Streszczenie

Przedmiotem rozprawy sa zagadnienia biomechaniczne zwigzane ze wspomaganiem
ruchu reki egzoszkieletem. Egzoszkielet stanowi szczegdlng formg robota, nazywang réwniez
kombinezonem wspomagajagcym (ang. power suit) lub robotem noszonym (ang. wearable
robot). Jest to rozwigzanie konstrukcyjne, zaktadane na uzytkownika na podobienstwo
kombinezonu
i mocowane do poszczegdlnych czesci jego ciata w celu wspomagania ruchu efektorow
(mig$ni). Jego zadaniem jest wspomaganie motoryki poszczegolnych czesci ciata np. konczyn
gornych
i/lub dolnych, zarowno u os6b zdrowych, jak i z réznego rodzaju deficytami ruchowymi.
Gloéwnym kierunkiem realizowanych badan w pracy sa badania i ocena wlasciwosci
spersonalizowanych prototypow egzoszkieletow reki dla réznych typow dysfunkcji u
uzytkownikéw. W celu przeprowadzenia badan opracowano metodyke tworzenia egzoszkieletu
i skonstruowano egzoszkielety wedlug opracowanej metodyki. Kluczowym zagadnieniem byt
wybor kryteriow oceny funkcjonalnosci egzoszkieletow oraz sposobu ich pomiaru. Dokonano
wyboru materialdw elementow egzoszkieletu (rodzaju materialu oraz ksztattu poszczegolnych
elementow), a nastepnie eksperyment badawczy rozpoczynat si¢ od skanowania r¢ki zdrowe;j
oraz rak z r6znymi dysfunkcjami. Kolejno wykonano 10 spersonalizowanych egzoszkieletow
dopasowujac egzoszkielety do tych dysfunkcji. Wykonanie egzoszkieletow pozwolilo na
dalszy etap eksperymentu, czyli wykonanie badan parametréw kinematycznych oraz 3-
etapowych badan
z kazdym uzytkownikiem: dopasowanie egzoszkieletu na reke z dysfunkcja (zaktadanie
1 zdeymowanie), otwieranie i zamykanie r¢ki dysfunkcyjnej z natozonym egzoszkieletem oraz
chwytanie pileczki reka w egzoszkielecie. W pracy opisano testy wykonane na grupie
badawczej sktadajacej si¢ z 10 uzytkownikéw z dysfunkcjami reki.

W przypadku dopasowania mierzony byt czas zaktadania i zdejmowania egzoszkieletu.
W przypadku otwierania i zamykania mierzony byt kat zgigcia, predko$¢ oraz przyspieszenie.
Natomiast podczas chwytania pileczki odnotowywany byt fakt, czy piteczka zostata ztapana,
czy nie. W celu realizacji badan przygotowano rowniez autorskie oprogramowanie
wspoOtpracujace
z goniometrem elektronicznym i sze§cianem badawczym: oprogramowanie do zwymiarowania

reki, program do obliczen parametrow reki, program sterujacy egzoszkieletem, ktory umozliwia



wykorzystanie zdobytej wiedzy do przygotowania spersonalizowanego egzoszkieletu na r¢ke.
W rozdziale 1 zawarto wprowadzenie i omowienie uktadu pracy. Rozdzial 2 zawiera stan badan
w zakresie egzoszkieletow oraz metodyk ich projektowania oraz przeglad literatury |
uzasadnienie celowos$ci podjecia tematu pracy. Rozdziat 3 zawiera teze, gtowny cel pracy i cele
szczegdtowe, zakres pracy oraz metodyke badan zastosowang w pracy. Rozdziat 4 opisuje
autorska metodyke tworzenia spersonalizowanego prototypu egzoszkieletu wspomagania
ruchu reki. W rozdziale 5 przedstawiono badania empiryczne dotyczace przeprowadzenia
testow  parametrow  kinematycznych oraz testdw  funkcjonalnosci  utworzonych
spersonalizowanych prototypow egzoszkieletu wspomagania ruchu r¢ki i podsumowano
poziom poprawy funkcjonowania r¢ki dysfunkcyjnej w egzoszkielecie dla 10 uzytkownikow.
Rozdziat 6 zawiera dyskusje oraz kierunki dalszych badan, a rozdziat 7 wnioski koncowe,

podsumowanie osiggni¢¢ oraz ograniczenia.



