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Tematyka poruszana w niniejszej rozprawie jest umotywowana planami rozbudowy robotow
ortotycznych (egzoszkieletow konczyn dolnych), w tym Systemu Pionizacji i Wspomagania
Ruchu ,,Veni-Prometeusz” skonstruowanego w Instytucie Mikromechaniki i1 Fotoniki
Wydzialu Mechatroniki Politechniki Warszawskiej, o modut umozliwiajacy wykonywanie
ruchu skretu o niewielkim promieniu. Zanim tego rodzaju modut moze zosta¢ opracowany,
wymagane jest zgtebienie, w jaki sposob ruch skretu jest wykonywany przez zdrowe osoby. Na
potrzeby pracy opracowano metodyke i stanowisko badan pozwalajgce wykonac takie pomiary

oraz zwalidowac¢ proponowang koncepcj¢ kinematyki przysziego modutu skretu.

Pierwszy rozdzial stanowi wprowadzenie i przybliza stownictwo oraz symbolik¢ stosowane w
catej pracy. Przedstawiona jest budowa konczyn dolnych cztowieka, zawarty jest opis systemu

,»Veni-Prometeusz” i zarysowany jest cel przy$wiecajacy pracy.

Drugi rozdziat zawiera przeglad obecnego stanu wiedzy 1 techniki. Przedstawione sa
konstrukcje egzoszkieletow obejmujacych konczyny dolne, a wybranym urzadzeniom
towarzyszy blizsza analiza. Wskazana jest mozliwo$¢ rozwoju zwigzana z dodaniem

mozliwo$ci wykonywania ruchu skretu.

Trzeci rozdzial przedstawia metodyke badan, w ktorej orteza pomiarowa pozwala wykonac
pomiary trajektorii czasowych czgsci udowej konczyny dolnej podczas wykonywania ruchu
skretu, ktore nastgpnie sa wprowadzane do parametrycznego modelu ciata cztowieka w celu
uzyskania charakterystyki w ujeciu dynamicznym. Zawarte jest uzasadnienie metodyki 1 jej

porownanie z innymi mozliwymi metodami badan.

Czwarty rozdzial poswigcony jest parametrycznemu modelowi ciata cztowieka i zawiera opis
jego najwazniejszych cech oraz wskazuje przyjete uproszczenia oraz wynikajace z nich

ograniczenia.



Pigty rozdziat dotyczy zaprojektowanej i skonstruowanej ortezy pomiarowej, obejmujacej
wycinek tutowia oraz konczyn dolnych cztowieka. W rozdziale ujgte sa przyjete zatozenia i
wymagania stawiane konstrukcji, zawarty jest przeglad kwalifikujacy mozliwe uktady
kinematyki urzadzenia i wyloniona jest korzystna konfiguracja. Przedstawiony jest schemat
funkcjonalny urzadzenia i wybrane sg techniczne realizacje kazdego z weziow. Konstrukcja
ortezy przyblizona jest z podzialem na warstwy mechaniczng, elektroniczng i elektryczng oraz
programow3. Przedstawiony jest matematyczny opis ruchu ortezy, wskazane sg zrodta bledow
1 obliczona jest niepewno$¢ pomiarowa urzadzenia. Rozdziat zamykaja rozwazania dotyczace

bezpieczenstwa.

Rozdzial szosty zawiera opis wykonanych badan wykorzystujacych ortez¢ pomiarowa oraz
parametryczny model ciata cztowieka. Opisane sg pomiary i symulacje, zawarta jest analiza i
dyskusja rezultatbw oraz otrzymane na jej podstawie wnioski 1 wytyczne zwigzane z
opracowywaniem modutu skretu dla robota ortotycznego.

Rozdzial si6dmy stanowi podsumowanie i zawiera przeglad konstrukcji egzoszkieletow
obejmujacych konczyny dolne, jakie pojawily si¢ w czasie pisania pracy, wnioski oraz wktad
whniesiony do dziedziny, a takze plany przysztych dziatan.

Rozdziat 6smy zawiera wykaz wykorzystanych Zrodet.

Rozdziat dziewiaty jest spisem zatgcznikdw.

Rozdzial dziesigty zawiera dorobek naukowy autora pracy.
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