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L Tecnologia robotica

Istituto Italiano di Tecnologia

— Coman, iCub, Walkman
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Presenter
Presentation Notes
Progetti sviluppati da inail in collaborazione con iit 
Richiedono forte know how tecnologico in ambito di robotica know how che iit possiede

iit ha sviluppato sistemi robotici all’avanguardia come ad esempio i robot umanoidi iCub e coman, walkman
che integrano al loro interno come ad esempio:
sistemi meccatronici avanzati partendo da 
motori flessibili che emulano la struttura biomeccanica umana
pelle sensorizzata che implementa il senso del tatto nel robot.

riconosciuti internazionalmente nella comunità robotica
prodotti della ricerca di punta nel campo della robotica fatta in iit e sono la sorgente di molte delle tecnolgie esportate in altri campi di applicazione come ad esempio ambito medico
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Istituto Italiano di Tecnologia

— Coman, iCub, Walkman
— Arbot, wristbot -
— Soft Hand

— CompAct Exos

Grasping different objects:

The stiffness and postural synergies are
controlled by 2 channel EMGs for
natural grasp.
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Presentation Notes
Queste tecnologie SVILUPPATE IN QUESTI PROGETTI DI PUNTA sono state trasferite ed adattate per sviluppare altri progetti più legati all’ambito ortesi-protesi e riabilitazione 
nell’arbot, piattaforma di riabilitazione della caviglia
Attualmente in sperimentazione clinica tramite un accordo con inail volterra durata 3 anni, scambio laboratori e personale 
In modo simile, Wristbot dispo per riabilitazione polso
Nella softhand, concept testato in campo robotico (coman) e per applicazioni in ambito protesi come vedremo in seguito
Nel compact exos, esoscheletro per arti inferiori, riabilitazione, supporto camminata, utilizzo attuazione flessibile
Collaborazione IIT Torino esperienza in controllo mioelettrico di protesi
Accordo volterra
Soft hand/mano poliarticolata
IIT TORINO, ELETTRODI E CONTROLLO MIOELETTRICO.

Sensibilità verso dispo riabilitativi e tech transfer che iit ha sviluippato negli ultimi anni


INQIL POR1 - Esoscheletro it

IIIIIIIIIIIIIIII

 Necessita di migliorare dispositivi esistenti
— Tecnologia
— Funzionalita
— Rispondere a bisogni reali

e |Integrare tecnologie robotiche avanzate, adattare
dispositivi a esigenze utilizzatori

e Creare prodotto competitivo rispetto a stato dell’arte
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Presentation Notes
Questa Sensibilità essenziale nello sviluppo esoscheletro per pazienti paraplegici (primo prodotto), 
Indagine prodotti esistenti sul mercato
Necessità di migliorare dispositivi esistenti sia da punto di vista tecnologico che funzionale
Perché si ha necessità di Rispondenza a bisogni reali --> interviste a staff medico e pazienti (6mesi)
In risposta stiamo integrando tecnologie sviluppate all’interno di IIT all’interno del dispositivo da sviluppare
Per creare prodotto competitivo rispetto a stato dell’arte

Video riporta prove tecnologiche in IIT effettuare prima del progetto per testare un esoscheletro comandato tramite elettromiografia, assistenza coppia richiesta tramite attuatore utilizzato per primo protitpo esoscheletro all’interno di progetto
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 Misure coppia, velocita

e Test controllo
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Presentation Notes
Nell’ambito di questo progetto invece abbiamo già implementato primo prototipo di eso, utilizzato per prove di diversi task come video
Foto sx: integra ginto anca, ginocchio, suola innovativa no dettagli…. brevetto
Prove per misurare grandezze fisiche per progettazione dispositivo da consegnare fine progetto.
Implementazione prime tecniche di controllo.  Esportare nel dispositivo finale
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e Studi design

e Produttori di
abbigliamento tecnico
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Presentation Notes
Il progetto durerà 3 anni con un’ottica mirata specificatamente al trasferimento tecnologico
Analisi preliminare: 
	Tecnologica, IP: strategie tecnologiche dispositivi
	Mercato: individuazione clienti e target di prezzo/costo
	Fattiblità tecnico/economica
INIZIALE RACCOLTA FEEDBACK da parte stakeholder progetto, per tutta la durata del progetto
	clinici
	pazienti
	care giver
In modo da sviluppare dei prodotti che soddisfino escigenze reali
6 mesi

Sviluppo:
	Progettazione, sviluppo, validazione meccatronica 
	collaborazioni con designer per dare un layout idoneo a dispositivo
	collab con produttori di abbigliamento tecnico per parte di interfacce tra robot e uomo 
Circa 1,5 anni

Ultimo anno per sperimentazione clinica, raccolta feedback e revisione prototipi sulla base di feedback,
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Commercializzazione
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Presentation Notes
In modo da arrivare a metà 2017 con prodotti commercializzabili
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 Progettazione, realizzazione e relativa
sperimentazione clinica di:
— Un sistema di mano poliarticolata innovativo
— Un sistema polso da utilizzare con la mano
— Un sistema di protesi per amputazioni parziali di una
o piu dita
per migliorare e rendere piu accessibili i sistemi
protesici per |'arto superiore.
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Presentation Notes
Queste tre fasi andranno affrontate anche per l’altro prodotto di questo progetto, mano protesica che sarà invece commercializzata fine 2017





INSIE PPR1A - Prototipi preliminari it

Polso passivo compatto Mano poliarticolata

Grasping different objects:

The stiffness and postural synergies are
controlled by 2 channel EMGs for
natural grasp.
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Presentation Notes
Prototipi di polso passivo permette una serie di vantaggi relativi a 
sicurezza nell’aggancio, 
posizionamento e 
versatilità 
rispetto a polsi passivi esistenti (no dettagli per brevetto)

e mano poliarticolata moto
Seire di vantaggi quali 
Competitività costo
Leggerezza
Presa più versatile
rizzata 
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Presentation Notes
Questa mano ha generato un forte impatto mediatico ---- divulgando il progetto in onda su svariati giornali e telegiornali nazionali 
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INGIL  PPR1A - Sviluppi futuri It

e Studio pilota previsto per la fine dell’anno (inizio
a meta ottobre 2015)

* |n parallelo si procedera a migliorare il sistema
(affidabilita, robustezza, estetica)

e Validazione sperimentale prevista a fine 2016

e Obiettivo:
Protesi sul mercato per la fine del 2017
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Per quanto riguarda lo stato avanzamento lavori…..


INeit PPR1B — Elettrodi per EMG
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Presentation Notes
Infine, progetto complementare alla mano protesica sviluppato in collaborazione con iit Torino
Si occupa di sviluppo di elettrodi elettromiografici da accoppiare a mano protesica 

Valutazione e integrazione con processo riabilitativo
Tecnologicamente avanzati (brevetti, deposizione domanda) 
Singolo elettrodo costo competitivo per rientrare costi sistema sanitario nazionale
Elettronica prodotta in collaborazione con azienda di manifatture elettroniche per progettazione orientata alla produzione (facilitare trasferimento tecnolgocio)

Estate sperimentazione clinica appena approvata 
Commercializzazione inizio 2016







Le protesi robotiche di oggi sono però in grado di performare molti movimenti diversi (alcune arrivano a superare I 20 gradi di libertà).. Come facciamo quindi a cambiare movimento se in realtà abbiamo un solo segnale di controllo con segno?

La risposta di solito si ha attraverso il principio della co-contrazione, la zona di co-contrazione altra non è se non la zona in cui sia I muscoli flessori sia quelli estensori sono attivati allo stesso tempo, questo si ottiene con l’esperienza e/o effettuando particolari movimenti (ad es. La rotazione del polso (prono-supinazione) piuttosto che la chiusura del pugno oltre un certo livello di forza).

In questo caso il sistema procederà ad alternare fra alcune diverse modalità (tipicamente sono al massimo 4).

Se per esempio si volesse controllare oltre all’apertura e chiusura della mano anche la rotazione del polso al giorno d’oggi questa sarebbe (nel 90% dei casi) la procedura utilizzata:
 - il paziente contrarrebbe entrambe I muscoli per passare in modalità rotazione del polso
 - in seguito contrarrebbe I flessori (o gli estensori) per ruotare la mano fino alla posizione desiderata
 - contrarrebbe nuovamente entrambe I muscoli per passare in modalità apertura chiusura della mano
 - infine contrarreppe I flessori per afferrare l’oggetto desiderato

Naturalmente questa operazione non è confortevole per il paziente quindi da diverso tempo I ricercatori di tutto il mondo stanno cercando soluzioni.


INQIL PPR1B — Array di elettrodi it

Robotic
Machine control
Learning

UNI EN ISO 9001-2008
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Presentation Notes
Elettrodo usato anche in array ovvero più elettrodi disposti intorno arto per realizzare altro prodotto braccialetto risolve problemi legati a posizionamento elettrodi.
Stima attivazione muscoli coinvolti in movimentazione mano
Pattern recognition alto dx



Una prima soluzione (che noi ricerchiamo) consiste nell’applicare non più due ma 6-8-16 elettrodi su tutta la circonferenza del braccio per stimare l’attivazione di tutti I muscoli coinvolti nella movimentazione della mano.

Da questi possiamo stimare quale movimento è in questo momento effettuato.

I nostri studi dimostrano che possiamo con una NN di matlab e 8 elettrodi differenziali riconoscere con oltre il 95% di confidenza un movimento fra 11 diversi di mano, dita e polso.

In basso a sinistra la rappresetazione di quali zone vengono attivate quando la mano effettua i movimenti.

In alto a destra un dimostratore in cui si riconoscono 5 movimenti funzionali della mano: 
 - flessione del polso
 - estensione del polso
 - posizione neutra
 - presa di forza della bottiglia (presa circolare)
 - presa di precisione del tappo (presa tridigitale)

In entrambe I casi le rappresentazioni vedono il blu come rappresentativo di poca attività in quella zona, il rosso come rappresentativo di molta attività in quella zona.
Nella seconda immagine il braccialetto è stato aperto ed appiattito sullo schermo per comodità.

In alto a sinistra un possibile design per un sistema elettronico completo capace di effettuare queste operazioni. Un simile sistema lo abbiamo già sviluppato e abbiamo anche un progetto su una tematica sufficientemente simile.
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Presentation Notes
PER RAGGIUNGERE OBIETTIVI PROGETTO, COSTITUTITO UN NUOVO TEAM IN IIT IN SPAZI DEDICATI, ALLESTITO 1 anno fa inizio progetto

20 PERSONE CON DIVERSE ESPERIENZE IN TUTTI CAMPI MECCATRONICA, COPRIRE TUTTI ASPETTI TECNICI, MECCANICI, ELETTRONICI SOFTWARE

SENIOR JUNIOR MULTIDISCIPLINARE, 
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