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Cel pracy

“Projekt nowego rozwigzania polskiej bioprotezy ludzkiej reki”
e

W praktyce rehabilitacyjnej znanych jest kilka typéw powszechnie stosowanych
biomanipulatoréw produkowanych jako protezy reki, ktére ze wzgledu na
stosowanie  wcigz prymitywnych rozwigzan technicznych, posiadajg
ograniczony zakres funkcjonalnosci oraz nie spetniajg oczekiwan
niepetnosprawnych pacjentow.

Tematem podjetej rozprawy doktorskiej jest préba zbudowania prototypu
antropomorficznego biomanipulatora, ktéry zredukuje ograniczenia w aktualnie
produkowanych protezach reki.

Funkcjonalnosé i poziom techniczny protetyki gornej konczyny

Motto:
Poziom techniczny i funkcjonalnos$¢ protetyki gornej konczyny
sg niewystarczajace

$

Prototyp antropomorficznego biomanipulatora - protezy reki,
powinien spetnia¢ ergonomiczne i techniczne wymagania pacjentow

Wymagania i analiza alternatywnych napedow

[ Gtéwne zatozenia

€ miniaturowe gabaryty 8 x 10 x 40 mm

@ precyzja ruchu,wystarczajaca sita dziatania i szybkos$¢ pracy

@ 12 h czas pracy catego urzadzenia z przeno$nego zrédta energii

Wybor:
Miniaturowy naped DC z przektadnig planetarng

Analiza struktury i kinematyki chwytaka

[11. 80% kontaktu palec-przedmiot podczas podstawowych
chwytéw przypada na nastepujace palce:

@ wskaziciel
@ Srodkowy

@ kciuk \

2. Trudnosci w sterowaniu protezg
z duza iloscig stopni swobody

3. Wymagania pacjentdw:

@ wysoka funkcjonalno$é
@ precyzja
@ wyglad zewnetrzny

Weryfikacja wynikow poprzez kontakt:
- z lekarzami-protetykami oraz
-ich pacjentami.

W Klinice Protetycznej

Optymalizacja struktury kinematycznej chwytaka

Kryteria funkcjonalne,
podstawowe chwytow:

Whiosek projektowy-
schemat strukturalny:

cylindryczny - sitowy

@@ /<

Trojpalcowy - precyzyjny Rys. 9 cztonéw z
przegubami V klasy typu

obrotowego

Dwupalcowy-precyzyjny

ipulator typu ‘sztucznareka’
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Model biomanipulatora

& Sinik pradu stalego, bezszczotkowy, 2 przekladnia
%, Planetamai przektadnia liniowa, ¢ = 5mm, L= 35mm SRODKOWY:

3 st. Swobody

WSKAZUJACY:
3 st. Swobody

Naped palcow i kciuka

3 st. Swobody

Naped nasady kciuka
Model biomanipulatora

Kinematyke zaprojektowanego urzadzenia realizuje zestaw paliczkéw potaczonych obrotowo.

Dwa palce funkcjonalne - wskazujacy i srodkowy, oraz kciuk, moga realizowa¢ wybrane chwyty

-9

specjalny - sitowy

s

B

Dwupalcowy-precyzyjny

= -

tréjpalcowy - precyzyjny

cylindryczny - sitowy

Symulowane chwyty

Whioski i plany na przyszios¢

€ Symulacja i testowanie modelu

@ wykonanie modelu fizycznego Rapid Prototyping

4 Budowa prototypu

@ Opracowanie inteligentnego algorytmu sterowania

@ Opracowanie interfejsu cztowiek - maszyna, opartego na sygnatach EMG
4 Testowanie manipulatora

Zaproszenie do wspotpracy

Zapraszamy zainteresowane instytucje, ktdre chciatyby wspéttworzy¢ sztuczna reke



