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(a) Corticospinal pathway
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Acidente vascular cerebral (AVC)

* Hemorragico

* Isquémico
AVC isquémico AVC hemorragico

Um codgulo bloqueia o O sangramento ocorre
fluxo sanguineo para uma dentro ou ao redor do
dreado cérebro cérebro




Introducéo

Acidente vascular cerebral (AVC)

Hemiparesia

» Grau: fraqueza muscular ~ paralisia completa

Coordenacéo motora prejudicada

* Realizacdo de uma certa trajetoria

Aumento do tbnus muscular

* Mudanca da sensitividade de reflexo de estiramento
» Contratura muscular

SEEL|IETEIR  Melhora do déficit motor

» Através de movimentacgdo intensa e repetitiva
* Reorganizacao cortical s
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Introducéo

Whiplash - Traumnatic Closed Head Injury

A. Head ard brain in neutral B. Initial impact from behind causing
position prior to impact. front of brain to impact anterior
aspect of skull,

Trauma

——

C. Centra coup action causing back of brain D. Subsequent coup contra-coup injury

1o impact posterior aspect of skull. o front and back of brain




Introducéo

Trauma

Medula espinhal
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Trauma

Reabilitacéo

+ Treinamento da marcha
com suporte do peso
corporeo




Exemplo dos reabilitadores

MIT - MANUS Para membro superior

MANUS em latin significa maos
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MIT - MANUS Para membro superior

Funcionamento

* Movimentacao planar

* Duas juntas de revolucao

* Retro-atuacao (backdriving)
» Assisténcia ou resisténcia a movimento (horizontal)

* Medida do movimento do braco = trajetéria na tela
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Exemplo dos reabilitadores

MIME Para membro superior

Mirror Image Movement Enhancer

PUMA 560 (brago

robotico industrial) 1
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MIME Para membro superior

Mirror Image Movement Enhancer

PUMA 560 (brago
robético industrial)
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Exemplo dos reabilitadores

MIME Para membro superior

Funcionamento

* Uso de um braco robotico industrial para
movimentar o braco lesionado

* Movimentacao tri-dimensional no espaco
» Assisténcia ou resisténcia a movimento

* Movimento do braco lesionado associado ao braco
saudavel, como num espelho
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ARM Guide Para membro superior

Assisted Rehabilitation and Measurement Guide




Exemplo dos reabilitadores

ARM Guide Para membro superior

Funcionamento

» 3 graus de liberdade
* Uso de um guia linear
» Alcance proporcionado pelo guia linear

* Assisténcia ou resisténcia a movimento
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Exemplo dos reabilitadores

MGT Para membros inferiores

Mechanized Gait Trainer




Exemplo dos reabilitadores

MGT Para membros inferiores

Mechanized Gait Trainer

Balanco

Engrenagem planetéria
Cougler
Tuming direction, o plaie ,
Engrenagem T \
planeta (mével) :
Planet arm —_

Engrenagem =
sol (fixa) A = e

Curva de saida criada

Siance
(60035 of cyele duration)
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MGT Para membros inferiores

Funcionamento

* Movimenta as pernas similar a trajetoria da marcha

* Duas placas presas a manivelas
* Manivelas presas a um balanco

 Movimento das manivelas através de uma
engrenagem planetaria

Engrenagem planeta (mdvel)
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Exemplo dos reabilitadores

Lokomat Para membros inferiores
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Lokomat Para membros inferiores

Treadmill
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Exemplo dos reabilitadores

Lokomat Para membros inferiores

Funcionamento

» Exoesqueleto motorizado para marcha sobre esteira

* Quatro juntas rotativas para flexdo e extensao do
guadril e do joelho, movido pelo motor DC

* Peso do exoesqueleto suportado pelo mecanismo do
paralelogramo

* Motores do quadril e do joelho programados para
produzir trajetéria de marcha »

Engrenagem fixa

Engrenagem movel

21

Engenharia Biomédica - UEABC

Projeto dos reabilitadores

Mecanismo

* Movimento desejado, custo, seguranca

Mecanismo de 5 barras

Atuador
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Projeto dos reabilitadores

Mecanismo

Articulacéo esfeérica

* Posicionamento e orientacao
arbitraria do atuador no espaco

Guia linear

* Grande deslocamento linear com um atuador

Parte mével

Parte fixa
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Mecanismo

Mecanismo em paralelogramo (4 barras)

The height of the rear
vot dus the lengih of
£ anms sets the total

height of the popu p

NOTE: In the basic lever
configuration, the arm i vols are
the same cistance apart 24




Projeto dos reabilitadores

Retro-atuacao

* Uso inverso do componente para obter a entrada a partir
da saida

* Movimentagéo livre do paciente com registro da trajetéria
* Registro da melhora

» Aplicagdo de resisténcia
» Ajuste da trajetoria
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Retro-atuacao

Uso de motores DC

* Poténcia maxima em altas velocidades

* Necessidade de engrenagens para aumentar o
torque

* Uso de engrenagens dificulta a retro-atuacéo
» Resisténcia friccional nas engrenagens

» Resisténcia friccional no motor amplificado pela
razdo da engrenagem
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Projeto dos reabilitadores

Retro-atuacao

Solucbes

* Uso de motores DC grandes sem engrenagens
» Uso de sensores para medir a forca de contato

> Atrasos no sensor, processador, atuador

Desvantagens

* Aumento do custo e complexidade
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Projeto dos reabilitadores

Seguranca

* Precaucdes redundantes

» Conector que separa o0 membro do dispositivo ao
ultrapassar nivel de torque/forca pré-estabelecida

* Uso de sensores para limitar a movimentacao do
dispositivo

* Limitadores mecéanicos

» Botdes de emergéncia acionaveis pelo membro saudavel
(superior ou inferior)
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Questoes

* Quais 0s movimentos a serem praticados?
» Movimentag&o de uma articulagéo ou varias?
» Grandes ou pequenas amplitudes?
» Movimento tri-dimensional ou bi-dimensional?
» Como o dispositivo deve interagir com o paciente?
» Assisténcia ou resisténcia ao movimento?
* O que o reabilitador deve quantificar?

» Alcance, velocidade, coordenacéo, tdnus muscular?
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