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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un dispozitiv de identificare si sus-
tinere a miscarii bratului drept pentru persoanele cu
probleme de mobilitate. Dispozitivul conform inventiei
are o structurd (1) metalica, dreptunghiulara, si este
pozitionat paralel cu spatele unei persoane (A) cu
probleme de mobilitate; o prima miscare este realizata
cu ajutorul unui surub (2) trapezoidal, Tmpreuna cu un
prim motor (3) de actionare, si cu doua bare (4) de
sustinere, care sunt dispuse la distante egale fata de
surubul (2) trapezoidal impreuna cu care va realiza
sustinerea miscarii de flexie/extensie a unui umar (A1);
0 a doua migcare este de rotatie a umarului (A1), o tija
(5) de sustinere, un al doilea motor (6), un sistem (7) de
roti dintate Tmpreuna cu o curea (8) de transmisie au ca
principal rol sustinerea si realizarea aductiei/abductiei
umarului (A1); o a treia migcare este realizata similar
celei de a doua, aceasta realizadnd sustinerea si
flexia/extensia unui cot (A2), si este asigurata de o tija
(9) de sustinere, un motor (10) de actionare, un sistem
(11) de roti dintate, o curea (12) de transmisie si o tija
(13) de sustinere a antebratului persoanei (A) cu pro-
bleme de mobilitate. Algoritmul conforminventiei consta
in folosirea unor senzori (A3) de electromiografie pentru
detectarea intentiei de miscare existente la nivelul
muscular, impreuna cu niste senzori (Ad) de tip inertial, Fia. 2
pentru determinarea unghiuluila care se afla bratul unei 1g9.
persoane (A) cu probleme de mobilitate, apoi, Tn functie

de datele achizitionate de la cei doi senzori (A3 si Ad),

se ia decizia de migcare a intregului dispozitiv care, in

consecinta, actioneazd umarul (A1) si cotul (A2) per-

soanei (A) cu probleme de mobilitate.

Revendicari: 2
Figuri: 3
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DISPOZITIV DE IDENTIFICARE S| SUSTINERE A MISCARII BRATULUI DREPT PENTRU
PERSOANELE CU PROBLEME DE MOBILITATE

Inventia are drept obiectiv realizarea unui dispozitiv de identificare si sustinere a miscarii
bratului drept pentru persoanele cu probleme de mobilitate. Dispozitivul este comandat pe baza
intentiilor de miscare aparute la nivelul tesutului muscular acolo unde muschiul prezintd un grad
minim de activitate dar nu are suficienta fortd pentru sustinerea miscarii bratului, mai ales in
cazul in care realizeazd manipularea unor obiecte. Dispozitivul prezentat se poate utiliza atat in
centrele de recuperare cat si la domiciliul pacientului.

In prezent, persoanele care au probleme de mobilitate, mai ales ca urmare a unui
accident, beneficiaza de suportul unor dispozitive de tip orteza, care se aplica la nivelul unui
segment al corpului pentru a preveni sau corecta disfunctionalitatea segmentului respectiv.
Acestea sunt, in general, dispozitive mecanice destinate sustinerii, protejarii sau imobilizarii
zonelor afectate. In cazuri rare sunt prevazute si cu dispozitiv de actionare.

Din consultarea bazelor de date nationale si internationale cu inventii in acest domeniu,

am identificat 3 dispozitive de tip exoschelet, care vor fi prezentate in continuare.

Cererea de brevet OSIM numarul A 2014 00856 din 13.11.2014 se refera la un
exoschelet adaptabil la diferite dimensiuni antropometrice ale potentialilor utilizatori. Acesta are

o structura modulara si este destinat exercitiilor de recuperare a functiilor membrului superior.

(http://pub.osim.ro/publication-server/pdf-
document?PN=R0O131188%20R0%20131188&iDocld=8466&iepatch=.pdf)
Dintre brevetele internationale, brevetul US 2011/0164949 A1 din 07.07.2011 se refera

la un dispozitiv compact de tip exoschelet pentru brat care compenseaza gravitatia. Bratul

compact al exoscheletului poate include cel putin cinci articulatii. Drintre acestea, doua pot fi
actionate de dispozitive de actionare, iar celelalte pot fi conduse de forta utilizatorului.
Dispozitivul de sprijin care compenseaza gravitatia utilizeaza motoare electrice, sporind astfel
eficienta de operare si reducand costurile de productie.
(https://patentimages.storage.googleapis.com/09/e3/fb/ab6cdd36887d85/US2011016494
9A1.pdf
Un alt brevet international este cel cu numarul US 8 968 220 B2 din 03.03.2015 care se

referd la un sistem robotizat care poate fi purtat si este folosit pentru exercitii de recuperare a

membrelor superioare. Acesta are o structura proiectata in asa fel incat sa reproduca in detaliu
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miscarea corpului uman. Unitatea de detectare are o multitudine de celule de sarcina care emit
un semnal electric corespunzator fortei transmise de la membrele superioare ale corpului uman.
(https://patents.google.com/patent/US8968220)

Dupa cum se poate observa din exemplele de mai sus, majoritatea dispozitivelor de tip

exoschelet brevetate sunt destinate sprijinirii activitatilor de recuperare.

Dispozitivul din prezentul brevet este destinat utilizaérii in activitatile uzuale ale
persoanelor cu probleme de mobilitate.

Se da in continuare modelul de realizare a inventiei, in legatura cu fig.1, 2 si 3 care
reprezinta:

- Fig. 1 - Schema exoscheletului — vedere din fata

- Fig. 2 - Schema exoscheletului — vedere din spate

- Fig. 3 - Schema logica a algoritmului

Dispozitivul de tip exoschelet (B) are o structura metalica dreptunghiulara (1). Acesta se
pozitioneaza paralel cu spatele persoanei cu probleme de mobilitate (A). Prima migscare a
dispozitivului este realizata printr-un surub trapezoidal (2) impreuna cu motorul de actionare (3)
si cele doua bare de sustinere (4). Aceste bare de sustinere (4) sunt pozitionate la distante
egale fatd de surubul trapezoidal (7_), impreuna cu care realizeaza sustinerea miscarii de
flexie/extensie a umarului. A doua miscare pe care dispozitivul o sustine este aceea de rotatie a
umarului (A1). In continuare dispozitivul contine tija de sustinere (5), cel de al doilea motor (6)
sistemul de roti dintate (7) impreuna cu o curea de transmisie (8) care au ca principal rol in
acest sistem sustinerea si realizarea aductiei/abductiei umarului (A1). Cea de a treia miscare
este realizata similar celei de a doua, aceasta realizand sustinerea si realizarea flexiei/extensiei
cotului (A2), fiind asigurata de: tija de sustinere (9), motorul de actionare (10), sistemul de roti
dintate (11), cureaua de transmisie (12) si tija de sustinere a antebratului (13).

Algoritmul de conducere a intregului sistem este bazat pe senzori de electromiografie
(EMG) (A3) pentru detectarea intentiei de miscare existente la nivelul muscular impreund cu
senzori de tip inertial (A4) pentru determinarea unghiului la care se afla bratul. In functie de
datele achizitionate de la acesti senzori (A3, A4) se ia decizia de miscare a intregului dispozitiv
care in consecintid actioneazd umdrul si cotul. In momentul in care semnalul de la nivelul
muschiului scade sub o anumita valoare, intregul sistem se opreste datorita lipsei intentiei cu
scopul de a sustine pozitia in care a ajuns bratul.

Senzorii de electromiografie (A3) sunt activi pe intreaga duratd de utilizare a

dispozitivului, in timp ce senzorii de tip inertial (A4) sunt pentru calibrarea dispozitivului si se

7.

utilizeaza doar in acest scop.
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in figura 3 se prezintd algoritmul dispozitivului de control. Astfel, senzorii EMG
detecteaza activitate electrica la nivelul muschilor si transmit semnalul EMG catre blocul de
identificare a miscarii. Acesta contine sistemul identificat din faza de calibrare, in care se
realizeazd modelul de corespondenta intre semnalele EMG si unghiurile de miscare a
elementelor bratului. Prin acest model blocul de identificare miscare determina unghiul de
miscare si il transmite mai departe. Acesta este preluat de blocul care contine modelul
matematic direct al bratului uman si, pe baza calculelor, se determina pozitia incheieturii ca
urmare a miscarii elementelor bratului cu unghiurile determinate. Pozitia incheieturii este
preluatd de blocul care contine modelul invers al exoscheletului, care, pe baza calculelor,
determina translatia si unghiurile de miscare pentru fiecare element al exoscheletului.
Cunoscand aceste unghiuri, blocul de actionare exoschelet transmite semnalele de comanda
catre motoarele de actionare a exoscheletului, aducand astfel elementul final al exoscheletului
in dreptul incheieturii utilizatorului. Astfel, utilizatorul poate avea un punct de sprijin/odihna
oricand simte bratul obosit.

Acest dispozitiv nu realizeazd miscarea bratului utilizatorului, doar urmeaza miscarea
acestuia pentru a fi sprijin in cazul obosirii muschilor acestuia.

Principalul avantaj al sistemului propus este acela de a sustine miscarea persoanelor cu
probleme de mobilitate care, cu ajutorul acestui dispozitiv au posibilitatea de a-si folosi mana
dreapta pentru realizarea diferitelor miscari de abductie/aductie a bratului, flexie/extensie a
bratului si flexie/extensie a antebratului necesare activitatilor zilnice.

Dispozitivul poate fi utilizat in stativ in centrele specializate de recuperare, la domiciliul
pacientului, dar poate fi si atasat unui scaun cu rotile.

Un alt avantaj al dispozitivului este legat de faptul ca acesta nu misca bratul utilizatorului
doar ofera un sprijin acestuia, ceea ce inseamna ca nu intervine in folosirea activa a muschilor

utilizatorului si nici nu forteaza bratul acestuia.
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REVENDICARI

1. Configuratia dispozitivului de tip exoschelet (DE) (B) care are o structurd metalica
dreptunghiulara (1). Acesta se pozitioneaza paralel cu spatele persoanei cu
probleme de mobilitate (PPM) (A). Prima miscare a dispozitivului este realizata printr-
un surub trapezoidal (2) impreuna cu motorul de actionare (3) si cele doua bare de
sustinere (4). Aceste bare de sustinere (4) sunt pozitionate la distante egale fata de
surubul trapezoidal (b impreund cu care realizeaza sustinerea miscarii de
flexie/lextensie a umarului. A doua miscare pe care dispozitivul 0 sustine este aceea
de rotatie a umarului. In continuare dispozitivul contine tija de sustinere (5), cel de al
doilea motor (6) sistemul de roti dintate (7) Tmpreuna cu o curea de transmisie (8)
care au ca principal rol in acest sistem sustinerea si realizarea aductiei/abductiei
umarului (A1). Cea de a treia miscare este construita similar celei de a doua, aceasta
realizand sustinerea si efectuarea flexiei/extensiei cotului (A2) fiind asigurata de: tija
de sustinere (9), motorul de actionare (10), sistemul de roti dintate (11), cureaua de
transmisie (12) si tija de sustinere a antebratului (13).

2. Algoritmul de conducere al intregului sistem, care este bazat pe senzori de
electromiografie (A3) pentru detectarea intentiei de miscare existente la nivelul
muschilor mainii.
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Fig. 1. Schema exoscheletului — vedere din fata
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Fig.2. Schema exoscheletului — vedere din spate
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Fig.3. Schema logica a algoritmului
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