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Proiectul isi propune dezvoltarea a doud componente, una hardware si una software, ce vor
alcatui Tmpreuna o solutie dedicata persoanelor cu amputdri la nivelul antebratului sau cu defecte din
nastere. In Romania exista, la momentul actual, 156.488 de persoane care au suferit amputiri si care se
confrunta zilnic cu dificultati in a Indeplini activitatile de baza si care au nevoie, de cele mai multe ori,
de o persoand permanent langa ele care sa le ofere ajutor. Pe langa neajunsurile fizice, persoanele care
au suferit amputari manifestd sindromul membrului fantoma — senzatia cd membrul amputat este in
continuare atasat de corp, senzatie care este insotita, in general, de dureri (acest sindrom poate sa se
manifeste chiar si la persoanele nascute farda membre). Putem concluziona asadar ca indicele de calitate
al vietii scade brusc, fortdnd o schimbare brusca a stilului de viata, deseori intalnindu-se episoade de
depresie si anxietate.

Initiativa protezelor open source a aparut In anul 2013 cand a fost fondata societatea E-nabling
the Future, in cadrul careia au aparut primele modele 3D pentru proteze ale membrelor superioare, date
spre folosinta publicului larg. Primele schite au apérut in 2011 dupa ce un tdmplar care isi pierduse 4
degete de la mina dominatd a apelat la ajutorul unui creator profesionist de decoruri si costume
teatrale. Impreuni cu cateva alte persoane entuziasmate de aceasti idee au reusit sa creeze, in decursul
unui an, un prototip functional de proteza. Dupa ce au primit cadou 2 imprimante 3D care sa 1i ajute In
initiativa lor, cei doi au decis sa Tmpartaseasca schitele cu intreaga lume. La scurt timp au aparut
imbunatatiri aduse schitelor, distribuite gratuit, si voluntari care se ofereau sd imprime proteze pentru
persoanele care nu aveau acces la imprimante 3D. Astazi, initiativa E-Nable numara 8.000 de membri
si estimeaza cd au fost construite pana acum 1.800 de proteze cu ajutorul lor si tot acelasi numar
construite independent, dar inspirate de design-urile lor.

In anul 2015, compania Open Bionics a céstigat prestigiosul premiu James Dyson Award for
Innovative Engineering si a intrat in top 50 cele mai puternice companii din domeniul roboticii
conform Robotics Business Review, dupa ce a dezvoltat o proteza avansatd, modelatd dupd membrul
rezidual al purtatorului, ce oferea capabilitatile unui dispozitiv profesional de 6.000$ — 10.000$ si putea
fi realizatd in decursul a doar 48 de ore, utilizand materiale in valoare de doar 1.000$. Succesul a fost
rasunator, iar la scurt timp au fost create proteze folosind elemente vizuale din universul Marvel,
Disney si Star Wars. Actionarea dispozitivului se face mioelectric, incordarea/destinderea bratului
artificial fiind controlate de un senzor ce detecteazd gradul de incordare musculara, atasat unui muschi
functional de pe corpul purtatorului.

Unul din dezavantajele majore ale protezelor controlate mioelectric il reprezinta procesul de
intretinere al senzorului muscular. Electrozii folositi pentru mésurarea gradului de Incordare musculara
trebuie inlocuiti zilnic, iar pentru o achizitie fideld a semnalelor sunt necesari electrozi de o calitate
superioard, acestia influentand puternic datele ce vor constitui output-ul senzorului. Mai mult, plasarea
electrozilor trebuie sa se faca precis, astfel incat sa respecte anatomia sistemului muscular. Pentru un
control fiabil, proteza Open Bionics foloseste doi astfel de senzori musculari.

Proiectul are ca scop inlocuirea mecanismului de control mioelectric descris mai sus cu unul le
fel de intuitiv, bazat pe o serie de gesturi realizate cu membrul superior neamputat, inregistrate folosind
un senzor de gesturi. Pentru o versatilitate mai mare, vor fi implementate o serie de posturi predefinite



ale mainii ce se vor mula pe actiuni Intreprinse zilnic: pozitia mainii pentru prinderea unei cani este
diferitd de cea pentru lucrul cu obiecte mici precum chei. De asemenea, proteza va avea un mod de
stand-by in care palma va avea o pozitie normal relaxata, pasiva.

Senzorul ales pentru detectarea gesturilor este modulul APDS-9960. Acesta va fi pozitionat la
nivelul incheieturii bratului artificial. Pentru actionarea degetelor vom folosi motoare de tip servo, la
care va fi conectat un fir flexibil, rezistent la uzura. Celdlalt capat al firului va fi legat de varfurile
degetelor, astfel incat miscarea de rotatie a motorului sa producd flexarea degetului. Revenirea la
pozitia initiald atunci cand firul nu mai este tensionat va fi facutd mecanic, prin cartilajele artificiale de
filament elastic ce conecteaza falangele.

Platforma de dezvoltare aleasa FRDM-KL25Z, dezvoltata in jurul nucleulut ARM Cortex-MO.
Am ales aceastd placa datoritd nivelului de functionare logica de 3,3 volti, necesara pentru interfatarea
cu senzorul de gesturi. Caracteristicile de low-power operation si posibilitatea de a alimenta placa de la

o baterie fara circuite suplimentare confirma ca alegerea facuta este una corecta.



