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چكیده طرح:
با توجه به تعداد بالاي افراد سالخورده، از كار افتاده و داراي ناتواني فیزيکي مانند كاهش يا عدم عملکرد درشانه، 
آرنج و مچ كه به دلايل مختلفي چون؛ آسیب، جراحي هاي ورزشي، جراحي ستون فقرات و يا سکته ايجاد مي شوند 
نیاز به طراحي ربات در اين زمینه احساس مي شود. هدف از اين پژوهش، طراحي يك سیستم تشخیص تمايل حركتي 
انسان از روي سیگنال هاي عضلاني،ساخت و كنترل يك ربات پوشیدني كمك كننده است تا به توان به دست بیماران 
ضايعه نخاعي با سطح ناكامل گردني، جانبازان و يا افرادي كه دست آنها به دلايل مختلف در حركت مفاصل شانه، 
آرنج و مچ ناتوان شده و يا بازه حركتي محدودي پیدا كرده است، كمك داده شود. بیمار با پوشیدن ربات و اراده براي 
حركت دست، ربات مسیر حركت را تشخیص و ادامه حركت را انجام خواهد داد. اين عمل باعث تحريك اعصاب و 
جلوگیري از تنبل شدن عضلات درگیر و به مرور زمان افزايش بازه حركتي شانه، آرنج و مچ مي شود. مکانیزم اين 
ربات نه درجه آزادي است. چهار درجه آن فعال، و براي كمك به حركات فلکشن/ اكستنشن شانه، آرنج و مچ و 
ابداكشن/ اداكشن شانه، و به دلیل ثابت نبودن مراكز دوران مفاصل دست و پوشش كامل بازه هاي حركتي، پنج درجه 
غیرفعال در نظر گرفته شده است. ربات داراي چندين مد حركتي است. اساس الگوريتم كنترل بر پايه درک تمايل 
حركتي انسان است. در اين الگوريتم از كنترلر تناسبي مشتق گیر با فیدبك سیگنال عضلاني استفاده شده است. به 
طوري كه حركت دست بیمار به عنوان ورودي و مقاومت آن در برابر حركت براي توقف تعريف شده است. كاربر 
با اندكي حركت دست در راستاي مفاصل شانه، آرنج و مچ، ربات مسیر حركت را توسط انکودرهاي نصب شده در 
راستاي مفاصل تشخیص و ادامه حركت را انجام خواهد داد و با كمي مقابله در برابر حركت، با خواندن سنسور جريان 
و تبديل آن به گشتاور مقاومتي، ربات باز مي ايستد. در صورت عدم توانايي فرد براي حركت دست با فیدبك گرفتن 
از سیگنال هاي عضلاني،سرعت و مسیر حركت تشخیص داده مي شود.اين عمل به مرور باعث افزايش بازه حركتي 

آرنج و مچ دست توانخواه مي شود.

● عنوان طرح: ساخت و کنترل ربات پوشیدني
● پژوهشگران:  اسماعیل محمدي فلاورجاني- محمدعلي اسماعیلي
 کمك توانبخشي دست بر پايه سیگنال هاي عضلاني
● همكاران: امیر محمدی، محمود حجازی، مجید محمدی،                    
مرتضی عسگری، آزاد آقاجانی، حمیده عزيزی، رضا امیدی

● اساتید راهنما: دکتر حسن ظهور- دکتر فرزام فرهمند- 
 دکتر سعید بهزادی پور- دکتر مريم فرزاد
● مؤسسه  هاي همكار: دانشگاه صنعتی شريف
-صندوق حمايت از پژوهشگران و فناوران کشور
- شرکت دلشید- شرکت هوشمند افزار )پیشروبات(
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