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RESUMEN 

En esta investigación se diseñó un prototipo simulador de cargas dinámicas para el 

análisis de esfuerzos en prótesis transtibial. Para ello se usó ecuaciones 

matemáticas del péndulo doble, basado en la metodología de Euler-Lagrange para 

modelar la marcha humana. El tipo de investigación fue aplicada de diseño 

exploratorio y descriptivo. La muestra realizada fue a una persona que ha sufrido 

una amputación transtibial de 1.65 m de altura y de peso de 71.8 kg. Los resultados 

obtenidos mediante la simulación en MATLAB del péndulo doble, durante la fase 

de balanceo, el ángulo de variación del fémur va de -20° a 10.79° y la tibia va de 

desde 0° a -2.62° con respecto a “Y” en un tiempo de 0.52 s. En cuanto al diseño 

del prototipo se obtuvo un diámetro mínimo de 19.93 mm y 23.41 mm en los ejes 

de transmisión de movimiento. Finalmente, se evaluó el costo de fabricación de 

prototipo de S/ 1681.99. 

Palabras clave: Diseño, prototipo, péndulo doble, marcha humana. 
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ABSTRACT 

In this research, a dynamic load simulator prototype was designed for stress 

analysis in transtibial prostheses. For this, mathematical equations of the double 

pendulum were used, based on the Euler-Lagrange methodology to model human 

gait. The type of research was applied with an exploratory and descriptive design. 

The sample taken was from a person who has suffered a transtibial amputation, 

1.65 m tall and weighing 71.8 kg. The results obtained through the simulation in 

MATLAB of the double pendulum, during the swing phase, the angle of variation of 

the femur goes from -20° to 10.79° and the tibia goes from 0° to -2.62° with respect 

to the "Y" in a time of 0.52 s. Regarding the design of the prototype, a minimum 

diameter of 19.93 mm and 23.41 mm was obtained in the motion transmission axes. 

Finally, the prototype manufacturing cost of S/ 1681.99 was evaluated. 

Keywords: Design, prototype, double pendulum, human gait. 




