resumen de la evaluacién clinica de valgo

Postura Distancia medida Angulo a obtener
Natural Separacion tobillos Angulo natural
Separacion rodillas
Valgo Separacion tobillos Angulo Valgo
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| Varo | Separacion rodillas | Angulo Varo

Posicionamiento de marcadores de movimiento

Se colocan 15 marcadores en arreglo Helen Hayes de acuerdo a lo mostrado en la siguiente
imagen.
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Cabeza de segundo metatarsiano derecho
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Varita femoral derecha

Epicdndilo femoral derecho
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Espina iliaca anterior superior derecha
Cabeza de segundo metatarsiano izquierdo
Tobillo derecho

Maléolo izquierdo

Varita femoral izquierda
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13 Varita femoral izquierda
14 Espina iliaca anterior superior izquierda
15 Sacro

Prueba

Postura

Se colocan los 15 marcadores acorde al modelo Helen Hayes. La persona se coloca en postura
natural neutra dentro del cubo de vision con la caracteristica de que su plano anteroposterior
coincida lo mas posible con un plano global del marco de referencia inercial. Se realiza una
captura de por lo menos 30 segundos en esa posicion.

Después de 30 segundos, se solicita a la persona que asuma la postura en valgo. En esta
postura la persona junta las rodillas en un angulo maximo de valgo. Se realiza una captura de

30 segundos.




Finalmente, se le solicita a la persona que asuma la postura de varo. En esta persona, la
persona debe juntar los tobillos, de tal manera que el angulo de la rodilla en varo sea el
maximo.

Marcha

La persona se coloca con pies juntos en el centro de una plataforma de fuerza triaxial. El pie
contrario al que se va analizar se desplaza un paso hacia atras y nuevamente se hace hacia
atras un paso mas con el pie a analizar.

El pie contrario se coloca a la misma distancia del pie més atrasado. Se coloca una linea
horizontal detrés de los pies. Esa ser la distancia de inicio.

La persona comenzara siempre delante de esa marca a caminar de tal manera que el pie a
analizar coincida en su pisada con el centro de la plataforma de fuerza. Se registra un minimo
de 5 eventos.

Se cambia de pie y se realiza nuevamente la captura de un minimo de 5 eventos.

El proceso se repite para la plataforma uniaxial.

Resultados a obtener

La prueba de postura nos permite visualizar de manera grafica la correcta obtencién de los
centros de rotacion y las bases de segmentacion del miembro inferior. Asimismo, con la
postura, podemos validar el eje mecéanico de rodilla en una persona previamente
diagnosticada. La prueba de varo y valgo nos permite determinar las variaciones posturales
maximas que puede realizar la persona.

En la prueba de marcha se obtendran las flexiones de cadera, rodilla y tobillo tanto para las
articulaciones derechas e izquierdas. Asimismo, se obtienen los angulos de Euler para cada



centro de gravedad de cada segmento. Los angulos de Euler se validaran con los obtenidos
en literatura y se identificara la configuracion de Euler empleada para la determinacion de
las velocidades y aceleraciones angulares. Las posiciones, velocidades y aceleracion lineales
de los segmentos corporales serdn obtenidas y comparadas con literatura. El vector de
reaccién del piso sera validado con apoyo de un plataforma uniaxial en su componente
vertical. Finalmente, con toda la informacion validada se obtendran los momentos de
aduccion de rodilla y de flexién plantar en tobillo. Estos momentos seran validados contra
literatura, dando por concluida la validacién de la obtencién de la dinamica inversa de una
persona empleado HH.



B.4.

Protocolo de Pruebas

Objetivo generales

Determinar la variacion instantanea en la biomecanica andmala de miembro inferior debido
a la incorporacion de 6rtesis de rodilla comerciales para el desgaste de cartilago.

Objetivo particulares

Mediante el modelo Helen Hayes, determinar la funcionalidad en movilidad de una
Ortesis compensatoria de rodilla.

Empleando el sistema de BTS de Juriquilla, validar los algoritmos que permiten la
correcta obtencién de los desplazamientos angulares a partir de la informacion
procesada por los sensores inerciales.

Con el empleo del Motion Shadow System, obtener variables espaciotemporales que
nos permitan determinar la frecuencia de marcha ‘in situ’.

Mediante la baropodometria estatica, determinar las alteraciones posturales y
plantares que ocasionan el empleo de una ortesis de rodilla comercial.

Con la baropodometria dinamica, determinar la variacién en el eje podalico, la
superficie plantar y la presion maxima y valuar la funcionalidad de una Ortesis
comercial de rodilla.

Con la informacion obtenida, determinar las consideraciones que una ortesis de
rodilla tiene que satisfacer para considerarse funcional.

Lugar de las pruebas

Laboratorio Universitario de Biomecéanica del Instituto de Neurobiologia de la UNAM,
campus Juriquilla.

Centro de Ingenieria Avanzada de la Facultad de Ingenieria de la UNAM, C.U.

Fecha de prueba
4-8 de julio de 2016 (C.U.)
13-15 de julio de 2016 (Juriquilla)

Equipo a emplear:

Lower Body Motion Shadow System (7 sensores inerciales, concentrador y plantillas)
Sistema de Captura de Movimiento BTS (11 camaras Smart DX-700)
Plataforma baropodométrica SensorMedica freemed 120x50

Pruebas



Este protocolo consta de la incorporacion de tres pruebas diferentes orientadas a una linea de
investigacion en particular.

1) Identificacion de la compensacion inmediata de la rodilla en movilidad por értesis de
rodilla comercial (Juriquilla)

A un sujeto de estudio con desgaste de cartilago en rodilla y previamente analizado, se le
realiza la prueba normal de analisis de marcha con ayuda de una plataforma de fuerza y bajo
el protocolo Helen Hayes.

El analisis de marcha se realiza con pie desnudo y sin la incorporacion de ningan dispositivo
ortésico. Se registran 5 eventos de marcha donde la persona hace contacto con el pie sobre la
plataforma de fuerza.



Una vez realizados los cinco eventos, se realiza la captura de otros 5 eventos con el empleo
de una ortesis de rodilla. Para esta prueba fueron seleccionados 7 diferentes rodilleras
comerciales.

Las Ortesis seleccionadas fueron las siguientes:
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i L .
Las 7 ortesis fueron seleccionadas de acuerdo a una linea funcional de disefio.

La primer ortesis es la tradicional rodillera elastica que brinda estabilidad a la articulacion.
Su evolucidn natural fue la rodillera deportiva, la drtesis 2, que incluia una abertura para la
alineacion rotuliana. Su evolucion natural fue la o6rtesis 3, con la incorporacion de varillas
laterales para brindar soporte a la articulacién. Las ortesis 4 y 5 presentan las mismas
caracteristicas que las rodilleras 2 y 3, con la diferencia que se aumenta la envergadura del
area de contacto con la articulacion. La ortesis 6 es una ortesis de rodilla tipo abrazadera para
OA de la empresa Guardian, en la talla de la persona y con la correccién para varo requerida



por el sujeto de estudio. Finalmente, la Ortesis 7 es una ortesis tipo manga para OA de la
empresa Bauerfield para la talla de la persona.

2) Prueba de modificacion inmediata de la baropodometria estatica de una persona por
empleo de ortesis de rodilla (C.U.)

Se coloca la persona sin értesis y con calzado sobre la plataforma baropodométrica y
se realiza la captura de su baropodometria.

Posteriormente, se coloca una drtesis y se repite la evaluacion. Se realiza la obtencion
de la baropodometria para las 7 rodilleras.

3) Prueba de modificacion inmediata de la baropodometria de una persona en marcha
por empleo de ortesis de rodilla (C.U.)

La persona realiza un ciclo de marcha sobre la plataforma baropodométrica con calzado y si
ortesis de rodilla. Se toma la lectura de por lo menos 5 ciclos de marca.



Posteriormente, se coloca una ortesis de rodilla y se realiza la captura del ciclo de marcha
con la plataforma baropodomeétrica.

Resultados a obtener

La primera prueba permite obtener la flexion-extension de cadera, rodilla y tobillo de cada
pierna y evaluar su modificacion debido a la incorporacién de diferentes Grtesis. La mejor
ortesis es aquella que asemeje la biomecanica del tobillo (principalmente) y de rodilla a una
biomecénica sana.

La segunda prueba determina la variacion de la baropodometria en bipedestacion para cada
ortesis. La mejor Ortesis es aquella que nos incremente la superficie de apoyo plantar y con
ello, reduzca a su vez la maxima presion ejercida. Asimismo, la értesis de rodilla debe
ocasiona una distribucién muy cercana al 50% de la carga en el elemento afectado y generar
una distribucion de carga muy similar a una persona sana.

La tercera prueba esta enfocada en el analisis de la fuerza del vector de reaccidon del piso. La
mejor rodillera tiene que generar una reduccion en los puntos maximos y en el rango de esta
fuerza en caso de que la rodillera genere una descarga de la articulacion benéfica o en el
mejor de los escenarios, la distribucion fuerza medida tiene que asemejarse lo mas posible a
las gréficas de fuerza de una biomecénica sana.
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Participantes

Facultad de Ingenieria

Tesistas

Ing. Carlos Jaime Canchola Hernandez
Rogelio Guzman

José Arturo Ruiz Diaz

Servicio Social
Dan Emmanuel Gonzalez Cabrera

Laboratorio Universitario de Biomecéanica
M. en C. Otto Braulio Garcia Garibay
Carlos Fernando Aranda Gonzélez




C.l.
Ortesis comerciales existentes para el tratamiento de OA

Actualmente hay mas de 50 ortesis de rodilla disefiados por diferentes marcas comerciales,
orientados al tratamiento de la OA. Dentro de las marcas comerciales podemos encontrar a:

Tabla.- Empresas disefiadoras de 6rtesis de rodilla.

Empresa Contacto

PhysioRoom PhysioRoom.com Limited, Group
First House, 12a Mead Way,
Padiham, Lancashire, BB12 7NG,

England
DJO Global 1430 Decision Street
F L. JOCO Vista, CA 92081
SO +760.727.1280
Bauerfeind Av. Ejército Nacional 418 local

1A, Polanco V Seccién, Ciudad de

== BAUERFEIND® | vin 5. 1153

Tel. (55) 7159 1686 y (55) 7159
2056

Medi mediUSA, 6481 Franz Warner
Pkwy, Whitsett, NC 27377

Push Braces Nea International
P.O. Box 305
6199 ZN
Maastricht-Airport

The Netherlands




Mueller

EMueller

Mueller Sports Medicine, Inc.
One Quench Drive
Prairie du Sac, Wisconsin 53578
United States

Ultimate performance

Ultimate Performance, Unit N,
Penfold Estate, Imperial
Way, Watford, WD24 4YY .

Vulkan

U

A Patterson Medical Company.

McDavid

08444 124 331
United Sports Brands
11488 Slater Avenue

Fountain Valley, CA 92708

Unit 8, Killinghall Stone Quarry,
Ripon Road, Harrogate, HG3 2BA,
UK

+ 44 (0) 1423 507 309

VQ OrthoCare

(@3 VQ OrthoCare

18011 Mitchell South

Irvine, CA 92614-6007
Email: info@vqorthocare.com
(800) 266-6969

"~ ATHUASNE CONMPANY

Orthopedic Devices | Pro Orthopedic Devices, Inc.
2884  East Ganley Road
Tucson, AZ 85706
520-294-6116
Townsend Design Townsend Design
r /‘ Townsend 4615 Shepard Street



http://s.igmhb.com/click?v=TVg6MTIzNDQ2OjE5Njc2OnRyYWRlOmRhODlmMjI1MWNkNjM5MWIyYmQ0NzJmN2VhYjI2M2MyOnotMjQ0OS04ODIzNzg1Mzp1bHRpbWF0ZS1wZXJmb3JtYW5jZS5jby51azozNTg1NzU6YWFiNDEwODQyOTYxMzczMzZmNGZjNTM5YjhmYWQwNWQ6M2I1OTI4MTM3MTVjNGFjMTgwM2VmMTNhMmQxNzU0Mzk6MTpkYXRhX3NzLDcyOHgxMzY2O2RhdGFfcmMsMTtkYXRhX2ZiLG5vOzo0NDIxNTM0Ojo6MC4wMQ&subid=g-88237853-21811dd58c1042a28828b65ced57e683-&data_ss=728x1366&data_rc=1&data_fb=no&data_tagname=A&data_ct=text_only&data_clickel=link&data_sid=5d80e28b8a2950717387af8c1ffa6da4
mailto:info@vulkansupports.com
tel:%28952%29-767-2300
mailto:customerservice@mcdavidinc.com
mailto:info@neo-g.co.uk
mailto:info@proorthopedic.com
http://s.igmhb.com/click?v=TVg6MTIzNDQ2OjE5Njc2OnRyYWRlOmRhODlmMjI1MWNkNjM5MWIyYmQ0NzJmN2VhYjI2M2MyOnotMjQ0OS04ODIzNzg1Mzp1bHRpbWF0ZS1wZXJmb3JtYW5jZS5jby51azozNTg1NzU6YWFiNDEwODQyOTYxMzczMzZmNGZjNTM5YjhmYWQwNWQ6M2I1OTI4MTM3MTVjNGFjMTgwM2VmMTNhMmQxNzU0Mzk6MTpkYXRhX3NzLDcyOHgxMzY2O2RhdGFfcmMsMTtkYXRhX2ZiLG5vOzo0NDIxNTM0Ojo6MC4wMQ&subid=g-88237853-21811dd58c1042a28828b65ced57e683-&data_ss=728x1366&data_rc=1&data_fb=no&data_tagname=A&data_ct=text_only&data_clickel=link&data_sid=5d80e28b8a2950717387af8c1ffa6da4

Bakersfield, CA 93313

661-837-0613

De Puy OrthoTech

e

39 avenue Gambetta

94100 Saint-Maur-des-Fossés

Tél 01 48 85 60 50

ORTHOTECH
' ; : Fax 01 48 85 77 68
Email contact@orthotech-net.fr
Trulife Corporate HQ and International

@

® Trulife

Marketing

Trulife Airton Road, Tallaght
Dublin 24

Phone: +353 1 4511755

Breg
-
WWBREG
Duiedsce VisCenT [ M

Breg

2885 Loker Ave E
Carlsbad, CA 92010

800-897-BREG

Comfortland Medical

709 A O Smith Rd, Mebane, NC
27302
1-866-277-3135

Comfortland

Ossur Ossur Americas
r.’ ('jSSUR Tel.; 949-382-3883

DeRoyal 1-800-251-9864

ﬂ)eRowl

customerservice@deroyal.com



mailto:Townsend@TownsendDesign.com
mailto:info@trulife.com
mailto:info@comfortlandmed.com
mailto:ossurusa@ossur.com
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SUPPORTS

GenuTrain® NEW |
Experience a new kind of movement.
The new generation with
Omega pad.

Motion is Life: www.bauerfeind.com
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( Keeping the knee stable.
GenuTrain®

The knee, the biggest joint in the body, has one of the
hardest jobs to do. It is incredible what this miracle of
nature does in terms of mobility — whether at work, in the
home, in our spare time, playing sport ... day in, day out
it makes countless movements, bearing the weight of the
body, ensuring stability and cushioning it from shocks.

~My GenuTrain® gives me
an entirely new feeling of
movement in my daily life.”

For 30 years, active supports have proved their worth
time and time again, maintaining the load capacity of
the knee - and with it our mobility. GenuTrain, for stable
knees, secure hold and increased mobility during our
daily routine and sporting activities!
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For greater wearing comfort.
GenuTrain®

A perfect fit for a daily routine
free of discomfort

pleasant —A‘\ A

£o.wear, with stretch for
a secure hold
easier
to put on
pleasant
to wear
comfort for the
hollow of the knee
breathable
retains its fit during
movement
customized fit
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NEW

Donning aid

The built-in donning aid makes it
easy to put on with little effort using
Just two fingers.

Spiral stays
Flexible spiral stays make sure the
support does not lose its shape.

Easy on the hollow of the knee
The active knit at the hollow of the
knee, which has undergone further
technical development, is very fine,
making it gentle on the sensitive skin
there.

Edges

The compression applied by the
support eases off at the elasticated
edges. This makes it comfortable
to wear.

Elastic

The high elasticity molds itself to
the shape of your leg, so ensuring a
secure fit.

Breathable

The breathable Train active knit is
gentle on your skin and requlates
moisture levels, creating a pleasant
climate around the leg.

Customized fit

Development of the Train active knit is
baosed on years of experience. We have
measured a countless number of legs.
Analysis of this data guarantees that
your support will be a perfect fit.

~The new GenuTrain® is
easy to put on, getting
my day off to a perfect
start.”

»
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For an optimum effect.
GenuTrain®

Omega pad and Train active knit for
less pain and more activity

relief and stability

for the knee
o\ ity and
massage with

the Omega pad

reduction in pain
at the meniscus

pressure relief for
the kneecap
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}fee"umm. gﬁlrfs me ”::;I:the Omega pad and Train active knit for less pain
ling of stability I in vt

ey mnss: cllowng we £2 5l and more activity

concentrate on my sporting

activities.”

Omega pad

The unique Q pad, a pressure cushion
that is highly elastic, reduces pain
thanks to its massage effect.

Intermittent compression

Pain relief for the meniscus thanks to
two laterol wings that produce inter-
mittent compression massage.

Metered pressure

Two newly developed pressure points
relieve strain on the kneecap, redu-
cing pain levels.

Train active knit

The beneficial compression effect of the Train
active knit supports sensorimotor function for
a stable knee.

The Train active knit molds itself perfectly

to the shape of your leg, interacting with

the Q pad to:

o relieve pain in the knee region

* ensure a secure hold in your daily life
and during sport

1
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GenuTrain®

Stimulation of the body’s
sensors — to stabilize the
knee and relieve pain

1t has been medically proven that the Genu-
Train® stimulates special sense organs of the
nervous system at the knee joint. This is similar
to rubbing a painful area to make it feel better
or the massage techniques applied by physio-
therapists to relieve pain. This massage effect
is perceived by the body's sensors, which then
communicate the stimulation to the brain, The
brain responds by sending activating impulses
to the muscles. The interaction between Ge-
nuTrain® and these sensors, the brain and the
muscles improves the control of knee move-~
ments. The knee joint is relieved of strain and
stabilized, and the level of pain is reduced.

Train active knit

1 The Train active knit guarantees a secure hold whether you
are walking, standing or playing sport, and relieves pain at
the same time.

12
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Omega pad

2 The 0 pad exerts systematic intermittent compression at the
kneecap, acting like @ massage to dispel accumulated fluid and
effusions more quickly. Helps to relieve pain.

3 Metered pressure applied at specific points relieves strain on the
kneecap. Contributes to pain relief.

4 Moderate pressure applied by lateral wings keeps the menisci in
the proper position during movement,

13
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Study

The study focused on the knee joint. It looked at the coordi-
native abilities of patients whose osteoarthritis was interfering
with their control of movements.

—_— e —_— — — —

This means that these patients were suffering from reduced
stability of the knee; good stability is essential if they are to
walk or run without discomfort.

—_— —_ - —_— — — =

VI T P [ [ e e e —
e~ —_— —_— — — — - — -

Results:
GenuTrain® allows the coordinative ability for moving the leg to
be improved by 24 percent.

|
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with GenuTrain®

24 %

Improved joint
awareness

Conclusion: GenuTrain® ensures
movement of the knee without any
discomfort

15
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Optimum care
for improved mobility
GenuTrain®

GenuTrain®

Helps during your daily routine — be
it leisure, work or sport — when the
knee becomes painful.

L2

GenuTrain® P3

For pain particularly affecting the front
knee joint region - especially for active
patients.

NN
W NN dad

GenuTrain® A3

Comfort support featuring a very soft knit,
specially designed for age-related knee
joint problems such as osteoarthritis of
the knee.

Whenever we go upstairs or are running, the knee joint has to bear

six to eight times the weight of the body. Stabilization of the knee
with GenuTrain® helps to deal with such excessive loads, thus redu-
cing pain levels.
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Bauerfeind -
Innovation plus tradition
for the benefit of patients

w~Motion is Life” - under this motto, Bauerfeind is fulfilling
its mission: ensuring people can live an active life without
discomfort whatever their age. Our supports, orthoses, medical
compression stockings and orthopedic orthoses are used by
physicians and physiotherapists to prevent, treat and aid
recovery after injury.

Best-seller GenuTrain® is celebrating its 30th birthday!
Bauerfeind is regarded as the inventor of the modern knee
support with all its active components. One milestone in the
company’s history was the development of GenuTrain® in 1981.
Here, the principle of functional therapy was transferred from
compression stockings to supports. Since then, GenuTrain®,
which has undergone continuous development, has proved its
worth time and time again. It is now moving to another dimensi-
on with new features in time for the 2011 anniversary!

Quality that can be measured - and made to measure

With Bauerfeind’s pioneering ,Bodytronic” measurement and
care platform, supports, compression stockings, foot orthoses
and shoes can be customized on a highly personal basis. This
system also allows GenuTrain® supports to be produced as
custom-made solutions with a perfect fit — individually tailored
to the patient’s knee.
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Holistic health care concepts

With its products, Bauerfeind offers holistic health care concepts
for speedy rehabilitation and the active prevention of injuries.
The combined use of medical aids optimizes their stress-relieving
and regenerating effect for each load situation.

MalleoTrain® § iR
Stability for the ankle.

The MalleoTrain® S ankle support gives sta-
bility to the foot without limiting maobility,
and offers protection against twisting.

VenoTrain® sport
Actively effective - the next generation

VenoTrain® sport compression stockings
have an activating effect, thus helping to
<4 improve endurance during sport.

TRIactive®
Durable. Powerful. Efficient.

The perfect foot orthosis for athletes,
featuring PowerWave® technology.

19
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THOSES

MEDICAL COMPRESSION STOCKINGS

INSOLES

AND SHOES

MEASUREMENT TECHNOLOGY

Baverfeind AG

Trinbosor Stralle 16

07937 Zeulenroda-Triebes
Phone +42 {0) 36628-66-4000
Fax +40 (0] 36625-66-44 09
E-mail ‘nfo@bsverfeind. com

Usa

Bauerfoind USA, Inc,

3005 Chastain Meadoms Farkway
aite 700

Marietta, GA 300

Phone 18 05
Phome (770) 429 8330
Fax  (770)429 8477
E-mail inf wesfeindusa,.com

Dffice i
Office Toll Free
Fax Local (450) 629-929%
Fax Toll Free 1-377-639-9R95
www.galiengroep.com

(450) 629-9880
7-629-5859

Motion is Life: www.bauerfeind.com

United Kingdom
Bauerfeing UK
Phyllss Bouse

Bristol Read
GR-Birmingham B85 7U
«Gd {0y 1214
{0) 1214
E-mall Info@baverfuind,co,uk

Phons

Fax v

Singapore

Baverfeind Singapare Pte Ltd,
k41 Canbridge Rosd

Singapore 210041

1597

Fax &5 &¢ 7
E-madi  infa@bauerfeind.com.sg
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GUARDIAN

OA REHABILITATOR™

The Future Standard of Care in
the World of Knee Bracing

IMPROVE PATIENT
OUTCOMES!

* Increases quadriceps and hamstring
strength

* Reduces pain and inflammation
¢ Increases leg extension

* |mproves gait

¢ Improves functional capabilities

* |IMPROVEMENTS RETAINED
UNBRACED!

800-375-0207

UNBRACED  IMPROVE GAIT
PAIN  PAINRELIEF  QUADS/ IM::(:ZES lM:gg.}IES RETRAINING
RELIEF  AFTER90 HAMSTRING WITH RETAINED
DAYS STRENGTH D EFFECT

BRACE SELECTION INDICATION UNLOADS STABILITY

OA REHABILITATOR™ [ Delay OA
Progression

Unload Knee

COMPETITIVE
FUNCTIONAL UNLOADER

c U.S. Patents
7,608,051 /7,963,933 /8,057,414 / 8,308,669 / 8,376,947
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OA REHABILITATOR™

The only brace clinically proven to be more effective than exercise
alone to delay the progression of knee OA'.

The pathological changes in OA gait biomechanics hamstring strength of 29.3%, demonsirated significant
are directly linked to the progression of knee OA?, reductions in unbraced knee pain and increased

The OA Rehabilitator knee brace corrects abnormal functional capabilities. Most importantly, the knee

OA gait with routine brace use. With 90 days of adduction moment was shown to be reduced by 48%
daily use, a clinical study has demonstrated that in the unbraced knee compared to a 14% reduction in
the gait correcting features of the OA Rehabilitator patients completing 90 days of a supervised exercise
re-facilitates neurological excitation of the affected program alone'. Thus the use of the OA Rehabilitator
quadriceps muscles leading to increased un-braced is believed to be more effective than exercise alone in

dynamic support of the knee joint. Patienis on average the conservative freatment of knee OA.
had an increase of quadriceps strength of 47.6% and

Clinical Study Findings

* Significant reduction in knee pain unbraced

* Average increase in quadriceps strength of 47.6%

* Average increase in hamstring sirength of 29.3%

* Improved functional capabilities

* Increased gait speed and enhanced gait biomechanics

* Reduced knee adduction moment of 48% unbraced as
compared to 14% reduction with OA exercise program

cat 800-375-0207

to order or for more information.

Poor hesl plont, taterol Improved heel plom,
= loading, and poor toe off  mid-fine loading, and
welvarus OA goil. Medial improved foe off after 90
quods and VMO hove days of brace gait refroining
G U A R D I A N diminished excitation ‘when UNBRACED, Quad
leading to musdle loss excioficn restrengthens

«-BRACE - dynamic cupport of the knee
by simply walking in brace

Braced vs. control patients

Braced vs. control patients
percent improvement in quadriceps strength percent improvement in hamstring strength
= =
o o] -
o
“ L
4 L
e | : ] L
{ m::" : . | mmn:g ] -l I No change I
swrang - o change in
improvemant i =) bemnstrin
with 3 months 2 Lossof with 3 months 1 r um:;h 5.
of brace use Wleeesicanans quadriceps of brace use control group
= | strangthin 1 l i
<control group
s 1 Braced Comtrol

'Gait and Clinical Improvements with o Novel Knae Broce for Knee OA, Aoron J. Johnson, MD, Rotand Starr, MS, Bhaveen H. Kopodio, MD, Anil Bhave, PT, Michoel Mont, MD.
“Compensotory Gait Machenics in Petients with Unilateral Knee Arthritis, McGibbon & Keebs, Rheumatology, 2002, Nov; 29 (11)
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D.1.
Para el analisis postural se colocan los 15 marcadores acorde al modelo Helen Hayes.

La persona debe colocarse sobre una linea que coincida con un eje transversal, de tal manera
que el eje X del sistema global sea en direccion anterior, el eje Y en direccion trasversal y el
eje Z hacia arriba.

Con los 15 marcadores, se identifican los centros de rotacion de miembros inferiores (cadera,
rodilla, tobillo) y el punto anatdmico de talon (marcador 2) y ortejo.

Para el analisis postural en plano coronal, se obtiene los vectores de inclinacion para cada
par de centros de rotacién articulares (caderas, rodillas y tobillos).

- -
- __ DPicadera ~ Pr_cadera
Ucaderas =

|ﬁl_cadera - ﬁr_cadera |

- -
- __ Pirodilla ~ Pr_rodilla
Urodillas =

- -
|pl_rodilla - pr_rodilla|

Pi_tobillo — Pr_tobillo

atobillos =15 S
|pl_tobillo - pr_tobillol

Considerando que el vector de referencia horizontal es el eje Y (transversal de derecha a
izquierda), se emplea la propiedad del producto punto como proyeccion de un vector sobre
otro para determinar el angulo de inclinacién del vector de inclinacion de la articulacion en
cuestion sobre el eje Y. Esto se realiza proyectando el vector de referencia sobre el vector de
articulacion. Lo anterior, nos permite obtener los siguientes angulos de inclinacion:

— -1(> .V
e/cadera = COs (ucaderas Y)
— -1( .V
g/rodilla = Cos (urodillas Y)

— -1( .V
0 tovito = €0~ (Uropitios * ¥)

Para la obtencion del &ngulo de verticalizacion para cada miembro inferior, se determina,
primeramente, el vector de verticalizacion para muslo, pierna y pie. Estos vectores se
obtienen de la manera siguiente para la extremidad derecha:

S _ DPr.cadera — Pr_rodilia
VUr musto =

|ﬁr_cadera - ﬁr_rodilla|

- -
> __ Pr_tobitlo ~ Pr_rodilla
vr_pierna -

- -
|pr_tobillo - pr_rodillal

- -
S __ Droortejo — D2
VUr_pie =

|ﬁr_ortejo - ﬁz |



Y para la contraparte izquierda:

- __ Picadera ~ Plrodilla
Vl_muslo =

|ﬁl_cadera - ﬁl_rodillal

o __ Pitonilio ~ Pl_rodilla
Ul_pierna -

|pl_tobillo - pl_rodilla|

_ Pi_ortejo — Po

N
VUl pie = 75 S
Lpte |pl_ortejo - p9|

Considerando que el vector de referencia vertical es el eje Z (con direccion hacia arriba),
empleando la propiedad del producto escalar como proyeccién de dos vectores, se proyecta
el vector Z con el vector de verticalizacion de cada segmento del miembro inferior. Con lo
anterior, se determina el angulo de proyeccion entre los vectores, el cual corresponde al
angulo de verticalizacion del segmento del cuerpo en cuestion (cadera, rodilla y tobillo).

Para los segmentos derechos:
9|r_muslo = (ﬁr_muslo ' Z)
9|r_tibia = (ﬁr_muslo Z)
9|r_pie = (ﬁr_muslo ) Z)
Finalmente, para los segmentos izquierdos:
Hll_muslo = (5l_muslo ’ Z)
0|l_tibia = (ﬁl_muslo Z)

0|l_pie = (ﬁl_muslo Z)



D.2.
Clinica

| Sujeto

| 2015-SP-UNAM-0001

Datos generales

Nombre Dan Emmanuel Gonzalez Cabrera
Edad 28 Altura [m] 1.68
Masa [kg] 62.4 Sexo Masculino
Talla del pie 24

Variables fisioldgicas pre-prueba
Frecuencia 85 Presion Arterial 90/60
Cardiaca
Saturacién de | 95 %
oxigeno

Variables fisiologicas post-prueba
Frecuencia 97 Presion Arterial 90/50
Cardiaca
Saturacién de | 70 %
oxigeno

Observaciones:




Antropometria

| Sujeto | 2015-SP-UNAM-0001
Medida Antropomeétrica Valor [kg], [cm]
Masa 62.4
Amplitud de crestas iliacas 27
Longitud de muslo derecho 41.5
Longitud de muslo izquierdo 41.5
Circunferencia media de muslo derecho 50
Circunferencia media de muslo izquierdo 49
Longitud de pierna derecha 39
Longitud de pierna izquierda 39
Circunferencia media de pierna derecha 35
Circunferencia media de pierna izquierda | 34.5
Didmetro de rodilla derecha 11.5
Diametro de rodilla izquierda 11.3
Longitud de pie derecho 26
Longitud de pie izquierdo 26
Altura de maléolo derecho 7
Altura de maléolo izquierdo 7
Ancho de maléolo derecho 7
Ancho de maléolo izquierdo 7
Ancho de pie derecho 9
Ancho de pie izquierdo 9

Observaciones:




Angulos y arcos de movimientos

Izquierda Cadera Derecha
115 Flexion 117
12 Extension 15
28 Abduccion 32
16 Aduccion 13
31 Rotacién interna 34
45 Rotacion externa 47
Observaciones:
Izquierda Rodilla Derecha
147 Flexion 150
Observaciones:
Izquierda Tobillo Derecho
13 Dorsiflexién 10
45 Flexion plantar 42
20 Inversioén 18
12 Eversion 8

Observaciones:




Baropodometria

Estatica Izquierda Derecha
Antepie

Superficie [cm?] 37 36
Carga [%] 18 18
Relacion R/A [%] 36 37
P. Max [g/cm?] 644 607
P. Media [g/cm?] 304 312
Retropie

Superficie [cm?] 45 45
Carga [%] 33 31
Relacion R/A [%] 64 63
P. Max [g/cm?] 815 818
P. Media [g/cm?] 458 433
Total

Superficie [cm?] 82 81
Carga [%] 51 49

Observaciones:




Andlisis Postural

Observaciones:

Postura Angulo
Inclinacion caderas 1.55
Inclinacién rodillas 83.53
Inclinacion tobillos 88.51
Izquierda | Derecha
Verticalizacion muslo 5.92 8.08
Verticalizacion pierna 174 176.11
Verticalizacion pie 95.52 94.84
Eje mecanico Izquierdo | Derecho
Neutra 179.46 180.18
Varo maximo 181.51 179.99
Valgo maximo 169.6 171.09




Andlisis de marcha

Cadera

Angulos de Cadera

foqulo de Cadera [7]

| — Cadeara izgquiarda

....... - P S

100

Rodilla

50 T T

Angulo de Rodila [

Arngulos de Rodilla
T

15 . :

1

Anguln e Togillo 7]
iyl

100

228




Observaciones:

Rodilla

Mormento aduccion de radilla [N m]

120

100

g0

g0

40

20

40 50 60 70 80 S0 100
Fase de apoyo [%]

Tobillo

Momento de flexion plantar [N m)

130

100

a0

1 1 1
40 50 B0 70 80 90 100
Fase de apoyo [%)]




Observaciones:

Fuerzas

BOO -

&00 -

400 -

300 -

200+ Fx (anteriar)
Fy (lateral)
Fz (arriba)

100

“ector de reaccidn del pisa [M]

-100

1 1 1 1 1 1 1 1 1
B0 1180 1200 1220 1240 1260 1280 1300 1320
Muestras

Observaciones:




