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(57) Rezumat:

Inventia se refera la o structura robotica cu trei grade
de mobilitate folosita in reabilitarea gleznei unei per-
soane care a avut un accident vascular celebral.
Structura conform inventiei este alcatuita din trei
platforme mobile si o platforma fixa, prima platforma are
in componentd un servomotor (1) rotativ, de curent
continuu care este fixat de un suport (2) si care are
atasat pe ax o roata (3) dintata, cilindrica prevazuta cu
o curea (4) de transmisie, dintatd, prin actionarea
servomotorului (1) se transmite o miscare de rotatie
asupra curelei (4) de transmisie care roteste o roata (5)
cilindrica la care este prinsa o bara (8) de aluminiu care
trece printr-un rulment (6) cilindric care este fixat de a
doua platforma mobila, capatul barei (8) de aluminiu
este prins de un alt rulment (9) cilindric care este fixat
de a doua platforma mobila, pe bara (8) de aluminiu
este dispusa o placa (10) de aluminiu pe care este
atasata laba piciorului unei persoane pentru a putea
face o migcare de rotatie a gleznei.
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Sistem de asistare roboticd pentru reabilitarea gleznei dupi accident vascular cerebral

Inventia se refera la o structurd robotici cu trei grade de mobilitate folosita in reabilitarea unei
glezne a unei persoane care a avut un accident vascular cerebral. Cu ajutorul sistemului de
asistare roboticd se pot face migcari de rotafie in plan orizontal (paralel cu planul xOz) in jurul
axei Oy, miscare de rotatie in plan vertical (paralel cu planul yOz) in jurul axei Ox §i 0 migcare
de rotatie in jurul axei Oz (intr-un plan paralel cu planul xOy).

Este cunoscuti structura roboticd descris de brevetul US 2011/0256983 Al, care este un sistem
de reabilitare care combind robotica si jocurile interactive pentru a facilita exercifii repetitive
specifice, pentru a permite persoanelor supuse reabilitirii si imbunititeascd performanta
miscirilor coordonate la gleznei si sa practice miscari de echilibru.

O alta cerere de brevet US 2019/021931 Al, care se referd la un sistem de reabilitare a gleznei si
in special, desi nu exclusiv, la un sistem activ de reabilitare si antrenament robotizat al gleznei.

O alta cerere de brevet CN 103027823 A, se referd la un dispozitiv medical, in special la un
dispozitiv de antrenament pentru reabilitarea articulafiei gleznei, un sistem de control si 0 masini
de antrenament pentru reabilitarea articulafiei gleznei care poate masura capacitatea de echilibru
a unui corp uman in timp real.

O alta cerere de brevet TW 201019906 A, se referd la un sistem §i 0 metodd pentru evaluarea si
reabilitarea capacitatii de actiune de control al gleznei.

O alta cerere de brevet CN 103961240 A, se referd la un dispozitiv medical, i mai ales la un
dispozitiv de antrenament de reabilitare.

In continuare se prezinti mai multe figuri care detaliazi modul de realizare a inventiei.

- Figura 1 - reprezinti schita structurii robotice folosita in reabilitarea unei glezne a unui

pacient care a avut un accident vascular cerebral, avind in componentd 3 platforme

mobile(mecanisme) si o platformi fixi: platforma mobild 1, platferma mobild 2,
platforma mobili 3 si platforma fixa.

- Figura 2 - reprezinta schita pentru detalierea platformei mobile 1 pe care o persoana va
pune laba piciorului pentru a putea face migcari de reabilitare a gleznei. Aici mecanismul
de miscare al platformei este angrenat prin intermediul unei curele dintate care este
atagati la un servomotor prin intermediul unei rofi dintate.

- Figura 3 - reprezintd schita pentru detalierea platformei mobile 2. Aceasti platforma
include si platforma mobild 1, iar odati cu migcarea platformei 2 se va migca si
platforma 1. Mecanismul platformei mobile 2 este angrenat prin intermediul unei curele
dintate care este atasati la un servomotor prin intermediul unei roti dingate.

- Figura 4 - reprezintd schifa pentru detalierea platformei mobile 3. Aceasti platforma
include platforma mobild 1 si platforma mobild 2. Mecanismul platformei mobile 3
este angrenat prin intermediul unei curele dintate care este atasati la un servomotor prin
intermediul unei rofi dinfate.
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Aplicatia specifica cireia i se adreseazi prezenta invenfie este reabilitarea unei glezne a unei
persoane care a avut un accident vascular cerebral. Aceastd persoand poate face cu ajutorul
acestei structuri robotice care este prezentatd in inventie o gami largd de exercitii combinate
destinate pentru reabilitare.

In continuare se prezintd inventia: structura robotica folosita in reabilitarea unei glezne a unei
persoane care a avut un accident vascular cerebral.

Conform figurii 1, inventia este alcétuitd din patru platforme: platforma mobila 1, platforma
mobili 2, platforma mobilid 3 i platforma fixid. Aceasti structurd roboticd are trei grade de
libertate, putind migca glezna pacientului in trei directi diferite, dupd cum urmeazi in
continuare:

1. rotatie in plan orizontal (paralel cu planul xOz) in jurul axei Oy;

2. migcare de rotatie in plan vertical (paralel cu planul yOz) in jurul axei Ox;

3. cea de-a treia migcare prezentata constd intr-o rotatie in jurul axei Oz (intr-un plan paralel

cu planul xOy).

Platforma mobilid 1 are in componen{d (conform figurii 2) un servomotor rotativ de curent
continuu (1) care este fixat de un suport (2). Acest servomotor are atagat pe ax o roatd dinfata
cilindrica (3) pe care este atasatd o curea de transmisie dintatd (4) iar prin actionarea
servomotorului (1) se transmite o migcare de rotatie asupra curelei de transmisie dintate (4) care
va roti roata dintati cilindrica (5) la care este prinsi o bard de aluminiu (8) care trece printr-un
rulment cilindric (6) care este prins de platforma mobild 2 (7), iar capitul barei de aluminiu este
prins de un rulment cilindric (9) care este prins de platforma mobild 2 (7). Pe bara de aluminiu
este atasatd o placd de aluminiu (10) (platforma mobild 1) pe care se va ataga laba piciorului a
unei persoane pentru a putea face o migcare de rotatie a gleznei. La acfionarea servomotorului (1)
platforma mobilid 1 (10) va face o miscare de rotatie in jurul axei Oz (intr-un plan paralel cu
planul xOy).

Platforma mobila 2 are in componentd (conform figurii 2 si figurii 3) un servomotor rotativ de
curent continuu (11) care este fixat de un suport (12). Acest servomotor are atagat pe ax o roati
dintati cilindrici (13) pe care este atagatd o curea de transmisie dinfatd (14) iar prin acfionarea
servomotorului (11) se transmite o miscare de rotatie asupra curelei de transmisie dintate (14)
care va roti roata dintatd cilindric (15) la care este prinsi o bard de aluminiu (18) care trece
printr-un rulment cilindric (16) care sti pe un suport dreptunghiular (17) si este prins de
platforma mobild 3 (18). Aceastd bard de aluminiu (19) este prinsi la un capat de platforma
mobild 2 (7), iar la celalalt capét platforma mobild 2 este prinsi de o alti o bucati de bara de
aluminiu (20) care trece printr-un rulment cilindric (21) care este susfinut de un suport
dreptunghiular (22), suportul dreptunghiular (22) fiind sustinut de platforma mobili 2 (7). La
actionarea servomotorului (11) platforma mobila 2 (7) va face o miscare de rotatic in plan
vertical (paralel cu planul yOz) in jurul axei Ox.
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Platforma mobild 3 are in componentd (conform figurii 3 si figurii 4) un servomotor rotativ de
curent continuu (23) care este fixat de platforma fixa (24), iar aceastd platforma fiind susfinuta de
sase picioruge. Acest servomotor are atasat pe ax o roatd dintatd cilindricd (25) pe care este
atasatd o curea de transmisie (26) iar prin actionarea servomotorului (23) se transmite o migcare
de rotatie asupra curelei de transmisie dintate (26) care va roti roata dintata cilindrica (27) la care
este prinsd o bucatd de bard de aluminiu (29) care trece printr-un rulment cilindric (28) fiind
prinsi de platforma mobili 3 (18). La acfionarea servomotorului (23) platforma mobila 3 (18) va
face o migcare de rotatie in plan orizontal (paralel cu planul xOz) in jurul axei Oy.
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Revendiciri

1. Structurd robotici cu trei grade de mobilitate este caracterizati prin aceea ci poate face
diferite misciri combinate prin intermediul platformei mobile 1, platformei mobile 2 i
platformei mobile 3, ajutind o persoani care a avut accident vascular cerebral prin
efectuarea a diferitelor exercitii repetitive in recuperarea unei glezne. Cu ajutorul
sistemului de asistare robotic3 se pot face migcéri de rotatie in plan orizontal (paralel cu
planul xOz) in jurul axei Oy, migcare de rotatie in plan vertical (paralel cu planul yOz) in
jurul axei Ox si 0 migcare de rotatie in jurul axe1 Oz (intr-un plan paralel cu planul xOy).

2. Structura robotica folositd in recuperarea gleznei conform revendicirii 1 caracterizata
prin aceea ci, are in componen{d un servomotor rotativ de curent continuu (1) care este
fixat de un suport (2), servomotorul (1) avind atagat pe ax o roatd dintata cilindrica (3) pe
care este atasgatd o curea de transmisie dintatd (4) iar prin actionarea servomotorului (1) se
transmite o miscare de rotatie asupra curelei de transmisie dintate (4) care va roti roata
dintata cilindrica (5) 1a care este prinsd o bari de aluminiu (8) care trece printr-un rulment
cilindric (6) care este prins de platforma mobild 2 (7), iar capatul barei de aluminiu este
prins de un rulment cilindric (9) care este prins de platforma mobilid 2 (7), pe bara de
aluminiu este atasata o placi de aluminiu (10) (platforma mobili 1) pe care se va atasa
laba piciorului a unei persoane pentru a putea face o migcare de rotatie a gleznei iar la
acfionarea servomotorului (1) platforma mobild 1 (10) va face o migcare de rotatie in
jurul axei Oz (intr-un plan paralel cu planul xOy), pentru actionarea platformei mobile 2
se foloseste un servomotor rotativ de curent continuu (11) care este fixat de un suport
(12), avand atasat pe ax o roatd dintatd cilindricd (13) pe care este atasatd o curea de
transmisie dintatd (14) iar prin actionarea servomotorului (11) se transmite o miscare de
rotatie asupra curelei de transmisie dintate (14) care va roti roata dintata cilindrici (15) la
care este prinsd o bara de aluminiu (18) care trece printr-un rulment cilindric (16) care st3
pe un suport dreptunghiular (17) si este prins de platforma mobild 3 (18), bara de
aluminiu (19) fiind prinsd la un capéat de platforma mobila 2 (7), iar la celilalt capit
platforma mobild 2 este prinsd de o altd bucati de bard (20) care trece printr-un rulment
cilindric (21) care este sustinut de un suport dreptunghiular (22), suportul dreptunghiular
(22) fiind sustinut de platforma mobild 2 (7), iar la actionarea servomotorului (11)
platforma mobild 2 (7) va face o migcare de rotatie in plan vertical (paralel cu planul
yOz) in jurul axei Ox, pentru actionarea platformei mobile 3 se foloseste un servomotor
rotativ de curent continuu (23) care este fixat de platforma fixa (24), aceastd platforma
fiind susfinutd de sase picioruge, servomotorul (23) are atagat pe ax o roati dintati
cilindricd (25) pe care este atasatd o curea de transmisie (26) iar prin actionarea
servomotorului (23) se transmite o migcare de rotatie asupra curelei de transmisie dintate
(26) care va roti roata dintatd cilindricd (27) la care este prinsd o bucati de bari de
aluminiu (29) care trece printr-un rulment cilindric (28) fiind prinsi de platforma mobila
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3 (18), iar prin actionarea servomotorului (23) platforma mobila 3 (18) va face o miscare
de rotatie in plan orizontal (paralel cu planul xOz) in jurul axei Oy.
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