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RESUMEN.  

El campo de la robótica de rehabilitación en la medicina representa un área de oportunidad 
para los sistemas de control, donde el estudio del movimiento humano es uno elementos 
clave de esta investigación. El presente trabajo presenta el diseño y construcción de un 
prototipo para rehabilitación de tobillo basado en la arquitectura cinemática de los robots 
paralelos tipo delta invertido con 3gdl. Este tipo de arquitectura proporciona los 
movimientos básicos del tobillo de dorsiflexión/plantar flexión.     
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