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Haciendo un balance de los últimos años recorridos podemos decir que fueron muchas 
las situaciones que nos tocaron atravesar, tanto institucionalmente como socio-económi-
camente. Frente a este escenario complejo (local, nacional y mundial), tratando siempre 
de sortear obstáculos, con nuestras propias limitaciones y con otras tantas impuestas por 
cuestiones ajenas, nos sentimos orgullosos de decir que hemos logrado mucho! 

En este sentido y muy resumidamente, dentro de 
las metas alcanzadas podemos destacar: 

- La Modernización del Colegio y el permanen-
te esfuerzo en hacer uso de todos los avances y 
herramientas tecnológicas disponibles para au-
tomatizar, facilitar y acelerar los diferentes trámi-
tes necesarios para el profesional en su día a día. 
Gran ejemplo de ello es la APP, mediante la cual 
se pueden gestionar varios documentos que antes 
debían hacerse presencialmente. 

- Gestión en pandemia: Fueron muchísimas las 
medidas tomadas desde el inicio de la pandemia 
e inclusive trabajando virtualmente debido al ais-
lamiento obligatorio. Queremos recordarles que 
esta fue y es una cuestión que excede ampliamen-
te al Colegio, que las normas y resoluciones son to-
madas por el Poder Ejecutivo y que como institu-
ción, con nuestras herramientas y siempre dentro 
de la ley, gestionamos y generamos acuerdos y ac-
ciones para hacer más ameno este escenario den-
tro de nuestras posibilidades. Por nombrar sólo 
algunas pocas acciones: suspendimos por 2 meses 
la cuota de colegiación y el costo administrativo de 
facturación, gestionamos inmediatamente, junto a 
otros colegios, la suspensión del pago de la Caja y 
de las obligaciones impositivas en Santa Fe.

- Vacunación: Se gestionó con éxito la vacunación 
de los profesionales kinesiólogos que optaron por 

hacerlo, siendo 1100 los kinesiólogos vacunados 
que estaban por fuera del sistema de salud estatal 
o no participaban de internaciones o servicios de 
primera respuesta.

Aún falta, sí, el camino es largo y continúa, pero 
creemos que contándoles los objetivos cumplidos 
y los proyectos que aún quedan por concretar, po-
dremos visualizar claramente estos logros entre 
todos y trabajar en conjunto para seguir encami-
nados en lo que queda por hacer. 

Como siempre decimos, estamos totalmente 
abiertos y predispuestos a toda sugerencia, opi-
nión o propuesta que construya y sume, es tarea 
de todos hacer valer nuestra profesión, frente a 
nosotros mismos, frente al sistema de salud y fren-
te a toda la sociedad. Y la única forma de lograr 
esto es en conjunto, dejando las diferencias o in-
tereses personales de lado, para apostar por algo 
más grande, en beneficio de todos los colegas, ti-
rando siempre para un mismo lado, produciendo y 
aportando para crecer.

Aprovecho para saludarlos muy cordialmente una 
vez más.

Lic. Ruiz Daniel   
Presidente 
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  Facturación: desde lo logístico y de funciones dentro del colegio, 
hasta la implementación de las herramientas que brinda la tecno-
logía, achicando los tiempos de procesamiento de la información. 
En el año 2015 se tardaba hasta 40 días en el procesamiento, que 
repercutía en el pago de hasta 90 días promedio. Hoy estamos en 
20 días de procesamiento con promedio de pago a los 45 días. 
Redujimos a la mitad los tiempos de cobro, teniendo 6 de los 10 
mayores financiadores con cobro a 30 días.

  Administración: Se implementó la consulta automática a través de 
WhatsApp, con respuesta inmediata a través de boots que reduce 
considerablemente el tiempo y el proceso de consulta. Se responde 
desde los procedimientos administrativos hasta los instructivos de 
cada uno de los convenios de facturación de CORECO.

  APP: Se implementó la APP del Colegio, pudiendo realizar todos 
los tramites desde el celular, sin necesidad de asistir presencial-
mente al Colegio, ahorrando tiempo y costos en los procesos. Se 
pueden gestionar desde habilitaciones hasta solicitar subsidios o 
realizar denuncias.

  APP: Es fundamental en la app del Colegio, la posibilidad de ge-
nerar cualquier documentación. La CONSTANCIA DE MATRICULA 
DE FORMA AUTOMÁTICA Y EN TIEMPO REAL, con validez oficial. Esto 
se puede generar desde el celular o la sección exclusiva por web. 
También se tramitan de forma simple las certificaciones de ética o 
asistencia jurídica.

Modernización del Colegio: 

  Suspendimos por 2 meses la cuota de colegiación.

  Suspendimos por 2 meses el costo administrativo de facturación.

  Gestionamos inmediatamente la suspensión del pago de la Caja 
junto a otros colegios.

  Gestionamos inmediatamente junto a otros organismos la sus-
pensión de las obligaciones impositivas en Santa Fe.

  Gestionamos junto a los integrantes de FEKIL la exención impo-
sitiva a nivel nacional.

   Creamos el registro de profesionales dedicados al intesivismo y la 
rehabilitación respiratoria para que tiene en su poder la Secretaria 
de Salud Provincial.

  Se generó la facturación electrónica en obras sociales y prepagas, 
con la auditoria posterior, por única vez (habitualmente se hace audi-
toria previa), a través del sistema AMR, a fin de acortar los tiempos de 
emisión de factura y por ende que no se demore la cadena de pagos. 

Estas medidas fueron tomadas en las primeras 3 semanas de Pandemia y aislamiento obligatorio. Tengamos en cuenta que las 
normas y resoluciones están tomadas por el Poder Ejecutivo a través de decretos. No somos autoridad de aplicación de normas en 
este caso. Aun así, con nuestras herramientas y siempre dentro de la ley, gestionamos y generamos acuerdos y acciones para apo-
yar el transcurrir de esta situación. Quedamos a disposición si alguna sugerencia puede construir un mejor desarrollo de nuestra 
profesión:

  Se generó la prórroga del vencimiento de ordenes por 30 días 
para aquellos profesionales que no pudieran acercar la facturación 
electrónica o aquellas prepagas y obras sociales que autorizan a 
través de boca de expendio propia.

  Se respondieron todas y cada una de las requisitorias, sean por 
mail, redes sociales o WhatsApp institucional.

  En este momento, IAPOS, unilateralmente, desvió la facturación 
de Discapacidad íntegramente al Colegio. Para no generar más 
demora, la tomamos, organizamos la entrega vía informática y 
estamos realizando recepción y facturación en tiempos normales, 
bajo esta condición excepcional.

  Se generaron pagos excepcionales, entre 2 y 3 por semana, depo-
sitando de manera inmediata cada pago llegado al Colegio.

  Se entregaron notas vía e-mail, junto al Colegio de la 1ra Circuns-
cripción, al Ministerio de Salud Nacional, Presidencia, Gobernación 
de Santa Fe y Superintendencia de Salud (figuran en las redes socia-
les) para gestionar excepción de aislamiento en nuestra actividad. 

Gestión en Pandemia:

Gestión 2018 - 2021



  Firmamos junto a los demás Colegios del país, nota para entregar 
en mano en Ministerio de Salud de la Nación, en el mismo sentido 
de la excepción.

  Logramos la excepción al ASPO de la atención del profesional ki-
nesiólogo. Con pautas y protocolos acordes a la situación actual y 
dentro de las resoluciones y leyes Nacionales y provinciales.

  Se organizó y recepcionó toda la facturación de IAPOS discapaci-
dad que no había sido canalizada voluntariamente en el Colegio 
en etapas anteriores. Al ser una decisión unilateral de IAPOS, pu-
simos todo el esfuerzo y dedicación y logramos dar respuesta en 
tiempo y forma.

  Se activó la App y en la sección exclusiva de la página del Colegio, 
para descargar, el Certificado de Matricula de forma automática, 
para poder circular o presentar donde se requiera, en momentos 
de aumento de actividad profesional.

  Se logró la autorización de la excepción, a través de la resolución 

del Ministerio de Salud N° 611 para realizar la actividad profesional 
con restricciones, en Ministerio de Salud y Trabajo, elaborando los 
protocolos y Triage correspondientes a fin de implementarlos.

   Se entregó a los Profesionales un Kit de Bioseguridad gratuito de 
mascara facial, barbijo y cofia para el inicio de la actividad.

  Se reclamó junto a los demás colegios, la mínima cobertura en 
discapacidad de las prestaciones a través de la implementación de 
la teleasistencia por parte de IAPOS.

  Firmamos junto a la Municipalidad de Rosario un convenio de 
reciprocidad, para aportar recursos humanos especializados, ante 
la requisitoria de los Organismos de Salud, a fin de atender la de-
manda kinésica en el abordaje del paciente con Covid-19 en los 
efectores públicos.

   Gestionamos la apertura de la actividad sin restricciones, a partir 
del Decreto Provincial de apertura fuera de los conglomerados y 
ciudades grandes. 

Logramos gestionar desde nuestro lugar, participando en la Inter-
colegial del Sur, espacios de planteo de problemáticas concernien-
tes a la previsión social, partiendo siempre desde la convicción de 
que la única manera de mejorar la situación actual es participando 
desde adentro. Creemos que el logro de una caja más justa para 

todos se hace con ideas claras y propuestas superadoras a las ac-
tuales, siendo activos partícipes de la Comisión de acuerdo para la 
recategorización de aportes (50%/100%) y entendiendo que aún 
queda mucho por mejorar. Seguiremos defendiendo nuestro es-
pacio con participación y propuestas de trabajo.

Caja de Previsión Social:

Grupos de trabajo:

  Se creó la Comisión de Discapacidad con el objetivo de integrar 
a todos los profesionales del área, para contribuir al crecimiento 
y jerarquización de la profesión.

  Se firmó Convenio con la Municipalidad para generar la presen-
cia de profesionales en la “Calle recreativa”, como acercamiento 
a la comunidad y una forma de generar visibilidad de nuestra 
profesión como actor principal del equipo de salud, con especial 
énfasis en la Profilaxis.

  A través de acuerdos con la Universidad Católica Argentina, se 
generó el espacio de “Adultos Mayores” como un acercamiento 
y colaboración en profilaxis y actividad física con este segmento 
de la población para mejorar la calidad de vida. 

Se gestionó con éxito la vacunación de los profesionales 
kinesiólogos que optaran por hacerlo. Se vacunaron 1100 
kinesiólogos que estaban por fuera del sistema de salud 
estatal o no participaran de internaciones o servicios de 
primera respuesta.

Vacunación:

- 5 - Institucional

Área Comunicación





Participación en la Calle recreativa
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Desde el domingo 21 de marzo, el Colegio cuenta con un espacio de participación en la Calle Recreativa de 
Rosario, realizando actividades de prevención, promoción de la salud y difusión de las incumbencias kinésicas 
Ley N°13.437.

Los encuentros se realizarán una vez por mes (el tercer domingo de cada mes) de 9 a 12hs., difundiendo un área 
diferente en cada oportunidad (Kinesiología Laboral, Deportiva, Neurorehabilitación, Etc.). El fin es informar 
y asesorar a la comunidad local concurrente de dicho espacio recreativo acerca de las diversas herramientas 
terapéuticas y de prevención y promoción de la Salud, que ponemos en práctica los Kinesiólogos.

Agradecemos a los colegas, el Lic. Cristian Espejo Mat: 1346/2 y el Lic. Javier Valle Mat: 2902/2, por haber 
participado en esta primera etapa. 

Área Comunicación





Modelos de movimiento ( 2     ).600
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Emprendamos la tarea. Si miramos que el Sistema Musculoes-
quelético está regido por algunos patrones reflejos y que tam-
bién involucramos sistemas más internos, a través de estímulos 
sensoriales, que generan un cambio en el procesamiento de la 
información y futura función, de una serie de estructuras inter-
nas, podemos describir 3 niveles de estudio en el Control del 
Movimiento:

- El nivel Conductual, que involucraría la observación, los sentidos 
(exteroceptores) que toman toda la información del Medio Am-
biente o contexto, y como esta información se modifica a través 
de la percepción.

No hay discusión, ya que los procesos psíquicos se articulan con lo 
orgánico. Estamos en camino y suponemos que llegara el día en 
que se evidenciarán conexiones que hasta hoy son inéditas.

- Un nivel más periférico, que es el Sistema Musculoesquelético.

- Y un Control Neural, que muestra o evidencia estructuralmente 
a la conducta motora.

Para PENSAR UNA FORMA DE ESTUDIAR El Control del Movimien-
to, basado arbitrariamente, en las áreas descriptas anteriormen-
te, se empieza a tomar información de distintas disciplinas que 
comienzan a interactuar, como la Psicología, quien es quien co-
mienza a introducirse en este ámbito, obviamente pasando por 
la Fisiología, la Educación y la Profilaxis como áreas incorporadas 
más tardíamente, hasta la última aparición dentro del espacio de 
este estudio, la Ingeniería.

A partir de esta nueva forma de pensar, estudiar y describir el 

cómo nos movemos, se fue complejizando el marco conceptual 
al que debíamos referirnos. Ya no sólo hablamos de un sujeto que 
se mueve, sino de un SUJETO o INDIVIDUO, que ejercita una tarea, 
que es objetiva y que depende de las habilidades que tenga  para 
cumplirla, pero dentro de un AMBIENTE, que es el Modulador o 
Regulador, de esta tarea y de este individuo. 

Para ver cómo este individuo elabora la tarea para sobrevivir en 
el ambiente, es que se desarrollaron las teorías de Control Motor, 
que entre otros objetivos, tiene el de describir algunos mecanis-
mos o modelos para el análisis de cómo se ejecutan los comandos 
durante el movimiento.

El problema que aquí podemos llegar a percibir es el entendi-
miento de cómo todos los procesos trabajan en conjunto para ge-
nerar una eficaz, efectiva y eficiente performance desde el punto 
de vista energético.

Pensemos que la combinación posible entre músculos, articulaciones, contexto y cualquier unidad de estudio que 
interviene en el movimiento, llega al virtual número que describe el título. Imaginamos así que es por esto que se 
hace tan disímil, como discutido y profundo, el estudio del Control Motor, y que en cualquier caso ¿se puede o se 
debe empezar este estudio considerando variables exacta? Que variables se deberían considerar para el estudio del 
movimiento?

CONTROL MOTOR: 
“Contempla el estudio de la naturaleza del movimiento y como este es controlado, 

la habilidad de regular o dirigir los mecanismos esenciales para que se lleve a cabo” (Shumway-Cook & Woollacott, 2012)



Aquí esta nuestra pregunta:  ¿Cómo controlamos estos movi-
mientos…?

El objeto de estudio no es ya la relación sensoriomotora sino la 
transición de la percepción hacia la acción, donde es clave la de-
tección de la información selecta del ambiente, que dará curso a la 
acción necesaria para lograr ese objetivo motor.

Esto tiene hoy, una implicancia fundamental en nuestra interven-
ción terapéutica. Esta forma de mirar el movimiento ya no ve al in-
dividuo como punto central y lo introduce dentro de un contexto, 
dejando de estudiar la relación sensoriomotora, para pasar a cen-
trarse en la percepción hacia la acción, porque toma la informa-
ción relevante del ambiente y le da curso al movimiento necesario 
para lograr el objetivo. Dejamos de tomar lo que el sujeto hace o 
como se mueve, para pensar en qué situación en el ambiente debe 
resolver como objetivo.

Entonces, con la información obtenida, podemos empezar a ha-
blar de Movimiento como la generación de una respuesta a tra-
vés de un estímulo sensorial. Ahora bien, este estimulo sensorial, 
ingresa al sistema de control como una Idea Interna, podríamos 
decir, genera una respuesta o acción que se autoalimenta como 
información que reingresa al sistema.

El input entra al Sistema Ejecutivo, genera instrucciones de acción 
que son enviadas al efector que genera el output. Si esta ejecución 
NO es considerada para el control del mismo movimiento o circui-
to, SE DEFINE COMO OPEN LOOP o Circuito Abierto.

Ahora, cuando esa salida SÍ alimenta y controla a la misma acción 
o circuito, estamos hablando de CLOSED LOOP o Circuito Cerrado.

Aquí, el sistema genera una señal de error, vuelve a entrar al cen-
tro ejecutivo, pasa nuevamente al efector que interviene según lo 
que marcó el ambiente, y a través de esta transformación utiliza el 
Feed Back como herramienta de control del movimiento.

TRANSFORMACION SENSORIOMOTORA.

Podemos conceptuarla como el movimiento que resulta de un Es-
tímulo Sensorial. Quizá la toma de un objeto sea el ejemplo más 
claro de lo que significa.

La localización del objeto en el espacio, tiene un sentido egocén-
trico y desde nuestra perspectiva, así es  como lo interpreta el SNC. 
Este es el componente sensorial.

La primera coordenada es visomotora, y determina qué lugar ocu-
pa el objeto en la retina o campo visual y desde aquí es donde se 
comienza a planificar ese movimiento, que a través de la Cinemá-
tica y la Cinética, calcula ángulos articulares, torques y contraccio-

Ahora, ¿Qué tipos de movimientos podemos describir?

Involuntarios

Voluntarios

Ritmicos o Reflejos

Movimientos
Respiracion: M. Respiratoria.

Prension, Alcance y Agarre: M. Axial de 
Troco, proximal/distal de Extremidades.

Postura: M. Extremidades y Tronco

Locomocion: M. Tronco y Extremidades

Habla: M. Oral y Fonatoria

M. Lisa - Latidos

INPUT

CENTRO 
EJECUTIVO

OUTPUTEFECTOR

INPUT

CENTRO EJECUTIVO

INSTRUCCION

EFECTOR

OUTPUT

AMBIENTE

F
E
E
D
B
A
C
K

Oculares: M. Extraoculares
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FEEDFOWARD.

Objetivo. De no ser así, genera ERROR, el Sistema se retroalimenta 
(FEEDBACK) y genera a partir de aquí una corrección en ángulos 
y contracciones musculares, motoras, consigue ubicar la correcta 
posición final del endpoint para lograr el objetivo, (que logra por 
hacer una TRANSFORMACION INVERSA), y, desde lo motor, logra 
corregir el endpoint para conseguir la información sensorial ade-
cuada. 

Esto es imprescindible para aprender. Así operamos mientras 
aprendemos. Así aprendemos. Una vez que hemos aprendido, nos 
movemos en transformación directa o anticipatoria (feedfoward) 
hasta que necesitamos reaprender y entramos en una transforma-
ción indirecta (feedback) para comenzar de nuevo. Al enfrentarnos 
a una nueva situación volvemos a aprender. Todos los sistemas son 
COMPLEMENTARIOS. 

Para simplificar entonces, llegamos al final, al objetivo principal 
cumplido, que era la descripción del Open Loop o Closed Loop…o 
era el principio…? La combinación, la secuencia, la interacción y 
el paralelismo son moneda corriente en el diario trabajo de MO-
VERNOS.

En lo descripto en este capitulo, pudimos determinar que de 
acuerdo al modelo mecánico, podemos inferir en crear condicio-
nes favorables para generar movimiento de forma más organiza-
da, más estable y más economica. No es igual la respuesta motriz 
que puede ofrecernos el paciente en tiempos de acción, a una 
respuesta motriz, como lo es la  autoiniciada a través de ofrecer-
le condiciones de sinergia, longitud muscular optima y velocidad 
en la contraccion que llevarlo a un movimiento predecible, de co-
mando verbal y sin variables.

Los ajustes anticipatorios propios, nos dan capacidad de tener un 
Sistema Nerviosos en alerta y mucho mas preparado que si lo lle-
vamos a situaciones de movimiento estereotipado y de respuesta 
guiada. 

Brindarle posibilidades al movimiento, hace que favorezcamos 
la ontogénesis y permitamos darle recursos y herramientas al SN 
para poder solucionar de muchas maneras posibles un mismo 
problema, condicion que nos permitira tener amplias opciones 
para movernos.

Establecer una situacion mecanica estable y favorable para el 
movimiento, debe ser la condicion que debemos priorizar en la 
practica diaria. 

nes musculares para finalmente concluir en la toma de ese objeto. 
Este es el componente motor.

El movimiento en sí está compuesto por las dos Resultantes, en 
paralelo.  Pero vamos a ir más allá, vamos a pensar cómo finalmen-
te tomamos ese objeto desde el cálculo de posición de ese en-
dpoint, porque para cumplir el objetivo final, ese objeto debe ser 
finalmente tomado. Para que este movimiento sea finalmente un 
Movimiento pensado y ejecutado desde el Individuo que resuel-
ve una Tarea, que le presenta el  Ambiente, el SNC lo logra desde 
2 tipos de Transformaciones. 

- DIRECTA: donde a través de la ubicación del objeto/objetivo cal-
culamos ángulos y posiciones del cuerpo en el espacio para llegar 
a él, o…

- INDIRECTA: donde a través de ángulos y posiciones del cuerpo en 
el espacio, calculamos la ubicación del objeto/objetivo …

Parece lo mismo pero no lo es. Aquí es donde la sutil diferencia 
puede hacer a la confusión y donde debemos pararnos a entender 
las 2 situaciones.

Vamos de nuevo…

A partir de captar donde está ubicado en el espacio el objeto, cal-
cular los ángulos articulares que requiere el hombro, el codo, la 
supinación o pronación del antebrazo, la abducción y extensión 
de los dedos de la mano que necesitara para ubicar ese endpoint 
en el espacio del objeto y tomarlo. TRANSFORMACION DIRECTA. 
(Jordan & Rumelhart, 1992)

O, a partir de donde él mismo está ubicado, el Individuo, calcula 
los ángulos articulares que requiere el hombro, el codo, la supina-
ción o pronación del antebrazo,  la abducción y extensión de los 
dedos de la mano que necesitara para ubicar ese endpoint en el 
espacio y en condiciones de tomar el objeto. TRANSFORMACION 
INVERSA O INDIRECTA. (Wolpert et al., 1998)

Esta TRANSFORMACION INVERSA es lo que hace nuestro SN (es 
ególatra). Programa, siempre, contracción muscular, fuerza, tor-
que (Resultante dinámica Inversa) para determinar así los ángulos 
y posiciones de los segmentos (Resultante cinemática Inversa). Al 
fin y al cabo como dijimos, los componentes de ese movimiento 
trabajan paralelos. Ahora, estos componentes son los fabricantes 
o encargados de dar forma a las 2 transformaciones descriptas, LA 
TRANSFORMACION INVERSA, más usada y la TRANSFORMACION 
DIRECTA.

Bien, porque llamamos a la Transformación INVERSA?  Porque 
generalmente conocemos al movimiento a partir de una informa-
ción sensorial, directa (externa), y como nuestro SN actúa prefe-
rentemente a partir de movimientos (propios) para conocer una 
información sensorial, es que le llamamos inversa. Inversa a lo ha-
bitualmente conocido.

Que ganamos en ir de lo sensorial a lo motor (T. Directa)?  Gana-
mos tiempo, porque tenemos la ventaja de conocer previamente 
a la ejecución motora el resultado de esa acción, lo que llamamos 

La TRANSFORMACION DIRECTA  va de lo SENSORIAL a lo MOTOR.

La TRANSFORMACION INVERSA va de lo MOTOR a lo SENSORIAL.

Existen 2: El Modelo INVERSO o de Retroalimentación o de  
Feedback y el Modelo DIRECTO o de Anticipación o Feedfoward.

CONTROL MOTOR: 
“ Es quien su principal objetivo es generar una descripción formal, operando con variables definidas exactas, de los 

procesos físicos y fisiológicos que permiten este movimiento” (Latash, 2010).

El Modelo INVERSO o de Retroalimentación o de Feedback es a la pos-
tre, la situación de aprendizaje más clara para el desarrollo del movi-
miento, el error y la corrección que genera el sistema nervioso en un 
loop cerrado, se traducen en nuevos engramas para llevar adelante la 
tarea. El Modelo DIRECTO o de Anticipación o Feedfoward nos propo-
ne una condición de optimización y ahorro energético en la función 
ya aprendida, como partida a funciones más complejas. Ambas con-
diciones actúan de manera simultánea y en paralelo todo el tiempo.
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