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• Reinhold Reiter 
solicita la patente de 
un prototipo por 
control Mioeléctrico: 
(Mano Hüfner con un 
sistema 
electromagnético) se 
exhibe en la 
exposición industrial 
internacional de 1948

•

Concepto de mioeléctricidad, Primeros dispositivos 

1945 1957

”La Mano Rusa”  de 

A. Kobrisnski los 

científicos soviéticos 

son los primeros en 

utilizar transistores en 

una prótesis con 

control mioeléctrico. 

1958

”Sistema neumático Universidad de 

Heidelberg & OttoBock para 

pacientes de tragedia de la talidomida. 

1962



3

Evolución del control mioeléctrico: el transistor 

1965 1977

1947Los ingenieros Bardeen, Houser y Bradford de los 
laboratorios Bell inventan y patentan el transistor , 
reciben en 1956 el premio nobel de fisica



Prótesis mioeléctricas: desarrollo 1960 -1970
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1964 1965 19701968
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1975 1976 1979 19801971

Protesis mioeléctricas: desarrollo 1971-80

         Rol Sörbye adapta 
la primera 
protesis 
transradial 
myoelectrica 
infantil en el 
Örebro Medical 
Center de Suecia

      

6 v.

Hanger/ Hosmer 
desarolla su codo 
electrico 

Ottobock 
desarolla su 
Muñeca EQD de 
intercambio 
rapido

Ottobock desarolla 
su Muñeca se 
“pronosupinación 
activa”

Ottobock desarolla 
pinza electrica 
“Electrogreiifer”

Ottobock desarolla su 
procesador de control de 
4 canales ” para giro 
electrico



Miotest para localización y entrenamiento
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1967 1977 1985 2025
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Evolución del control mioeléctrico: 

la llegada del circuito integrado 

Controlador + Algoritmo

Amplificador 

Diferencial

Señal de controlSeñal del electrodo Electrodo Motor

Idea proporcional 
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1985 1987 19901981 1995

Prótesis mioeléctricas: desarrollo 1981-2000

2000

Dept.de Ingeniería de la 
Universidad de Utah, y  
Steven Jacobsen, 
desarolla el” brazo de 
Utah” de control 
myolectrico 
proporcional

Primeras manos 
electricas  pediatrcas  
de Variaty Village , 
Canada y  Otto bock 
lanza al mercado la 
mano infantil 2000

OttoBock lanza la 
primera mano 
proporcional DMC que 
por medio de un 
algoritmo controla la 
velocidad y la fuerza de 
prensado

OttoBock lanza la 
primera mano 
proporcional con 
función  sensorica 
dotada de dos sensores 
para el autoajuste de la 
presion sobr el eobjatos

Configurador de 
programas para 
“personalizar”los 
componentes 
mioeléctricos de 
Ottobock



IA para “autoajuste de presión”en la mano OB “Sensor “ 
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Prótesis mioeléctricas: desarrollo 1990-2000
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2001

I-limb la primera 

mano articulada 

con 24 patrones 

de agarre  

2007 2010

Mano Michelangelo           

3 patrones de agarre  

y Sistema Axon-Bus 

posicionamiento 

electrónico del pulgar

2006 20252009

Prótesis mioeléctricas: desarrollo  2001 - 2021

Cirugia TMR 

reinervacion 

muscular 

selectiva  

Codo 

DynamicArm 

TMR 

Codo ErgoArm  

con bloqueo 

electrónico

2002

Codo 

Mioeléctrico 

DinamycArm



¿De que se compone una prótesis mioeléctrica?

Cualquier prótesis de miembro superior 
necesita:
• Sistema de suspensión

• Para Mantener una buena 
conexión entre el miembro 
residual y la prótesis

• Encajes protésicos
• Encaje interno de contacto 

flexible para aumentar la 
comodidad

• Encaje externo rígido para 
mantener la forma del encaje



Una prótesis mioeléctrica necesita:

• Electrodos de control
• Captar y amplificar señales 

EMG
• Trasmitir movimientos a los 

componentes 
• Acumulador (interno o externo)

• Alimentar el sistema

¿De que se compone una prótesis mioeléctrica?



Una prótesis mioeléctrica necesita:
• Terminal protésico
        Mano o Pinza eléctrica    
• Articulaciones eléctricas

• Giro, codo 
   Articulaciones mecánicas 

• Giro pasivo, codo, hombro

¿De que se compone una prótesis mioeléctrica?



Control mioeléctrico 
Control convencional (clasico) – 2 Electrodos 

• El usuario genera contracciones musculares para 

controlar el movimiento de la prótesis

• El potencial de acción de las contracciones se capta por 

electrodos y es amplificado a partir de 2 umbrales de 

disparo para transmitir a los componentes el 

movimiento deseado



Componentes para control



Prótesis Mioeléctricas
¿Multicontrol?

Apertura, cerrado                  

¿Control de 4 – 6 movimientos con  2 electrodos? Supinación, pronación

Flexión, extensión



Estrategias de control

17

Sistema mioeléctrico convencional

Estrategias de conmutación

Control Digital / Control Proporcional (2 estados)
(depende del potencial de acción generado y de la rapidez de la contracción  - movimiento constante o 

proporcional)

Control  por Doble Canal (1Electrodo) (3 estados)
(depende del potencial de acción generado y de la rapidez de la contracción y la relajación - velocidad 

constante)

Co-Contracción (2 Electrodos)  =  Conmutación de                           control a otro patrón 

de agarre o  componente

Impulso (1Electrodo) =  Conmutación de control (a otro componente)

Señal Apertura-Apertura=Conmutación de control a  otro patrón de agarre

 

 Control de proximidad, control gestual,  temporizadores, medición inercial (IMU),  apps……….
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¿COMO RESOLVER LOS PROBLEMAS DE CONTROL EXISTENTES ?

dificultad para 
discriminar la señales 

dificultad para
 cambiar el control entre componentes  (Conmutación)

mioseñales débiles

Sistema mioeléctrico convencional 

Control secuencial, artificial  



Control por reconocimiento de patrones 

Sistema MyoPlus

• De 4 a  8 electrodos

• Sin necesidad de 

conmutación 

• La IA aprende 

• Patrones de movimento

intuitivos

• Uso proactivo del miembro

fantasma



Sistema MyoPlus 

La grabación del patrón de movimiento se realiza a través de la App, en la 
que el movimiento deseado de la mano fantasma  se almacena y se asigna a 
un movimiento de la mano protésica.

Movimientos de la prótesis

Control por reconocimiento de patrones 



Sistema MyoPlus 

Control por reconocimiento de patrones 
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