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WYTYPOWANIE ZESPOLOW UKLADU RUCHU CZLOWIEKA, KTORE PODCZAS WYKONYWANIA CWICZEN
POWINNY POZOSTAWAC UNIERUCHOMIONE

OKRESLENIE ZAKRESU RUCHU ZESPOLOW UNIERUCHAMIAJACYCH CIALO
OKRESLENIE SPOSOBU NAPEDU WEZtOW KINEMATYCZNYCH

OKRESLENIE UKLADU SENSORYCZNEGO ZAMYKAJACEGO ZWROTNE SPRZEZENIE POLOZENIOWE W
UKLADZIE STEROWNIA URZADZENIA

ZASTOSOWANIE ELEMENTOW ZAPEWNIAJACYCH BEZPIECZENSTWO | KOMFORT PACJENTA
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Automatyczna Ny

adaptacyjnosé¢ poziomu

trudnosci zadania

Realizacja poprzez adaptacyjne sterowanie poziomem obciqzenia podczas wykonywania

¢wiczenia z wykorzystaniem:

detekcji napiecia miesniowego

miostymulacji

pomiaru sity

pomiaru zakresu ruchu O



Automatyczna

adaptacyjnosé¢ poziomu
trudnosci zadania

PRZEGUBY | WEZLY

UNIERUCHOMIENIE KOLAN

MRS



Automatyczna

adaptacyjnosé¢ poziomu
trudnosci zadania

PRZEGUBY | WEZLY

GLOWNY PRZEGUB DZWIGNI
RUCHU WAHADLOWEGO
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Automatyczna

adaptacyjnosé¢ poziomu
trudnosci zadania

PRZEGUBY | WEZLY

PRZEGUB DZWIGNI RUCHU SKRETNEGO
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Automatyczna
adaptacyinosé¢ poziomu

trudnosci zadania

PRZEGUBY | WEZLY

PRZEGUB RUCHU SKRETNEGO



Automatyczna

adaptacyinosé¢ poziomu
trudnosci zadania

Pomiar napiecia miesniowego jest realizowany poprzez zastosowanie czujnikdw w uktadzie

sprzezenia zwrotnego BIOFEEDBACK.
Rodzaje czujnikéw:

- czujnik eeg-z (elektroencefalografia)
- czujnik myoscan pro (powierzchniowa elektromiografia)

- czujnik ekg (elektrokardiografia)

- czujnik przewodnosci skéry (sc - aktywnosé elektrodermalna skory)
- czujnik bvp (pomiar objetosci pulsu - fotopletysmograf)

- czujnik oddychania

- czujnik temperatury

N



Aktywnosé

multinarzqdowa Rehabilitacja pojedynczych narzqgdéw

Rotor do éwiczen stawu

barkowego

Tablica do ¢éwiczen
manualnych
Z oporem
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Linka do ¢wiczen
samowspomaganych

Atlas-komercyjny



(Crekt

Rotor elektryczny

Aktywnosé

multinarzqdowa

Rehabilitacja pary narzqdéw
ze wspomaganiem elektrycznym

Elektryczna szyna do ¢éwiczen biernych
stawow konczyny goérnej
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Aktywnosé

multinarzqdowa

Milon

Rehabilitacja wielonarzgdowa
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Aktywnosé

multinarzqdowa

sensoryka oparta na napieciv migsniowym
i/lub aktualnie mierzonej sile przenoszonej na
vkltad mechaniczny urzqdzenia podczas

wykonywania éwiczenia
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PROCEDURA PROJEKTOWA
SYSTEMU REHABILITACJI RESPINE

e OKRESLENIE ZAKRESU ZADAN SYSTEMU ORAZ ZALtOZEN PROJEKTOWYCH

DOBOR NAPEDOW | UKLADOW POMIAROWYCH
KONSTRUKCJA CZESCI MECHANICZNE]
WYKONANIE PROTOTYPOWEGO SYSTEMU REHABILITACYJNEGO WRAZ Z OPROGRAMOWANIEM

TESTOWANIE | OCENA WALOROW UZYTKOWYCH | TECHNICZNYCH

* WPROWADZENIE KONIECZNYCH MODYFIKACJI TECHNICZNYCH

OKRESLENIE TECHNOLOGII PRODUKCJI SYSTEMU
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= SYSTEMU REHABILITACJI RESPINE

KONSTRUKCJA CZESCI MECHANICZNE)

Robot LUNA




PROCEDURA PROJEKTOWA
SYSTEMU REHABILITACJI RESPINE
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Praca doktorska Artura Gmerka pt ,Optymalizacja konstrukcu ste owanle robota do rehabilitacji
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