Livrabil 3.4. Modelul optimizat al robotului RAISE

Dupa remedierea tuturor neconformitatilor identificate a fost realizat un nou set de teste pentru a
pregatii sistemul robotic in vederea efectuarii de te teste clinice cu pacienti. Au fot realizate doua
tipuri de teste, unul cu miscari simple individuale pentru fiecare articulatie vizata si unul folosind
miscari combinate acre antreneaza toate articulatiile in acelasi timp. Protocolul de testare a fost
identic cu cel descris n capitolul 7 al raportului de faza pentru etapa 3. .

Pentru testarea folosind miscari simple, toate miscarile de recuperare pentru sold si genunchi au
pornit dintr-o pozitie neutrd prezentata in figura 1, iar pentru glezna in figura 2. Cateva poze din
timpul testelor experimentale sunt prezentate in figurile 3-8.

Figura 1. Pozitia de start pentru sold si

genunchi Figura 2. Pozitia de start pentru glezna
unchi
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Figura 3. Abductia soldului Figura 4. Flexia soldului



Figura 6. Flexia gleznei Figura 7. Dorsiflexia gleznei Figura 8. Eversia gleznei

Testele folosind miscari combinate au fost efectuate pentru a testa capabilitatea sistemului robotic
de afiintegrat in sesiuni de ”"serious gaming” caz in care pacientuluili este prezentata o sarcina din
activitatile zilnice pe care trebuie sa o indeplineasca prin intermediul unei aplicatii care foloseste
datele de la cuplele robotului ca si date de intrare. In acelasi timp scopul acestor teste a fost de
determina influenta diferitelor caracteristici antropometrice asupra comportamentului sistemului
robotic. Setul de date de intrare pentru miscarea combinata efectuata este redat in ecuatia 1.

ay, ,=[0 0 40 20 20 0],
oy, =[0 30 0 0 0 0],
e =[0 0 0 -30 -20 0], (1)
A v=[0 0 0 5 10 0],
A =[0 0 0 5 20 0]

Urmatorul pas a fost de a configura individual parametrii geometrici ai robotului de recuperare
pentru caracteristicile antropometrice ale fiecarui subiect (Tabel 1):

Tabel 1 Parametrii antropometrici
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Nr. Gen naltime Greutate Lungimea Lungimea

coapsei piciorului




1 Feminin 160 cm 50 kg 440 mm 430 mm

2 Masculin 180 cm 81 kg 490 mm 450 mm

Parametrii structurii robotice sunt redati in ecuatia 2:

[, =390[mm], I, =190[mm], L, = 265[mm],
Langle =380 [mm]y LB =520 [mm]
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Figura 9. Amplitudinile si Figura 10. Amplitudinile si
vitezele @ comparative ale vitezele comparative ale Figura 11. Variatiile miscarilor
miscarilor articulare pentru miscarilor articulatiilor active articulatiilor si actuatoarelor

cei doi subiecti (Subiectul 2

este reprezentat cu linie
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ale sistemului RAISE pentru
cei doi subiecti (Subiectul 2 -
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sistemului RAISE intre cei doi
subiecti

Parametrii sunt ajustati pe sistemulrobotic prin modificarea lungimii segmentului dintre articulatiile
rotative ale soldului si genunchiului, dar dupa locatia de montare a lantului cinematic de flexie-
extensie a soldului. Figura 9 prezinta amplitudinile si vitezele unghiulare la nivelul fiecarei articulatii
pentru cei doi subiecti, care sunt independente de valorile antropometrice, asa cum se poate
observa usor. Acest lucru poate fi explicat prin faptul ca datele masurate se concentreaza pe
miscarile unghiulare ale articulatiilor membrului inferior. Figura 10 ilustreaza amplitudinile
miscarilor sivitezele la nivelul articulatiilor active ale modelului experimental RAISE. Datele arata ca
parametrii miscarilor articulatiilor active sunt identici si independenti de variatiile lungimii
membrelor. Articulatia activa prezintd usoare variatii ale parametrilor miscarilor (ilustrate ca valori

absolute in figura 11), cu o variatie maxima de mai putin de 1% (0,968%) intre cei doi subiecti.



Aceeasi diferenta a fost prezentata si pentru a demonstra ca nu exista absolut nicio diferenta intre
miscarea la nivelul celorlalte articulatii. Acest lucru ilustreaza constructia eficienta a modelului
experimental, care poate fi usor adaptat la diferiti pacienti fara influente asupra comportamentului
sau, in special in ceea ce priveste comportamentul dinamic (influentat de lungimile diferite ale
membrelor), care ar putea sa scoata sistemul in afara parametrilor sai normali de functionare.

S-a observat ca participantii au devenit mai confortabili cu sistemul robotic dupa un anumit numar
de repetitii, cand au inceput sa se familiarizeze cu miscarile robotului si modulin care acestea sunt
realizate.
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