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Resumen 

 

Actualmente hay poca información sobre el diseño y fabricación de prótesis en animales. 

Por tal motivo, en este trabajo de investigación se desarrolla e implementa un método para el 

desarrollo de un prototipo de prótesis canina impresa en 3D para la extremidad anterior 

combinada con Arduino para simular los movimientos naturales de la marcha canina. 

El interés en el diseño de este tipo de prótesis reside en implementar una solución a la perdida de 

extremidades en caninos mejorando su calidad de vida y permitiendo reducir la aparición de 

enfermedad asociadas. 

Teniendo en cuenta el diseño y el acoplamiento necesario de la prótesis con los sensores y 

equipamiento electrónico necesario se realizaron las pruebas para evidenciar la lectura de las 

señales EMG procedentes de los movimientos musculares del muñón y correcto funcionamiento 

de las articulaciones presentes en la prótesis las cuales brindan el movimiento necesario para el 

desplazamiento del perro.  
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Abstract 

 

There is currently little information on the design and manufacture of prostheses in animals. 

For this reason, this research work develops and implements a method for the development of a 

prototype of canine prosthesis printed in 3D for the anterior limb combined with Arduino to 

simulate the natural movements of the canine march. 

The interest in the design of this type of prosthesis lies in implementing a solution to the loss of 

extremities in canines improving their quality of life and allowing to reduce the occurrence of 

associated diseases. 

Taking into account the design and the necessary coupling of the prosthesis with the necessary 

sensors and electronic equipment, tests were carried out to show the reading of EMG signals 

from the muscular movements of the stump and correct functioning of the joints present in the 

prosthesis, which provide the necessary movement for the displacement of the dog. 
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Capítulo 1. Introducción 

1.1 Objetivos 

 

A diferencia de las prótesis humanas las prótesis caninas no han avanzado de igual manera en el 

desarrollo tecnológico en los últimos años. 

Actualmente el diseño de prótesis si bien ha experimentado mejoras en cuanto a los costos, 

no permiten una movilidad natural en el animal como si lo hacen las prótesis biónicas 

desarrolladas para el ser humano.  

Las prótesis biónicas son un tipo de prótesis diseñadas en conjunto con sistemas tecnológicos 

que permiten restituir en gran medida los movimientos naturales del sistema músculo -

esquelético que las utilizan.  

Este tipo de prótesis otorgan al usuario mayor libertad de movimientos, imitando los procesos 

que realizan naturalmente los músculos, huesos y articulaciones. 

El objeto de este proyecto se centraliza en el desarrollo del marco teórico- práctico intentando 

buscar un cambio de paradigma de las actuales prótesis caninas mediante el desarrollo de una 

prótesis biónica.  

 

 

 

 



17  
 

 

1.2 Barreras 

 

Los siguientes apartados corresponden a las barreras que tiene este proyecto y por las cuales no 

se ha llevado a cabo el desarrollo de este: 

 

• Económico: La utilización de los diferentes sensores necesarios para la confección de 

una prótesis biónica pueden resultar costosos teniendo en cuenta el tiempo de vida útil de 

la misma. 

• Complejidad de uso en condiciones adversas: Las prótesis biónicas aplicadas a caninos 

además de tener la complejidad base del diseño de los componentes electrónicos y el 

desarrollo de un prototipo que permita utilizar los mismos de manera correcta son 

alcanzadas por la complejidad adicional de que las mismas deben poder ser susceptibles 

de utilización en situaciones y climas adversos a la utilización tradicional de 

componentes electrónicos. 

• Duración de la batería asociada a la prótesis: La utilización de una batería pequeña, 

pero de larga duración puede resultar en una inversión costosa o un desarrollo en si 

mismo. 

• Voluntariado: Será necesario durante el desarrollo del proyecto contar con la 

participación de voluntarios caninos que tengan problemas de movilidad causados por 

una amputación de sus extremidades delanteras.  
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• Colaboración con profesionales del ámbito de la veterinaria: Sera necesario la 

colaboración con veterinarios que tengan experiencia en la recuperación de caninos que 

han sufrido una amputación de sus extremidades. 

 

1.3 Relevancia del proyecto 

 

Debido a enfermedades como diversos tipos de cáncer o por accidentes la amputación de 

miembros en canes es un problema que ocurre frecuentemente y repercute en gran medida en la 

calidad de vida del animal generando dolencias en el resto de las extremidades o en la columna 

debido a una incorrecta distribución del peso. 

Asimismo, el prototipo de prótesis biónica propuesto en el presente proyecto contribuirá a que el 

can pueda mejorar el desarrollo de sus actividades diarias de manera autónoma. 

 

Capítulo 2. Metodología y procedimientos 

 

 La metodología de investigación a implementar aplicara los lineamientos propuestos por Carlos 

Sabino lo que establece un desarrollo interesante del proyecto. 

La primera etapa de Área temática estará definida por la selección de la problemática a tratar 

durante el desarrollo del proyecto.  

La segunda etapa corresponde al planteamiento del problema en la cual se selecciona el 

problema fundamental a desarrollar dentro de un área de conocimiento más general.  

La tercera etapa buscara delimitar objetivos específicos.  

 La etapa perteneciente al marco teórico intentara definir el planteo del problema. 




