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(57) Rezumat:

Inventia se referd la un sistem artificial, format dintr-o
manda si un antebrai, utilizat la protezarea membrului
superior uman. Sistemul conform inventiei este alcatuit
dintr-o componenta (1) ce are rolul palmei mainii artifi-
ciale, niste componente (2, 3, 4, 5 si 6) ce au rolurile
indexului, degetului mijlociu, degetului inelar, degetului
mic gi, respectiv, degetului mare, o componentd (7) ce
reprezintd senzorul ultrasonic de proximitate, o compo-
nenta (8) care face legdtura intre mana si un antebrat
artificial, o componentd (9) ce are rol de antebraf
artificial, o component& (10) ce reprezintd motoarele de
actionare a componentelor (2, 3, 4, 5 5i6) ce reprezintd
degetele, o componenta (11) ce reprezintd motorul de Fig. 1
actionare a mainii artificiale, o componentd (12) ce

reprezintd placa electronicd de comanda si control al

motoarelor, care pun in migcare componentele (1, 2, 3,

4, 5 5i6) mainii artificiale, ultimele trei componente (10,

11 5i 12) amintite fiind asamblate cu componenta (9) ce

reprezintd antebratul artificial, si o componentd (13) ce

reprezintd motorul de actionare a componentei (6) ce

reprezintd degetul mare, asamblatd cu componenta (1)

ce are rolul palmei méinii artificiale.

Revendicari: 7
Figuri: 7
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SISTEM ARTIFICIAL MANA-ANTEBRAT UTILIZAT LA
PROTEZAREA MEMBRULUI SUPERIOR UMAN

Sunt cunoscute protezele actuale utilizate in cazurile de amputatie a membrului superior
uman.

Dezavantajele protezelor actuale constau in aceea ca acestea nu reproduc toate miscarile
madinii sau degetelor umane, deci nu reproduc prizele de strangere proprii miinii umane, au pret
de cost mare, in timp ce, din punct de vedere estetic, acestea nu confera utilizatorului protezei
incredere 1n utilizarea cotidiana.

in cazul protezirii membrului superior uman, principalele constrangeri care trebuie si le
indeplineascd o protezd moderna sunt: respectarea amplitudinlor miscérilor de flexie-extensie si
abductie-adductie ale degetelor si mdinii, respectarea constrangerii legate de masa care trebuie
sa fie apropiatd cu cea a componentei anatomice pe care proteza o inlocuieste, respectiv méana
sau membrul superior uman.

Problema sistemelor de prehensiune a mai fost abordatd in cercetdri, unele din ele
finalizandu-se in brevete de inventie, cum ar fi:

Patentul cu nr. 96-00046 / B25J 15/02 se referd la un mecanism de prehensiune, folosit la
protezele de ména sau la robotii industriali, pentru prinderi de mare finete. Mecanismul de
prehensiune cuprinde mai multe bare legate mobil prin niste cuple cinematice de rotatie de niste
elemente conducatoare care sunt actionate de niste micromotoare electrice de curent continuu,
prin intermediul unor cuple cinematice de translatie de tip surub-piulita.

Patentul cu nr. 96-00748 / B25J 15/02 se referd la un dispozitiv de prehensiune, utilizat
in domeniul manipulatoarelor si robotilor industriali, destinat si simplifice posibilititile de
prindere a pieselor manipulate, in special a celor cilindrice sau cu o cavitate cilindricd in
Interior.

Problema tehnica pe care o rezolva inventia constd in realizarea unui sistem artificial
mana-antebrat care reproduce fidel migcarile degetelor si mainii umane si ale carui caracteristici
dimensionale si masice sunt apropiate cu cele ale membrului superior uman, si, in particular, ale
mdinii umane.

Sistemul artificial ména-antebrat, conform inventiei, inliturd dezavantajele protezelor
clasice punctate anterior si rezolva problemele acestora, prin aceea ca: fiecare deget este actionat
independent, fiind respectate amplitudinile maxime ale miscarilor de flexie-extensie ale
degetelor si mdinii umane, este usor de manufacturat prin prisma componentelor cu forme
simple, are pret de cost redus si aspect antropomorfic, foarte asemanétor cu aspectul natural al
membrului superior uman.

Inventia se refera la un sistem artificial format din mana si antebrat utilizat la protezarea
membrului superior uman.

Sistemul artificial mana-antebrat, conform inventiei, este un ansamblu demontabil de 13
componente dispuse in doud zone: o zona distali ce cuprinde componentele 1,2, 3,4,5,6 51 7
si 0 zoni_proximali alcatuitd din componentele 9, 10, 11, 12 si 13. Cele doua zone sunt
conectate prin intermediul componentei 8.

Se da, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei in legaturd cu Fig.1...7, care reprezinta:

- Fig.1 vedere in plan vertical a ansamblului artificial mana-antebrat; W
eV

- Fig.2 vedere a ansamblului artificial mana-antebrat;
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- Fig.3 vedere izometrica a mdinii artificiale cu cinci degete;

- Fig.4 vedere in plan vertical a mainii artificiale cu cinci degete;

- Fig.5 vedere in plan lateral a mainii artificiale cu cinci degete;

- Fig.6 vedere in plan orizontal a sistemului de actionare al unui deget care intra in

componenta mainii artificiale;

- Fig.7 detaliu asupra modului de dispunere a componentei 13.

Componenta 1 joacad rolul palmei mainii artificiale §i este prevazuta cu doud orificii
folosite pentru asamblarea cu componenta 7. Componenta 1 are forma trapezoidald si se
asambleaza cu componentele 2, 3, 4, 5 si 6. Totodatd, in componenta 1 este prevazutda o gaura
dreptunghiulara utilizatd pentru montajul componentei 13.

Componenta 2 joaca rolul indexului mainii artificiale si este formata din trei segmente:
proximal, medial si distal. La partea proximald, componenta 2 se asambleaza cu componenta 1.

Componenta 3 joaca rolul degetului mijlociu al mainii artificiale si este formata din trei
segmente: proximal, medial si distal. La partea proximalda, componenta 3 se asambleazi cu
componenta 1.

Componenta 4 joaci rolul degetului inelar al mainii artificiale si este formata din trei
segmente: proximal, medial si distal. La partea proximald, componenta 4 se asambleazd cu
componenta 1.

Componenta 5 joacd rolul degetului mic al mdinii artificiale si este formatd din trei
segmente: proximal, medial si distal. La partea proximald, componenta 5 se asambleazd cu
componenta 1.

Componenta 6 joaca rolul degetului mare (policelui) mainii artificiale si este formata
din patru segmente: baza, proximal, medial si distal. La partea proximald, componenta 6 se
asambleaza cu componenta 1.

Componenta 7, de forma dreptunghiulara, reprezintd senzorul ultrasonic de proximitate
prin care mana artificiald evalueazi distanta pana la un anumit obiect. Acest senzor este dispus
in palma mainii artificiale, componenta 1.

Componenta 8 face legétura dintre méana si antebratul artificial si cuprinde doua
portiuni: proximala si distald. La partea proximala a componentei 8 aceasta se asambleaza cu
componenta 11, in timp ce la partea distald componenta 8 se asambleazad cu componenta 1.

Componenta 9, de forma paralelipipedica, joaca rolul antebratului artificial si este
prevazut cu cinci gduri dreptunghiulare in plan longitudinal, folosite pentru asamblarea cu
componentele 10, respectiv o gaurd dreptunghiulara in plan transversal, folositd pentru
asamblarea cu componenta 11.

Componentele 10, de formd paralelipipedicd, reprezintd motoarele de actionare a
degetelor mdinii artificiale si se asambleaza cu componenta 9.

Componenta 11, de forma paraleipipedica, reprezintd motorul de actionare a mainii
artificiale si se asambleaza cu componenta 9.

Componenta 12, de forma paraleipipedica, reprezintd placa electronicd de comanda si
control a motoarelor ce pun in miscare elementele mdinii artificiale si se asambleazd cu
componenta 9.

Componenta 13, de formé paraleipipedica, reprezintd motorul de actionare a degetului
mare al mdinii artificiale in miscarea de abductie-adductie si se asambleaza cu componenta 1.
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Revendicari

Sistem artificial maénd-antebrat utilizat la protezarea membrului superior uman
caracterizat prin aceea ca reproduce fidel migcarile degetelor si mainii umane si ale
carui caracteristici dimensionale i masice sunt apropiate cu cele ale membrului superior
uman, si, in particular ale méinii umane.

Modul de dispunere a motoarelor de actionare a degetelor mainii artificiale,
componentele 10, conform revendicdrii 1, caracterizat prin aceea ci motoarele sunt
dispuse in plan longitudinal, de o parte si de alta a axei de simetrie a antebratului
artificial, componenta 9;

Sistemul de actionare al unui deget artificial, conform revendicarii 1, caracterizat prin
aceea ci este bazat pe un servomotor electric de curent continuu, componenta 10, pe
care este montatd fulia 10a, conectatd cu cablurile de actionare 10c care sunt ghidate prin
canalele flexibile de formi cilindrica 10b;

Modul de dispunere a motorului de actionare a minii artificiale in miscarea de flexie-
extensie, componenta 11, conform revendicdrii 1, caracterizat prin aceea ca acesta are
axa de rotatie in planul transversal al antebratului artificial, componenta 9;

Modul de dispunere a motorului de actionare a degetului mare al mainii artificiale in
miscarea de abductie-adductie, componenta 13, conform revendicédrii 1, caracterizat
prin aceea ci este dispus in palma mdinii artificiale, componenta 1;

Amplasarea senzorului ultrasonic de proximitate, componenta 7, conform revendicarii 1,
caracterizat prin aceea ci este dispus in palma maéinii artificiale, componenta 1;
Dispunerea sistemului de comanda si control, componenta 12, conform revendicarii 1,
caracterizat prin aceea ci acest sistem este plasat in antebratul artificial, componenta 9.
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Fig.5
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Fig.7



	Bibliographic Data / Abstract
	Description
	Claims
	Drawings



