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ROBOTHERAPY: Desarrollo de un robot asistente para la terapia de rehabilitacién en nifios.

La motricidad es fundamental para el desarrollo integral del ser humano, ya que implica no solo la
capacidad de ejecutar movimientos, sino también la coordinacién, creatividad e intuicién que
permiten el control consciente del cuerpo. En palabras de Pacheco (2016), “El aprendizaje es
experiencia, a través de los sentidos y de las sensaciones que se perciben durante los movimientos
gue se ejecutan, ya que a través de ello conocemos y se experimenta el mundo que nos rodea, de
lo cual surge el desarrollo del pensamiento, creatividad, ideas motoras y aprendizaje mental”. Esto
subraya la importancia de la motricidad desde la infancia, donde su desarrollo se convierte en un
aspecto crucial para la interaccién con el entorno y el aprendizaje.

Sin embargo, diversas patologias comprometen esta capacidad en gran parte de la poblacion
infantil a nivel mundial. Segiin Gonzalez (2017), “La debilidad o pérdida de la motricidad de
algunas partes del cuerpo es la consecuencia de dafo neuroldgico o del sistema nervioso, los
individuos afectados requieren de rehabilitacidn para recuperar su motricidad”.

Enfermedades como la paralisis cerebral infantil (PCl), los trastornos del espectro autista (TEA), la
distrofia muscular de Duchenne y la pardlisis obstétrica del plexo braquial (PBO) afectan la
capacidad de movimiento, limitando la independencia y calidad de vida de los nifios que las
padecen. Aunqgue estas condiciones no tienen cura, investigaciones han demostrado que las
terapias de rehabilitacion pueden mejorar considerablemente la calidad de vida de estos
pacientes, ayuddndoles a recuperar en parte su capacidad motora (Stavsky et al., 2017).

Segln Gonzalez-Ledn y Gonzalez-Olguin (2024), las intervenciones motoras mas efectivas incluyen
el uso de tecnologias innovadoras como la actividad fisica personalizada, los videojuegos y la
realidad virtual. Estas herramientas permiten que las terapias sean mas atractivas y efectivas,
promoviendo una mayor participacion del nifio en su proceso de recuperacion.

Existentes distintos robots de asistencias tales como Robots tipo mufieco de apariencia infantil
como NAO J Gonzalez, Pulido, Fernandez, (2017). con brazos y piernas se usa como terapia frente
al autismo, o como estimulo psicomotor en la realizacién de ejercicios por imitacién, ya sea porque
mediante sus cdmaras es capaz de imitar el movimiento del usuario, para que éste se vea reflejado
en el robot, como al revés, realizando ejercicios programados para que los repita el usuario.

Teniendo en cuenta esta informacidn, surge la idea de desarrollar una solucién tecnoldgica
gue complemente las terapias de nifios con discapacidades motoras. El presente proyecto propone
el desarrollo de un robot asistente para la terapia de rehabilitacién infantil, controlado mediante
los gestos corporales del paciente. Este enfoque busca no solo mejorar la efectividad de las
terapias, sino también incrementar la motivacién y promover el compromiso.
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