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Inventia se refera la o proteza activa autoadaptabila
pentru membrul inferior, cu aplicabilitate in domeniul
protezarii, destinata inlocuirii unui membru amputat in
cazul pacientilor aflati in perioada de crestere. Proteza
conform inventiei este alcatuita dintr-un dispozitiv (1)
protetic transtibial, cu rol de a depista diferente ale
lungimii membrelor, in mod continuu, ih baza unor sem-
nale provenite de la o serie de traductori (3, 15) de pre-
siune montati pe suprafetele plantare ale unui picior (2)
protetic si, respectiv, ale unui picior (16) biologic, de la
un traductor (20) de Tnclinare si de la niste senzori (22)
de tip accelerometru si giroscop, montati pe o centura
(19) pelviana si, pentru a asigura potrivirea Tn ritmul
fiziologic sau patologic de crestere specific fiecarui
pacient, Tsi modifica in mod automat gabaritul prin niste
module (4, 5) de extensie a piciorului (2) protetic si a
unei tije (6) protetice care sunt comandate de niste
microprocesoare (13, 17, 23), interconectate prin niste
interfete (14, 18, 25) fara fir.
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PROTEZA ACTIVA AUTOADAPTABILA PENTRU MEMBRUL INFERIOR

Inventia se refera la o proteza activa autoadaptabild pentru membrul inferior, utilizatd in
cazul pacientilor in cregtere, cu aplicabilitate in domeniul medicinei recuperatorii §i a protezarii,
destinatd inlocuirii membrului sau a unei parti lipsd dintr-un membru amputat in urma unor
traumatisme, a unor cauze patologice sau congenitale.

Se cunosc mai multe tipuri de proteze capabile sa inlocuiasci membrele inferioare
umane, care dispun de sisteme capabile sd controleze rigiditatea piciorului protetic, sd culeaga
informatii despre anumiti parametri utili, sd ii proceseze, sd controleze proteza, si genereze un
feedback citre utilizator si care prezintd reglaje manuale ale lungimii tijei protetice pentru
adaptarea protezei la lungimea membrului contralateral [1, 2].

Sunt, de asemenea, cunoscute conceptele unor proteze pasive destinate utilizarii de cétre
pacientii in crestere, care pentru reglarea lungimii §i potrivirea pe corpul persoanei pe masura ce
creste, folosesc o serie de inele/ module sau sisteme manuale de alungire [3, 4].

In vederea stabilirii diferentelor dintre lungimea protezei si a membrului contralateral,
sunt cunoscute metode clinice, precum masurarea directd a distantei dintre spina iliacd anterioard
si maleolele mediale ale gleznei, cu o bandd de masurare calibrata, atunci cind subiectul se afld
in decubit dorsal si mdsurarea indirectd cu ajutorul unor blocuri sau obiecte de dimensiuni
cunoscute sau a unui stand extensibil cu surub, care se plaseazd sub membrul mai scurt sau
protezd, pentru a nivela pelvisul folosind un dispozitiv de nivelare pelvind, precum nivela cu buld
de aer sau palpatorul medical (engl. Palpation Meter - PALM-meter), cind subiectul se afld in
ortostatism. Pentru ajustarea lungimii protezei, in regim static, mai sunt folosite si metode
imagistice, precum: radiografia simpld, ortoroentgenografia, scanografia, teleroentgenografia,
radiografia computerizatd, radiografia digitaldi cu microdoza, ultrasonografia, computer
tomografia, imagistica prin rezonantd magnetica [5, 6].

Sunt, de asemenea, cunoscute dispozitive electronice pentru evaluarea posturii
pacientului si determinarea discrepantei lungimii membrelor care constau in utilizarea unor

platforme dotate cu senzori §i pe care pacientul igi asazi fiecare picior in scopul determinarii
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nealinierii corpului, unele contindnd si senzori plasati la nivelul pelvisului §i dispozitive care

folosesc analiza plantard in acest sens [7-9].

Aceste dispozitive si metode pentru protezare si determinarea parametrilor biomecanici

prezinti o serie de dezavantaje, referitoare la:

reglajele privind indltimea protezei cu scopul de egalizare a lungimii membrului
artificial cu cel biologic contralateral care se efectueazd manual (pasiv), de un
specialist, la montarea initiald a protezei, cu metode §i instrumente inexacte de
madsurare gi care nu asigura o repetabilitate si o trasabilitate a intregului proces;
oportune, concomitent cu ritmul de crestere, cand isi poate face aparitia o diferenta a
lumgimii membrelor, intre vizitele programate la specialist, ducdnd la asimetrii in
cinematica mersului;

modificarea centrului de greutate a pacientului cauzata de inegalitatea membrelor este
asociatd cu cresterea fortei de reactic a solului la nivelul membrului mai scurt,
protezat; astfel sunt induse dezechilibre biomecanice vizibile la nivelul articulatiilor
partilor membrului restant care pot determina pacientul sd respingd purtarea unui
membru artificial;

lungimea piciorului protetic nereglatd intr-un mod personalizat i continuu, in timpul
cresterii pacientului, care induce dezechilibre biomecanice la nivelul articulatiilor
membrelor inferioare sau a pértilor restante ale membrelor inferioare, cu precadere la
nivelul articulatiilor gleznei, genunchiului, a soldului membrului contralateral, care,
de cele mai multe ori, sporesc uzura articulatiilor sindtoase, in timp necesitand chiar

protezare.

Problema pe care o rezolva inventia este de a se realiza o proteza activd autoadaptabila

pentru membrul inferior care, pe baza informatiilor masurate de pe corpul utilizatorului, sd igi

autoadapteze lungimea tijei §i a piciorului protetic, padnd la atingerea unei lungimi egale cu a

membrului biologic contralateral si a autoregldrii dimensiunii cupei protetice pentru o potrivire

personalizati pe bontul pacientului §i care sd monitorizeze conditia pacientului gi si se

autoadapteze in mod continuu, in timpul §i in ritmul cresterii pacientului amputat.
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Proteza activd autoadaptabild pentru membrul inferior, conform inventiei, inlaturd
dezavantajele de mai sus prin aceea cd, in scopul egalizérii automate, functionale si estetice a
lungimii membrului inferior protezat cu cea a lungimii membrului inferior biologic, la montarea
initiala si in timpul purtdrii in perioada de crestere, este alcatuitd dintr-un modul de extensie a
lungimii unei tije protetice, respectiv un modul de extensie a lungimii piciorului, care sunt
comandate de niste microprocesoare interconectate prin niste interfefe wireless, care primesc
informatii de la niste senzori de inclinare montati intr-o centurd capabild sid fie plasatd
reproductibil la nivelul pelvisului utilizatorului in vederea colectirii informatiilor privind
prezenta si gradul de inclinare a pelvisului §i, concomitent, de la niste traductori de presiune
plasati pe suprafetele plantare ale protezei si a piciorului contralateral biologic cu rol de a
compara datele si de a depista diferente ale lungimii membrelor inferioare in mod continuu, §i in

ritmul fiziologic sau patologic de crestere specific fiecarui pacient.

Prin aplicarea inventiei se obtin urmétoarele avantaje:

- proteza 1si autoadapteazd in mod autonom lungimea, in momentul montarii pe
pacient, cu masuritori executate in timp real, cu mijloace proprii personalizate,
elimindnd posibilele erori cauzate de executant sau de metodele clasice de masurare
folosite;

- repetabilitate §i continuitate in masurarea parametrilor biomecanici, prin controlul
presiunii fortelor aplicate de centura inteligentd pe reperele osoase gi, totodats,
informarea prin semnale vizuale §i/ sau acustice §i/ sau haptice a bunei potriviri pe
corpul utilizatorului;

- sistemul permite nivelarea corpului in mod continuu si in ritmul fiziologic sau
patologic de crestere specific fiecarui pacient, imediat dupd montarea initiala, fara
asistentd profesionald, permitind utilizatorului sa foloseascd intotdeauna un membru
protetic de dimensiunea corectd pe parcursul mai multor ani, prevenind aparitia
diferentei de lungime a membrelor;

- scade costurile prin eliminarea necesitdtii achizitionarii, in mod repetat, a mai multor
proteze de dimensiuni standard pentru o buna potrivire pe utilizator;

- elimina vizitele dese si periodice la protetician;

- eliminarea dezechilibrelor functionale si estetice ale unui amputat protezat,

acomodarea emotionald rapida si facilitarea reintegrarii sociale i profesionale firesti;
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- proteza isi autoadapteazd lungimea piciorului, eliminadnd aparitia dezechilibrelor
biomecanice la nivelul articulatiilor membrelor inferioare sau a partilor restante ale
membrelor inferioare;

- modificarea lungimii piciorului protetic induce beneficii in lant, prin modificarea
elasticitafii piciorului, dar si prin potrivirea incéaltimintei cu piciorul biologic, pentru

o buna reintegrare in societate a pacientului protezat.

Se da, in continuare, un exemplu de realizare a inventiei, cu referire la fig. 1...5, care
reprezinta:

- fig. 1, schema bloc cu conexiuni functionale a protezei autoadaptabile;

- fig. 2, vedere frontald a suprafetei interioare a centurii pelviene pregatitd de utilizare;

- fig. 3, vedere frontald a centurii pelviene atasata pe utilizator;

- fig. 4, vedere de jos a senzorilor plantari de pe suprafetele de contact cu solul,;

- fig. 5, vedere de ansamblu a protezei autoadaptabile.

Proteza activa autoadaptabila pentru membrul inferior, conform inventiei, este compusa
dintr-un dispozitiv protetic transtibial 1, format dintr-un picior artificial 2, care contine pe
suprafata plantard o serie de traductori de presiune 3, un modul 4 de extensie a lungimii
antepiciorului, respectiv un modul 5 de extensie a unei tije 6 protetice care asigura legitura dintre
piciorul 2 si o cupa proteticd 7 autoadaptabild la dimensiunea unui bont restant 8 al unui pacient
amputat, care contine niste traductori de presiune 9 si un modul motorizat 10 de autostrangere a
cupei 7 pe bont, mobilitatea unei articulatii 11 talocrurale artificiale fiind asiguratd de un modul
de actionare 12. Un microprocesor 13 preia semnalele analogice de la traductorii 3 si 9, le
proceseazd si le compard cu un etalon rezultat in urma calibrarii initiale, asigurand totodata
legétura functionalad cu o interfatd wireless 14.

Concomitent cu masurarea presiunii plantare de la nivelul piciorului artificial 2, niste
traductori de presiune 15 asemandtori cu traductorii 3 §i pozitionati pe suprafata plantard a unui
picior biologic 16 al subiectului, culeg date care sunt transmise cdtre un microprocesor 17 care
este conectat la o interfatd wireless 18, in scopul comparirii cu datele obtinute de la senzorii de
presiune 3 pozifionati pe suprafata plantara a piciorului artificial 2.

Pentru precizia masurdtorii biomecanicii utilizatorului protezei si depistarea defectelor

posturale, o centurd 19 este fixatd la nivelul pelvisului pacientului si contine un traductor de
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inclinare 20 pentru monitorizarea niveldrii simetrice a pelvisului in plan frontal, nigte traductori
de presiune 21 care monitorizeaza fixarea corectd a centurii pe reperele osoase de interes, nigte
senzori 22 tip giroscop si accelerometru si un microprocesor 23 care primeste date de la
traductorii 20, 21, respectiv senzorii 22, le proceseazi §i comandd un modul 24 de informare a
bunei potriviri a centurii 19 pe pelvisul pacientului, aceste date fiind transmise la distantd prin
intermediul unei interfete wireless 25 citre un modul de stocare 26 de tip cloud.

Interfetele wireless 14, 18, respectiv 25, sunt interconectate bidirectional, suplimentar sau
optional, asigurdnd si transmisia tuturor datelor citre modulul 26 de tip cloud, in scopul
vizualizarii de la distant a informatiilor pe niste dispozitive electronice 27, de citre un specialist
28 care poate transmite si eventuale comenzi citre proteza in scop medical sau tehnic.

Centura 19, ilustrata in fig. 2, contine nigte suporti 29 de formad anatomicd negativa a
reperelor osoase de interes, de exemplu a crestelor iliace, realizati, de exemplu, dintr-un material
textil, biocompatibil, eventual mai rigid decat materialul biocompatibil din care este
confectionatd centura, pentru buna potrivire a centurii pe corpul pacientului. In componenta
individualda a suportilor 29 intrd traductorii de presiune 21, senzorii 22 tip giroscop si
accelerometru si modulul 24 de informare care poate fi un difuzor §i/ sau un indicator luminos §i/
sau un motor cu vibratii. Prin constructie, traductorul de inclinare 20 este plasat pe centura,
posterior, in dreptul liniei mediane a centurii pelviene a subiectului, in scopul depistdrii posibilei
inclindri pelviene cauzate de discrepanta lungimii dintre membrul sénatos si cel protezat.

Fixarea centurii 19, ilustratd in fig. 3, imprejurul pelvisului pacientului, tindnd cont de
pozifionarea corecta a suportilor 29 pe reperele osoase, se face, de exemplu, prin unirea capetelor
centurii cu ajutorul unui buton 30 magnetic i a unor zone 31 cu banda tip Velcro. Un acumulator
32 electric asigurd alimentarea cu energie electrici a microprocesorului 23 si a interfetei 25
wireless §i a celorlalte elemente electrice incluse in materialul din care este confectionatd
proteza.

Traductorii de presiune 3, ilustrati in fig. 4, sunt plasati pe suprafata plantara a piciorului
artificial 2 intr-o configuratie specifica preludrii adecvate a presiunilor plantare a piciorului, in
regim static §i dinamic in timpul locomotiei. Traductorii de presiune 15, similari in constructie §i
pozitionare cu traductorii de presiune 3, sunt plasati in interiorul unui brant 33 pozitionat sub
suprafata plantard a piciorului sdndtos 16 si sunt aflati in legdturd functionald cu microprocesorul

17 conectat la interfata wireless 18 si alimentate electric de la un acumulator 34.
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Proteza transtibiald, ilustratd in fig. 5, confine un picior artificial 2 care, in vederea
extensiei sau comprimdrii lungimii sale, contine un modul de extensie 4 alcatuit dintr-o
componentd 35 mobild care prezintd o piulitd 36 in care patrunde un surub 37 actionat de un
actuator 38, iar sub actiunea miscérii de rotatie induse de actuatorul 38, in functie de comanda
microprocesorului 13, componenta 35 mobild se deplaseaza de-a lungul unui canal de ghidare 39
in vederea alungirii sau scurtdrii piciorului, crescand sau reducind astfel elasticitatea intregului
picior, pentru o bund potrivire pe fiecare utilizator in timpul perioadei de crestere. Modulul de
actionare 12, care poate fi un actuator electric, pneumatic, hidraulic etc., i care se articuleazi la
o componentd 40 inferioard a tijei 6 protetice printr-o articulatie 41 si la piciorul protetic 2
printr-o articulatic 42, asigurd mobilitatea articulatiei 11 si propulsia utilizatorului protezei in
diferitele faze ale mersului. Modulul de extensie 5 este alcatuit dintr-o componentd superioara
mobild 43 a tijei 6, ce contine un actuator 44 care in prelungirea axului prezintd un surub 45,
dispus in paralel cu tija, al carui capat distal este angrenat intr-o bucsa de presiune 46 montati pe
componenta inferioard 40 a tijei 6, care bucsa 1i permite surubului 45 migcarea de rotatie printr-o
piulita 47 fixati in capitul inferior al componentei superioare mobile 43. In urma comenzii
primite de la microprocesorul 13, pe baza datelor obtinute cu traductorii 3, 15, respectiv 20,
actuatorul 44 imprimd o migcare de rotatie surubului 45, componenta superioard mobila 43
deplasidndu-se printr-un canal de ghidare 48 care prezintd niste rulmenti liniari 49; astfel, proteza
autoadaptabild se poate extinde automat in functie de ritmul de crestere a membrului
contralateral biologic, valoarea deplasarii fiind determinatd prin parametrii electrici ai
actuatorului 44 sau cu un senzor 50, de exemplu, cu infrarosu care mésoara distanta dintre
pozifia sa si piulita 47 deplasabild. Componenta 43 superioard este conectatd prin intermediul
unui adaptor 51 piramidal la suprafata inferioard a cupei protetice 7 care este interfata mecanicé
si de suport a bontului 8 cu intreaga protezi. Cupa proteticd 7 prezintd o portiune de flexibilitate
scézutd a care are rol de sustinere primara a bontului si o portiune de flexibilitate crescuta b care
se muleazd pe bont, in vederea potrivirii personalizate, in urma tensiondrii unor cabluri 52 de
modulele motorizate de autostrangere 10 comandate de microprocesorul 13, in baza datelor
masurate cu traductorii de presiune 9 plasati anatomic intre suprafetele interioare ale portiunilor

a si b ale cupei 7 si un mangon 53 realizat dintr-un material elastic, biocompatibil cu care se

imbraci bontul 8.
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REVENDICARI

Proteza activa autoadaptabila pentru membrul inferior formata dintr-un dispozitiv (1)
protetic transtibial unit printr-o tijd (6) cu o cupa (7) proteticd, caracterizata prin
aceea ca, dispozitivul (1) protetic transtibial contine un picior (2) protetic artificial
care prezintd pe suprafata plantara niste traductori de presiune (3) care preiau semnale
ce ajung mai departe sa fie procesate de un microprocesor (13) conectat la o interfata
wireless (14) si aflat in conexiune functionala cu o interfatd wireless (18) conectatd la
un microprocesor (17) care primeste semnale de la niste traductori de presiune (15)
plasati pe suprafata plantari a unui picior biologic (16), dar este conectat bidirectional
si la o interfatd wireless (25) care este conectatd la un microprocesor (23) care
primeste informatii de la un traductor de inclinare (20), respectiv de la niste senzori
(22) de tip giroscop si accelerometru, montati intr-o centurd (19) pelviand pe
utilizator, in scopul controlului unui modul (4) de extensie a antepiciorului si a unui
modul (5) de extensie a tijei (6) protetice.

Proteza activd autoadaptabili pentru membrul inferior, conform revendicarii 1,
caracterizati prin aceea ci, centura (19) contine traductorul (20) de inclinare plasat
posterior central pe centurd si pentru buna potrivire a centurii pe corpul pacientului
dispune de niste suporti (29) de formd anatomicd negativd a reperelor osoase de
interes, realizati, de exemplu, dintr-un material textil, biocompatibil, eventual mai
rigid decat materialul din care este confectionata centura, in componenta individuala a
suportilor (29) intrdnd niste traductori de presiune (21), senzorii tip giroscop si
accelerometru (22) si un modul de informare (24) care poate fi un difuzor si/ sau un
indicator luminos si/ sau un motor cu vibratii.

Protezd activa autoadaptabild pentru membrul inferior, conform revendicarii 1,
caracterizati prin aceea cii, in vederea extinderii sau comprimdrii automate a
lungimii sale pentru egalizarea cu lungimea piciorului biologic, dispozitivul protetic
(1) contine un modul de extensie (4) alcatuit dintr-o componentd mobild (35) care

prezintd o piulita (36) in care patrunde un surub (37) actionat de un actuator (38), iar

7

25



RO 137490 A0

sub actiunea miscarii de rotatie induse de actuatorul (38), in functiec de comanda
microprocesorului (13), componenta mobila (35) se deplaseaza de-a lungul unui canal
de ghidare (39) in vederea alungirii sau scurtarii piciorului.

Protezd activd autoadaptabild pentru membrul inferior, conform revendicarii 1,
caracterizati prin aceea cii, in vederea extinderii automate in functie de ritmul de
crestere a membrului contralateral biologic, tija (6) contine modulul de extensie (5)
alcatuit dintr-o componenta superioara mobila (43) a tijei (6), ce contine un actuator
(44) care in prelungirea axului prezintd un surub (45) dispus in paralel cu tija, al cdrui
capat distal este angrenat intr-o bucséd (46) de presiune montatd pe componenta (40)
inferioard a tijei (6), care bucsa 1i permite surubului (45) miscarea de rotatie printr-o
piulitd (47) fixata in capdtul inferior al componentei superioare mobile (43), in urma
comenzii primite de la microprocesorul (13), pe baza datelor obtinute cu traductorii
(3, 15) respectiv (20), actuatorul (44) imprimd o miscare de rotatie surubului (45),
componenta (43) superioard mobila deplasandu-se printr-un canal de ghidare (48)

care prezinta niste rulmenti liniari (49).

34



Pl
-

‘1

Y

AR R TR T

RO 137490 A0

\}\:‘3,)




22 24

Fig. 2

RO 137490 A0

T )



RO 137490 A0

Fig. 4



AT

3

RO 137490 A0

AR \\\\\\\\\i\\\\\\\?\iii\\WYW\\\W\\\\\\\
2 '74 /
Fig. 5

b
2/ )
.4



	Bibliographic Data / Abstract
	Description
	Claims
	Drawings



