Ministerio de Culturay Educacion (Programa del afo 2017)
Universidad Nacional de San L uis
Facultad de Cienciasdela Salud
Departamento: Kinesiologiay Fisiatria
Area: Area 10 Formacién Profesional en Kinesiologiay Fisiatria
| - Oferta Académica

Materia Carrera Plan Afo Periodo
INF. Y ROBOT'C,A APLICALA LIC. KINESIOLOGIA Y FISIATRIA 1244/ 2017 2° cuatrimestre
REHABILITACION 14

Il - Equipo Docente

Docente Funcién Cargo Dedicacién

LEHNE, GUILLERMO ENRIQUE Prof. Responsable P.Adj Simp 10Hs

[l - Caracteristicasdel Curso

Credito Horario Semanal

Teorico/Préactico |Tedricas| Practicasde Aula | Pract. delab/ camp/ Resid/ PIP, etc. | Total

1Hs 1Hs 1Hs 1Hs 4 Hs
Tipificacion | Periodo
B - Teoriacon précticas de aulay laboratorio 2° Cuatrimestre
Duracion
Desde Hasta | Cantidad de Semanas | Cantidad de Horas
08/08/2017 15/11/2017 15 60

IV - Fundamentacion

Esinevitable lavoragine tecnol 6gica en la que todas y cada una de las disciplinas que nos rodean se encuentran inmersas. El
desarrollo y utilizacién de nuevo software y hardware aplicado alafisiatria, kinesiologiay alas ciencias delasalud, se
complementa con la aplicacién de antiguas y nuevas técnicas de fisiatricas y kinesioldgicas en pos de optimizar diagnosticos
y tratamientos.

El programa posee un sentido préactico, que buscaindagar sobre |os distintos dispositivos virtuales y el ectronico mecanicos
con el fin de mostrar la evolucién tecnol dgica de os sistemas aplicados alas ciencias de la salud, sin profundizar en los
conceptos propios de lainformaticay larobética, aunque haciendo hincapié en su implementacidn y beneficios de la misma.

V - Objetivos/ Resultados de Aprendizaje

a) Estudiar diversas herramientas informaticas de andlisis de video, con € fin de aplicar a diagndstico y tratamiento de
patologias, como asi también en mejorar la eficiencia deportiva.

b) Conocer y evaluar aplicaciones ademas de programas computacionales, parafacilitar la recoleccién, andlisis de datos con
el fin de aplicar técnicas adecuadas con €l menor margen de error.

c) Estimular el desarrollo de un juicio critico paraanalizar las distintas situaciones clinicas, y sus posibles soluciones.

d) Disefio y construccion de prétesisy ortesis utilizando impresién 3D.

VI - Contenidos

Unidad 1:
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Introduccién alainformatica. Programa de codigo abierto para andlisis de marchay movimientos (Kinovea) y logger
Pro. Edicién deimagenesy video. Herramientasinforméticas para el gercicio profesional; editores detextoy planillas
de célculo.

Unidad 2:

Introduccién alarobdéticay los deferentes equipos del mercado. Cibernéticay bidnica. Introduccion histérica dela
impresion 3D. Panorama del mercado nacional einternacional deimpresion 3D, Aplicacionesde laimpresién 3D.
Introduccién alas distintas tecnologias deimpresion 3D. Descripcién general delos equipos de cada tecnologia.
Explicacion delos modelos mas comunes de impr esor as con tecnologia FDM, del movimiento Reprap Open Sour ce.
Introduccién alos conceptos de; problemética, disefio-planificacion, Fabricacién-desarrollo, evaluacion-revision.
Introduccién a proceso de disefio de piezas utilizando los programas de disefio de cddigo abierto: tinkercad y Onshare.

Unidad 3:

Laimportancia de proyectar paramejorar y optimizar recursos materiales, paralograr |os objetivos propuestos.
Importancia del conocimiento morfolégicoy ergondmico paralograr un buen producto. Scanner en 3D, métodos de
incorporacién y procesamiento deimagenes paraimpresion. Evaluacion de distintas estrategias de disefio de la pieza
establecida. Eleccion, disefio y construccién de la pieza ortopédica disefiada. Evaluacion de rendimiento, confiabilidad,
durabilidad y factibilidad en laimplementacion. M étodos de replicacion.

Unidad 4:

Introduccién ala Mecatr énica. Har dwar e implementado en rob6tica Motoresde pasoy servomotores. Driversy su
configuracién. Movimientos lineales, angularesy radiales: Tornillos, poleasy correas dentadas. Difer entestipos de
rodamientos Microcontroladores: Arduino, Atmel, Freescale. Compiladoresy entornos de desarrollo. Control de
temperatura: PID vs ON/OFF. Tipos de sensores. Diferentesresistencias para generacion de calor. Descripcion basica
de los elementos mecanicosy electr énicos de un dispositivo electromecanico.

VII - Plan de Trabaj os Practicos

Miercoles 9/08 Edicion deimagen y Video

Miercoles 16/08 Andlisis de Marcha, software(Kinovea) y logger
Miercoles 30/08 tinkercad (utilizacion y manejo)
Miercoles 06/09 tinkercad (Aplicacion)

Lunes 18/09 Onshare (disefio en 3D)

Lunes 25/09 Onshare (disefio en 3D.2

Lunes 2/10 Medidasy planificacion

Lunes 6/10 Medidasy planificacion.2

Lunes 16/10 Disefio y Materiaes.

Lunes 23/10 Desarrollo de protesis y ortesis

Lunes 30/10 (Impresién y Evaluacion)

Lunes 06/11 Dispositivos electronicos y robética aplicada
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VIII - Regimen de Aprobacién

Regularidad (ORD CS N.° 13/03, 32/14 y comp.)

Para alcanzar condicion de alumno regular se requiere:

-Aprobacion del 100% de |os Trabajos teoricos-practicos, con € 100 % de asistencia de los mismosy laentrega en tiempo y
forma de las actividades solicitadas en cada uno de ellos.

Se permite hasta 3 inasistencias con la correspondiente certificacion de justificacion dentro delas 24 hs. Si el alumno se
ausentase més veces o0 sin lajustificacién correspondiente, automaticamente quedara libre.

El examen final serdora y los docentes de la Mesa Examinadora preguntarén con respecto a cualquier punto del programa.

Promocion sin examen. Evaluacion en Proceso. (ORD CS N.° 13/03, 32/14 y comp.)

Para alcanzar ésta condicion se requiere;

-Asistenciaano menos del 95% de Clases Tedricasy 100% de las clases Précticas.

-Aprobacion de los Trabajos Préacticos, con la Presentacidn de unaactividad  que dé cuenta de |os conocimientos adquiridos
en cadainstancia

-Aprobacion del trabagjo Final Integrador, el que consistira en una exposicién oral y elaboracion de figura de sintesis, sobre
cualquier temadel programa.

I X - Bibliografia Basica

[1] - Fundamentos de informética en entornos bioinformaticos. Enrique Blanco Garcia UOC (Univ. Oberta de Catalunya),
2013

[2] - Larevolucion de laimpresion 3D, Melba Kurman, Ed. Anaya Multimedia 2014.

[3] - Impresién 3D en Argentina: acciones, proyectos, actores/ ; con prélogo de Lino Barafiao. - 1aed. -Buenos Aires:
Ministerio de Ciencia, Tecnologia e Innovacién Productiva, 2015.

[4] - Arkuino+android proyects por the evil genius. Simon Monk.

X - Bibliografia Complementaria

(1]

- http://aprendeenlinea.udea.edu.co/lms/men_udea/pluginfile.php/28615/mod_imscp/content/1/Origen_de la informatica.htm
I
[2] - https://www.kinovea.org/

[3] - https://usitility.com/es/descargar-lightbot

[4] - https:.//www.tinkercad.com

[5] - https://cults3d.com/es

[6] - https://www.thingiverse.com/

[7] - https://ultimaker.com/en/products/cura-software

(8]

- https://sites.google.com/a/correo.fpal zira.es/departamento-de-€l ectroni ca/proyectos/i mpreso/impresora-3d-prusa-i2---descri
pcion-de-los-elementos

[9] - https://cad.onshape.com/signin

X1 - Resumen de Objetivos

Manegjo e implementacion de herramientas informaticas de andlisis de video, paraaplicar a diagndstico y tratamiento de
patologias, como asi también en mejorar la eficiencia deportiva. Analizar |as distintas situaciones clinicas, y sus posibles
soluciones. Disefio y construccion de prétesisy ortesis utilizando impresion 3D.

X1l - Resumen del Programa

- Andlisis de marchay movimientos (Kinovea) y logger Pro. Edicion deimégenesy video. Herramientas informéticas para el
gjercicio profesional;

- Cibernéticay bidnica. Introduccion histéricade laimpresién 3D.

- Introduccion alos conceptos de; problematica, disefio-planificacion, Fabricacion-desarrollo, evaluacion-revision.
Introduccién a proceso de disefio de piezas utilizando los programas de disefio de cédigo abierto: tinkercad y Onshare.

- Importanciadel conocimiento morfoldgico y ergonémico paralograr un buen producto. Scanner en 3D, métodos de
incorporacion y procesamiento de imégenes paraimpresion. Evaluacion de distintas estrategias de disefio de la pieza
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establecida. Eleccidn, disefio y construccion de la pieza ortopédica disefiada. Evaluacién de rendimiento, confiabilidad,
durabilidad y factibilidad en laimplementacion. Métodos de replicacion.

- Introduccion ala Mecatronica. Hardware implementado en robética Descripcion bésica de |os e ementos mecanicos y
electrénicos de un dispositivo electromecanico.

X1l - Imprevistos

X1V - Otros
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