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1. Uvod Pacijent

>

Razlika duljina nogu (RDN) (eng. Leg Length Discrepancy) je

Vizijski sustav

ortopedsko stanje u kojem postoji znacajna nejednakost u duljini - ' —
lijeve 1 desne noge. RDN Ima utjecaj na kvalitetu Zivota pacijenata | | — — e

- - . . - . o , | jerni apajanje
zbog nekoliko funkcionalnih aktivnosti kao sto su drzanje, ravnoteza, \ T senzorisie 5VDC, 12 VDC v

razlog neefikasnom I energetski zahtjevnom radu misi¢a koji uzrokuje

hod i tréanje. Pojedinci s RDN-om imaju dislociran centar mase §to je ' < - (ATmegazs60)
\ ] } '
38 .

njihov zamor. Mjerenje RND-a nuZno je za odredivanje potrebnog > amon | | aTmegaszse) | | (aTmegaszse)

tretmana izjednacenja duljine nogu. Postoje¢e metode mjerenja RND- e T |

a temelje se na mjerenju duljine nogu izmedu referentnih anatomskih Sustav za procjenu i kompenzaciju RND-a

toCaka te u obzir ne uzimaju polozaj centra mase ljudskog tijela. Ove 4 Rezultati

metode su 1li neprecizne ili izlazu pacijenta zracenju. 1z tog razloga ' .
Javlja se potreba za razvojem sustava koji ¢e neinvazivnim putem Razvijen je matemati¢ki model sustava s modelom &ovjeka u kojem je
moc¢i procijeniti 1 kompenziratt RND uzimaju¢i u obzir centar mase testiran postupak balansiranja ljudskog tijela koje moze imati RND i/ili
ljudskog tijela. Procjena RND-a sluzi u svrhu izrade ortopedskih skoliozu. Izraden je mehatronicki sustav i aplikacija za prikupljanje
ulozaka. podataka pomocu kojih se provode eksperimenti na pacijentima.

2. Opis problema

Cilj istrazivanja je dizajniranje, modeliranje, izrada 1 upravljanje
sustava za procjenu 1 kompenzaciju razlike duljina nogu radi
postavljanja ljudskog tijela u ravnotezu kojim se moze:

« procijeniti polozaj projekcije centra mase ljudskog tijela u
transverzalnoj ravnini uz promjenu vVvisine 1 nhagiba pomicnih
platformi za mjerenje raspodjele tezine,

 postavitl ljudsko tijelo u ravnotezu s ciljem kompenzacije razlike u o | Merativni : Vizjsk

postupak sustav

dUIJlnl nOgu uravnotezenja

3. Metodologija

>

RjeSenje problema zahtjeva razvo] mehatronickog sustava pomocu
dva 3-RPS paralelna manipulatora s pomi¢nim platformama za
mjerenje raspodjele tezine. Razvoju mehatronickog sustava prethodi
dizajniranje sustava I matematicko modeliranje sustava.
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" i " " i 5. Zakljucak

Razvijeni sustav procjenjuje polozaj projekcije centra mase ljudskog
tijela u transverzalnoj ravnini uz promjenjivu Visinu pomic¢nih
platformi za mjerenje raspodjele tezine. Simulacijski 1 eksperimentalni
rezultati pokazuju kako se postavljanjem u ravnotezu ljudskog tijela s
razlikom u duljini nogu moze procijeniti razlika u duljini nogu.
Procjena razlike u duljini nogu dobivena je temeljem razlike u visini
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6. Zahvala projektu
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Dan doktorata Fakulteta elektrotehnike i racunarstva, 16. travnja 20109.
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