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(57) Rezumat:

Inventia se refera la un dispozitiv robotizat stationar
pentru recuperarea degetelor si pumnului. Dispozitivul
conform inventiei este constituit dintr-un suport (2) pe
care este pozitionat antebratul unui pacient, fixat pe
doua tije (3) telescopice cu posibilitate de reglare pe
verticala si orizontald, montate intr-o placa (4) suport,
de partea superioard a suportului (2) antebrat este ata-
sata o lamela (5) reglabila care impreuna cu o placa (6)
asigura fixarea sireglarea unor lamele (7) suport pentru
degete, prin modificarea pozitiei lamelelor (7) suport
pentru degete se poate reeduca abductia-adductia
degetelor, fiecare dintre niste suporturi (8) de fixare ale
degetelor, este prevazut cu o carabina (9), care are
rolul de a ajuta la decuplarea unor cabluri (10) de la
degete sau police, cu care nu dorim sa lucram, un arc
(12) readuce prin nigte cabluri (11), degetele/policele in
extensie, iar Tn cazul unui deficit de extensie/flexie,
exista posibilitatea de inlocuire a arcului (12) sau de a
monta cate un arc pentru fiecare deget si impreuna cu
un lant (13) de reglaj prevazut pe fiecare dintre cablurile
(11) s& se asigure un reglaj personalizat, functie de
patologie sau necesitate, un arc (14) realizeaza pentru
police aceleasi functii ca siarcul (11) in cazul degetelor,
cablurile (10) de actionare ale degetelor si policelui sunt
conectate printr-un suport (156) cu un ansamblu format
dintr-un arc (16), un brat (17) si un motoreductor (18),

iar in cazul prehensiunii digito-palmare se folosesc alte
cabluri (19) de actionare ale degetelor si policelui care
sunt conectate printr-un al tip de suport (20), la
ansamblul format din arc (16), brat (17) si motoreductor
(18).

Revendicari: 3
Figuri: 3
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DISPOZITIV ROBOTIZAT STATIONAR PENTRU RECUPERAREA
DEGETELOR SI PUMNULUI

DESCRIEREA INVENTIEI

Inventia prezinta un dispozitiv robotizat stationar pentru recuperarea degetelor si
pumnului.

Dispozitivul se adreseaza recuperarii pacientilor post AVC, sau cu afectiuni neurologice,
recuperarii in caz de afectiuni la nivelul articulatiilor, atrofie de inactivitate, atonii si atrofii
musculare, hipotrofii si hipotonii musculare datorate afectarii unor articulatii vecine, recuperarii
post-operatorii sau post-traumatice, precum si ca dispozitiv pentru exercitii, cu posibilitatea
folosirii acestuia la domiciliu atdt pentru recuperare cat si pentru exercitii, fard ca pacientul sa
necesite asistenta sau supraveghere.

Cu ajutorul dispozitivul pacientul poate executa miscdri pasive, pasivo-active, active cu
sau fard rezistentd, pentru flexia si extensia degetelor, sau pentru recuperarea prehensiunii:
pensd bi- sau tri-digitald, polidigitala, police-digito-palmard, sau priza digito-palmara cu/fara
police. Se poate seta si actioneze individualizat pe falange si degete, si antreneze una, doua sau
trei falange ale unui deget sau tuturor degetelor simultan.

Stadiul actual al dispozitivelor robotizate de tip stationar, prezintd urmatoarele
dezavantaje:

- sunt de dimensiuni mari;

- sunt utilizabile intr-un mediu spitalicesc, necesitand asistentd si supraveghere din partea unui
personal de specialitate;

- nu pot fi personalizate astfel incat sd poatd realiza antrenarea cu o fortd individualizatd a
degetelor sau separat pe anumite articulatii (articulatiilor metacarpofamangiene si
interfalangiene, proximale si distale) simultan sau individualizat;

- nu permit recuperarea tuturor tipurilor de prehensiune;

- unele nu permit reglarea abductiei-adductiei a degetelor

- prezintd un cost ridicat;

Avantajele dispozitiv robotizat stationar pentru recuperarea degetelor si pumnului, ce
face obiectul inventiei de fata, sunt:

- dispozitivul permite realizarea de exercitii de recuperare si de tonizare la nivelul mainii:
reeducarea prehensiunii digito-palmare, terminale si subterminale, precum si a flexiei si extensiei
degetelor, dupd necesitate, atat la toate degetele deodatd cat si individual la nivelul fiecarui
deget, iar la nivelul acestuia dacd se doreste, doar pe anumite articulatii (exemplu
metacarpofalangiene, interfalangiene, proximale si distale);

- permite reglarea abductiei/adductiei degetelor;

- mentine §i creste mobilitatea articulard, deasemenea creste forta si rezistenta musculara;

- poate fi utilizat in spitale, clinici, cabinete medicale sau poate fi utilizat cu o instruire minim4,
la domiciliu, fara sd necesite asistentd sau supraveghere;

- permite mobilizarea precoce (post AVC), promovand astfel, coordonarea, mobilitatea si
pastrarea functionalitatii; ‘

- previne efectele negative ale imobilizarii, poate prevenii redoarea articularid si permite
redobandirea mobilitatii articulatiilor dintr-un stadiu precoce, fara durere (poate astfel prevenii
instalarea sindromului regional de durere complex la nivelul mainii);
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- dimensiunile sale de gabarit sunt reduse;

- permite atasarea de module de tip senzori EMG, pentru sesizarea miscérilor voluntare,
facilitand asfel initierea acestor miscari;

- are in componenta un arc, cu rolul a evita suprasolicitarea intinderii tesuturilor si a accidentelor;
- ofera feedback vizual pacientului, promovand astfel recuperarea;

- forta de actionare, se poate regla progresiv, sau functie de necesitate;

- cuprinzdnd dupa necesitate toate degetele sau doar anumite segmente articulare intr-un element
de tip manusa cu incalzire electrica (termorezistenta)si control prin termometrizare vom folosi
efectele aplicarii caldurii, eficientizand exercitiile de recuperare;

-dispozitivul permite reglaje personalizate functie de dimensiunile antropomorfice ale méinii si
degetelor pacientului si de deficitul functional al acestuia;

Dispozitivul robotizat stationar pentru recuperarea degetelor si pumnului, este reprezentat
in figurile 1 si 2, astfel: .

- figura 1 — prezintid elementele componente ale dispozitivului robotizat stationar pentru
recuperarea degetelor si pumnului 1;

- figura 2 — prezintd varianta suportului de cabluri (bowdene), in cazul realizarii prehensiunii
digito-palmare.

- figura 3 — prezintd o schema bloc a dispozitivului 1, in cazul actionarii pe baza semnalului
preluat de senzoriul EMG;

Descrierea functiondrii dispozitivului robotizat stationar pentru recuperarea degetelor si
pumnului 1, este prezentatd pe baza figurii 1:

Antebratul este pozitionat intr-un suport 2, fixat pe doua tije telescopice 3 cu posibilitate
de reglaj pe vertical si orizontald, prinse intr-o placa suport 4, ca si se poata adapta, functie de
patologie si mésurile antropometrice ale pacientului. De partea superioard a suportului de
antebrat 2, este atasatd o lamela reglabila 5, care impreuna cu placa 6, asigura fixarea si reglarea
lamelelor suport pentru degete 7. Prin modificarea pozitiei lamelelor suport pentru degete 7, se
poate reeduca abductia-adductia degetelor. Deasemenea prin modificarea lungimii acestor
lamele suport 7 precum si a pozitiei placii 6 pe lungimea lamelei 5, se face reglajul functie de
lungimea degetelor. Fiecare suport de fixare al degelor 8, este prevazut cu o carabina 9, care are
rolul de a ajuta la decuplarea cablurilor 10, de la degete sau police, cu care nu dorim sa lucram.
Prin modificarea pozitiei lamelei 5, se asigura posibilitatea de a realiza deviatia ulnar-radiala a
mainii.

Arcul 12 readuce degetele in extensie (pozitia de start). In cazul unui deficit de
extensie/flexie, avem posibilitatea de inlocuire a arcului 9, sau de a monta céte un arc, pentru
fiecare deget , in locul si impreuni cu lantul de reglaj 11 prevdzut pe cablurile 12, s se asigure
un reglaj personalizat, functie de patologie sau necesitate, pentru ca solicitarea sa fie pana la
limita de tolerantd a intinderii tesuturilor , si pentru a putea lucra individual pe fiecare deget.
Astfel pozitia de start va fi o pozitie flectatd a degetelor. Dacd dorim, putem lucra pe un singur
deget si pe acesta sa tonizdm doar anumite falange: distal/intermediar/proximal.

Arcul 13 realizeaza pentru police, aceleasi functii ca si arcul 9, in cazul degetelor.
Cablurile de actionare ale degetelor si policelui 14 vor fi conectate printr-un suport 15 cu
ansamblul arc 16 — brat 17 — motoreductor 18. In cazul prehensiunii digito-palmare, se vor folosi
alte cabluri de actionare ale degetelor si policelui 19, care vor fi conectate printr-un alt tip de
suport 20, la ansamblul arc 16 — brat 17 — motoreductor 18.

Arcul 16 are rolul de a evita suprasolicitarea intinderii tesuturilor si a accidentelor.
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Cresterea fortei de actionare are ca obiectiv cresterea fortei i rezistentei musculare.
Acest lucru il putem realiza, prin modificarea pozitiei bratului 17 (acesta fiind previzuta cu
giuri pentru reglarea cursei), realizindu-se astfel intinderea arcului 16, sau prin inlocuirea
acestuia cu un arc mai puternic.

Dispozitivul asigurd posibilitatea de a realiza toatd gama de miscéri: pasive, pasivo-
active, active cu sau fara rezistenta

Stabilira frecventei cu care se fac miscarile, se face prin reducerea turatiei motorului.

Dac3 se urmdreste cresterea fortei si rezistentei musculare pentru toate degetele sau
individualizat pe falange, miscarile active (voluntar active), se realizeaza astfel:

- dacd dorim sa lucram strict pe flexori - crestem forta tensionand arcurile montate pe fiecare
deget in locul cablurilor 11 si decuplind cablurile 10 cu ajutorul carabinelor 9 de sub suporturile
de deget 8, astfel pacientul realizeza miscéri active de flexie;

- daca dorim sa lucrdm strict pe extensori, pentru toate degetele sau individualizat pe falange, se
intinde arcul 16 prin modificarea pozitia bratului 17, putdnd decupla carabinele de pe
cablurilel 1, de deasupra degetelor, pacientul realizand astfel miscéri active de extensie

- sau daca dorim si tonizam atit flexorii cat si extensorii, atit cablurile 11 sau arcurile (daca am
montat arcuri in locul cablurilor 11) de deasupra degetelor cét si cablurile 10 de sub degete
raman cuplate, variatia fortei facandu-se dupa dorinta.

Miscérile pasivo-active se realizeaza prin varierea turatiei din ansamblul motoreductor
18 cu ajutorul unui modul de reglare a turatiei 19 sau prin reducerea cuplului motor.

Miscirile voluntare (active si pasivo-active) sesizate cu ajutorul senzorului EMG, se

realizeazd conform schemei bloc din figura 3.
Initial dispozitivul are reglata cu ajutorul modulului de reglare a turatiei (M1) o anumitd turatie
prestabilitdfunctie de indicatie sau de patologia pacientului. In momentul in care senzorul EMG
sesizeazd miscarea voluntard initiatd de pacient, semnalul preluat este transmis la placa de
dezvoltare (P), care v-a comanda releul (R), astfel incat acesta sd inchida circuitul initial si sa
initieze functionarea motorului conform modulului de reglare a turatiei (M2), presetat
deasemenea initial. Varierea turatiei prin cele doud module (M1) si (M2), se poate face la orice
moment functie de necesitate.

Efectul terapeutic derivat din actiunea cildurii, este:

— hiperemizant, - miorelaxant-antispastic
- antialgic, - de activare a metabolismului

Aplicarea prelungitd de caldura, are o mare influentd asupra ameliordrii gradului de
alungire a tesuturilor colagene, usurdnd efectul intinderilor mecanice, astfel, aceste efectele de
preincalzire usureaza activitatea fizicd metabolica desfasurata prin kinetoterapie.

Cuprinzand dupi necesitate toate degetele sau doar anumite segmente articulare in locul
suporturilor de degete 8 cu o manusd cu incalzire electrica (termorezistenta) si control prin
termometrizare vom folosi efectele aplicarii cildurii in timpul exercitiilor, obtinand odata cu
mobilizarile o eficientizare a exercitiilor de recuperare, realizate cu ajutorul dispozitivului. Acest
mod de aplicare a caldurii, intr-un dispozitiv de recuperare nu a mai fost utilizat pana in prezent
si prezintd avantajul fatd de terapia prin unde scurte céd se poate aplica si in cazul implanturilor
metalice de osteosinteza. Deasemenea aplicatiile de parafina,
alaturi de cataplasmele cu ndmol sau plante, sunt cele mai eficiente metode de termoterapie
locala prin gradient termic si flux de caldurd mare transmis lent, dar nu se pot aplica in timpul
desfasurarii exercitiilor.
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REVENDICARI

Dispozitiv robotizat stationar pentru recuperarea degetelor si pumnului (1), caracterizat
prin aceea ci: antebratul este pozitionat intr-un suport cu chingi (4), fixat pe doua tije
telescopice (3) cu posibilitate de reglaj pe verticala si orizontald, prinse intr-o placd de
bazd (2) ; de partea superioara a suportului de antebrat (4), este atasatd o lamela reglabila
(5), care impreuna cu placa (6), asigurd fixarea si reglarea lamelelor suport pentru degete
(7), prin modificarea pozitiei lamelelor suport pentru degete (7), se poate reeduca
abductia-adductia degetelor; fiecare suport de fixare a degelor (8), este prevazut cu o
carabina (9), care are rolul de a ajuta la decuplarea cablurilor (10) de la degete sau police
(cu care nu dorim si lucrdm), prin modificarea pozitiei lamelei (5), se asigurad
posibilitatea de a realiza deviatia ulnar-radiald a mainii; arcul (12) readuce prin cablurile
(11), degetele/policele, in extensie (pozitia de start) iarin  cazul unui deficit de
extensie/flexie, avem posibilitatea de inlocuire a arcului (12), sau de a monta cate un
arc pentru fiecare deget si impreuna cu lantul de reglaj (13) prevazut pe fiecare din
cablurile (11), s& se asigure un reglaj personalizat, functie de patologie sau necesitate,
pentru ca solicitarea sa fie pana la limita de toleranta a intinderii tesuturilor , si  pentru
a putea lucra individual pe  fiecare deget. Daca dorim, putem lucra pe un singur deget
si pe acesta si tonizdm doar anumite falange: distal/intermediar/proximal; arcul (14)
realizeazd pentru police, aceleasi functii ca si arcul (11), In cazul degetelor; cablurile de
actionare ale degetelor si policelui (10) vor fi conectate printr-un suport (15) cu
ansamblul arc (16) — brat (17) — motoreductor (18), iar in cazul prehensiunii digito-
palmare, se vor folosi alte cabluri de actionare ale degetelor si policelui (19), care vor fi
conectate printr-un  alt tip de suport (20), la ansamblul arc (16) — brat (17) -
motoreductor (18), arcul (16) are rolul de a evita suprasolicitarea intinderii tesuturilor si a
accidentelor.

Dispozitiv robotizat stationar pentru recuperarea degetelor si pumnului (1), conform

revendicarii 1, caracterizat prin aceea ci miscirile prin voluntare (active si pasivo-
active) initiate de pacient sunt realizate prin actionarea dispozitivului pe baza semnalului
preluat de catre senzorul EMG, astfel: initial dispozitivul are reglatd cu ajutorul
modulului de reglare a turatiei (M1) o anumita turatie prestabilitdfunctie de indicatie sau

de patologia pacientului, in momentul in care senzorul EMG (EMG) sesizeaza miscarea

voluntard initiatd de pacient, semnalul preluat este transmis la placa de dezvoltare (P),
care v-a comanda releul (R), astfel incét acesta sa inchida circuitul initial si sd initieze
functionarea motorului conform modulului de reglare a turatiei (M2), presetat
deasemenea initial, varierea turatiei prin cele doud module (M1) si (M2), se poate face la
orice moment functie de necesitate.

Dispozitiv robotizat stationar pentru recuperarea degetelor si pumnului (1), conform
revendicarii 1 si 2, caracterizat prin aceea ca daci in loc de suportii pentru degete (8)
se foloseste dupa necesitate un element tip ménusa cu incalzire electrica (termorezistenta)
si control prin termometrizare, pentru toatd mana sau doar pentru anumite segmente
articulare, actiunea dispozitivului, respectiv realizarea exercitiilor este eficientizata.
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