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PLAN DE REALIZARE A PROIECTULUI

umirea proiectului: SISTEM ROBOTIC COMPLEX PENTRU RECUPERAREA FUNCTIONALA A COPIILOR CU DIZABILITATI
LOCOMOTORII
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1. Analiza cinematica a
membrului inferior
uman. Realizarea unei
baze de date necesara
studiului dinamic al
aparatului locomotor
uman pentru activitatea
de pasire

1.1. Determinarea experimentala a unor
parametri cinematici din structura aparatului
locomotor uman pe un numar de subiecti
(copii) fara dizabilitati locomotorii.
Determinarea experimentala a unor parametri

cinematici din structura aparatului locomotor Cheltuieli
uman pe un numar de subiecti (copii) cu indirecte
dizabilitati locomotorii. Analiza comparativa a 2190 lei

rezultatelor obtinute pe cale experimentala.

1.2 Elaborarea modelului cinematic echivalent
al aparatului locomotor uman pentru
activitatea de pasire.

2. Elaborarea modelului
exoscheletic necesar
studiului cinematic al

acestuia

2.1. Analiza structurala a modelelor existente
in structura sistemelor de reabilitare a
persoanelor cu dizabilitati locomotorii.
Elaborarea unor modele structurale pent
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nivelul
articulatiilor
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complex

Obtinerea legilor de miscare la
nivelul articulatiilor
caracteristice aparatului
locomotor uman, ce vor fi utili
in vederea modelarii
cinematice si dinamice a
noului sistem robotic complex

Obtinerea modelului cinematic al
aparatului locomotor uman ce va
sta la baza proiectarii
exoscheletului.

Modele structurale pentru
exoscheletul ce urmeaza a fi
proiectat tinand cont de
modelul cinematic echivalent
al aparatului locomotor uman.

Obtinerea prin procesare
numerica a fortelor de legatura
din structura aparatului
locomotor uman, utile in
vederea proiectarii noului
sistem robotic. Raport partial
de activitate
Raport al auditului financiar
intern.
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1. Elaborarea, simularea
si validarea modelului
virtual al exoscheletului.
Testarea aparaturii
achizitionate in vederea
realizarii sistemului
robotic.

1.1. Dezvoltarea modelului virtual al
exoscheletului utilizand soft-uri de modelare
3D ingineresti de ultima generatie
(SolidWorks, Inventor, ProE) aflate in dotarea
Facultatii de Mecanica — Universitatea din
Craiova. Simularea modelului virtual al
exoscheletului in regim dinamic utilizand soft-

Cheltuieli de logistica.
Achizitionare senzori,
servomotoare,
servocontroller.
Platforma de realizare
a activitatilor de
recuperare/reabilitare.

uri de analiza cu elemente finite (Visual 22831 lei
Nastran, ADAMS, etc).
1.2. Validarea modelului virtual al
exoscheletului in vederea executiei acestuia. Cheltuieli
Testarea aparaturii achizitionate prin mobilitati.
elaborarea unor algoritmi de comanda si 16000 lei

control utilizand limbajul de programare C++.
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Raport final de
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auditului
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Modelul virtual, al
sistemului robotic si
analiza virtuald a
acestuia in scopul
obtinerii unor noi
premise ce stau la
baza dezvoltarii unor
programe de
recuperare/reabilitare
a copiilor cu
dizabilitati
locomotorii.

Realizarea unui
sistem robotic
complex destinat
reabilitarii copiilor
cu dizabilitati
locomotorii, a carui
structura
functionala, va fi
modificata pe baza
rezultatelor
aferente




