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Antes de 1950: Técnicas de compensación (estimular lado no afecto)

1950-1960: Técnicas de facilitación (mejorar calidad del movimiento del lado

afecto):

Brunnstrom

Bobath

Kabat

Perfetti

Rood

>1970-80: Técnicas modernas

Actualidad: Nuevas tecnologías en neurorrehabilitación
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El grupo de investigación del Rehabilitation Hospital of Bruke, con el MIT, diseñó

un prototipo de robot (MIT-Manus) para la reeducación del MMSS en pacientes

con ACV.

Este prototipo estaba centrado en el codo y el hombro.

Un programa interactivo e individualizado daba instrucciones y feedback a los

pacientes a través de señales acústicas y visuales*.

* Aisen M, Krebs HI, Hogan N, McDowell F, Volpe BT. The effect of robot-assisted therapy and rehabilitative training on motor recovery

following stroke. Arch Neurol 1997;54:443-6.

ROBÓTICA



En un estudio inicial con 20 pacientes con ACV se demostró que añadir 1h de

terapia robótica al tratamiento convencional mejoraba significativamente la

recuperación motora de la musculatura implicada.

En un periodo de seguimiento de 2 años después se demostró que dichas mejoras

se mantenían en el tiempo en comparación con el grupo control*.

* Volpe BT, Krebs HI, Hogan N, Edelsteinn L, Diels CM, Aisen M. Robot training enhanced motor outcome in patients with stroke maintained

over 2 years. Neurology 1999;53:1874-6.
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El robot puede ser usado para tratar y/o valorar las funciones motoras del MMSS 

del paciente con ACV

El tratamiento puede ser aplicado a pacientes con déficits motores

sin la supervisión constante del personal de rehabilitación. 

La terapia robótica permite incrementar la intensidad y la dificultad de las tereas 

teniendo en cuenta la ejecución y la  implicación del paciente. 

ROBÓTICA



Existen varios tipos de robots de MMSS:

 Sistemas pasivos.

 Sistemas activos.

 Sistemas interactivos.
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HÁPTICA EFECTOR FINAL

EXOESQUELETOS
REALIDAD VIRTUAL 
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LIBERTAD

MONOARTICULARES BILATERALES
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Exoesqueletos

Lokomat

AutoAmbulator

LOPES 

ALEX 

RGR trainer

Otros: MIT AnkleBOT, Tibion, ReWalk, Foot Mentor Pro, Hall, Bleex

End-Effector (Efector final)

Gait Trainer (GT1)

Haptic Walker

G-EO System

Híbridos

LokoHelp

H/P Cosmos Robowalk



Un ejemplo de robot (exoesqueleto) de

marcha electromecánica automatizada es el

Lokomat ®:

Utiliza una 1) ortesis de marcha robotizada

en las extremidades inferiores, 2) en

combinación con un sistema de suspensión

del peso corporal, soportado por arneses, 3)

y una pasarela rodante.
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Las piernas del paciente son guiadas por el dispositivo robotizado, según un modelo de

marcha preprogramado.

Una ortesis de marcha robotizada, controlada por un sistema informático, guía al

paciente por lo que el proceso de entrenamiento de marcha se automatiza.

Permite ajustar los parámetros de rango de movimiento y velocidad.

ROBÓTICA



Exoesqueletos

AutoAmbulator

LOPES

ALEX

RGR trainer



Un segundo ejemplo, de robots de MMII de tipo

end-effector, es el Gait Trainer®.

Consta de dos placas para los pies colocadas

en dos barras, dos balancines y dos manivelas,

que proporcionan la propulsión.

El paciente es asegurado por un arnés,

trabajándose la postura y las fases de

oscilación de la marcha.

ROBÓTICA



End-effector

Haptic Walker

G-EO System



Híbridos

LokoHelp

H/P Cosmos Robowalk



Electromechanical-assisted training for walking after stroke (Review)

Mehrholz J, Elsner B, Werner C, Kugler J, Pohl M

2013



REALIDAD VIRTUAL

La RV consiste en una simulación de un entorno real generado 

por ordenador que permite, a través de una interfaz hombre-máquina, 

interactuar con ciertos elementos dentro de un escenario 

simulado multisensorial



INMERSIÓN

INTERACCIÓN
Dispositivos de Entrada 

INPUT

Dispositivos de salida

OUTPUT



Inmersiva

Semi-inmersiva

No inmersiva o de escritorio

http://www.google.es/url?sa=i&rct=j&q=videojuegos+contra+el+dolor&source=images&cd=&cad=rja&docid=N0en3s8oD-RRVM&tbnid=xojwljc1JAwkJM:&ved=0CAUQjRw&url=http://www.vtv.gob.ve/articulos/2013/01/02/obesidad-infantil-una-de-las-principales-consecuencias-de-la-adiccion-a-los-videojuegos-5572.html&ei=2XAvUdLOJ6nA0QXasIDoCg&bvm=bv.43148975,d.ZG4&psig=AFQjCNElh5AqhlU9P2ltJKqhkFpGzJZh9w&ust=1362149556876854


Inversiva: CAVE (Cave Virtual Environment), Cybersphere, Gafas VR   



Semi-Inversiva

http://1.bp.blogspot.com/_WiqMAWNl9Js/ScI9FpRaYDI/AAAAAAAACME/6XS2Bb3mt8c/s1600-h/The+PITS+system++monitor+table+100+x+60+cm+data+gloves.bmp


Accesibles

Coste asumible

Motivación

Interfaz simple

Social

No inmersiva



No inmersiva



Repetición 

Feedback

Motivación

Modelo de 
aprendizaje

Transferencia



Los avances en materia de las tecnologías de

la información y de la comunicación están

comenzando a modificar las metodologías

tradicionales de actuación de los

profesionales de la salud.

Jonathan P, Yeh S, Blumenthal D. The Impact of health information technology and e  health on the future demand for physician 

services. Health Affairs. 2013; 32 (11): 1998-2004
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El término app corresponde a un programa que se instala en un dispositivo
móvil y que suele tener un tamaño reducido para adaptarse a las limitaciones
de potencia y almacenamiento de dichos dispositivos.

Delgado CI, Pérez-Castilla L. Apps gratuitas para el entrenamiento cognitivo y la comunicación. Centro de referencia estatal de autonomía
personal y ayudas técnicas (CEAPAT). Marzo; 2015.

APLICACIONES MÓVILES



“There’s an app for that….”





Hábitos saludables
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Informativas
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Valoración
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Valoración
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Valoración
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Tratamiento
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Tratamiento
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Tratamiento

APLICACIONES MÓVILES



Específicas
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NEUROREHAPP (ANDROID ®)
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