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1. Proje Ozeti (Proje Tanim)

Projemiz, kol kaslar1 eriyen yash bireylere yardimci olmak amaciyla yola ¢ikmustir.
Kollarin1 hareket ettirme ihtiyaci duyduklarinda, bu kolluk sayesinde yapmak
istedikleri isi kolaylikla, saglikli bireyler gibi yapabilmeleri hedeflenmektedir. Kol
destegi projemizde gelistirmeyi planladigimiz iiriiniin kolaylikla giyilebilir olmasina
dikkat ¢ekilmektedir ayrica karbonfiberden yapilmis govdesiyle hafif ve dayanikli
olacaktir. Yasli bireylerde gen¢ bireyler gibi fiziksel ihtiyaglarin1 karsilamada ve
sosyal hayatini siirdiirmede bagimsiz bir hayat tarzin1 benimsemek istemektedir. Bu
ihtiya¢ kas giiclendirmesinin zor oldugu ve zayif kaldig1 yash bireylerde 6nemli
listede yerini almaktadir. Proje kapsaminda iiretilecek olan kol desteg§i mekanizmasi
ile yaslh bireylerin itme-¢gekme, kaldirma, tasima vb. kol hareketlerinde uygulayacagi
kas kuvvetlerine destek kuvvet olacaktir. Bu ve benzeri iglemlerde uygulanan giiciin
minimum seviyede kullanilmasina karsilik olarak maksimum diizeyde kuvvet destegi
diisiiniilmektedir. Kisilerin kas kaybi/gii¢c oranina gore ayarlanabilir 6zellikte olmasi
planlanmaktadir.

Kol destegi mekanizmasi 3D tinkercad programinda tasarlanarak baskiya alinacaktir.
Robot kol tasariminda el-kol koordinasyonu, parmaklarin ¢alisma islevi, dirsek-el
bilegi-parmaklar arasindaki bag doku ve kaslarin ¢aligma mekanizmasina uygun
tasarim hazirlanmaktadir. Sekil 1.0 ve Sekil 1.1°de gordiigiiniiz 3D Tinkercad
tasarimda destek kol mekanizmasinin iki agidan dis goriinimiinii gérmektesiniz.

BACK

Sekil 1.0 ve Sekil 1.1: Kol Destek mekanizmasi

Baskiya alinan mekanik kol Arduino destekli yazilim sayesinde kodlanarak kullanima
hazir hale getirilecektir. Breadborad {izerinde toparlanan devre elemanlarinin
dizilimini Sekil 2.0 {izerinde goérmektesiniz. Olusturacagimiz prototipte mini serve
motorlar sayesinde hareket mekanizmasinin kazandirilmasi diistiniilmiistiir.



Kol destegi mekanizmasi, kol ve elde fonksiyon bozukluklarinda kullanilan, kol ve
eldeki kullanma kabiliyetini arttirmayi hedefleyen robotik fizik tedavi yontemidir.
Fizik tedavi ve rehabilitasyonun erken doneminden itibaren el ve kolun hareket
bozukluklarinda kullanilabilen bir tiir robotik fizik tedavi cihazi olma 6zelligine sahip
olmaktadir. Hastanin eliyle cisim kavramasi, yemek yemesi, kiyafet giyip ¢ikarma gibi
ginliik aktivitelerini gelistirmesine yardimci olur. Agir hareket bozuklugu olan
hastalar da dahil olmak {izere erken donemde fizik tedavi ve rehabilitasyona katilimi
saglamaktadir.

Problem Durumunun Tanim

Kol destegi fel¢ bulunan ve giinliik islerini yapmakta zorlanan insanlara biiyiik
kolayliklar saglayacak bir projedir. Parmaklarmi bir kaza sonucu yitiren veya
parmaklar1 eksik olan kisilerin giinliik aktivitelerini siirdiirebilmesine olanak saglayan
prostetik eller hali hazirda gelistirilen ve kullanilan tibbi geregleri olusturuyordu ancak
iki eli de saglam olan lakin ellerinden birinde fel¢ bulunan insanlar i¢in bu durum hig
de kolay olmuyor. Elin ve parmaklarin, bir kisminin kaybedildigi durumda seviyeye
ve teknik duruma gore silikon veya mekanik protezler gergeklestirmek miimkiin
olabilmektedir. Elin ve on kolun dirsek alti seviyesinden kaybi durumunda el
fonksiyonlarinin kaybi yaninda kolun disa ve ige ¢evirme hareketi yapilamaz. Bu
seviyeden kayiplarda 6zellikle dominant ekstremite kaybi sdz konusuysa, kisinin
giinliik yasam aktiviteleri ciddi sekilde etkilenmektedir.

El kol ve omuz robotlari, el kol veya parmaklarda hareket yetenegini kismen ya da
tamamen kaybetmis hastalarda tedavi siiresini kisaltan, iyilesme siiresini hizlandiran,
fonksiyonelligi arttiran, el ve parmaklar giinliik yasaminda daha aktif kullanimim
saglayan cihazlardir. Bir diger kullanim avantaj1 hastanin tedaviye daha istekli ve daha
motive olmus sekilde katilimini saglamalaridir. Hareket g¢ergevesinde hedeflenen
hareketin yapilmas1 daha kolay ve iyilesme daha hizli bir bigimde saglanmaktadir.
Projemiz, kas giicli olmayan yaslilarin kollarin1 hareket ettirememe ve bu sebeple bir
takim fiziksel ihtiyaclarini karsilayamama sorunu iizerine tasarlanmistir. Bizler, bu
probleme ¢oziim olarak yaslilarin kollarma giyinebilir bir {irlin tasarlamaktayiz.
Bu iiriin, bireyin hareket yoniine/miktarina gore degiskenlik gosterecek olup ona gore
artt kuvvet destegi saglayacaktir. Bizler,
var olan ¢oziimler yerine daha pratik bir
¢coziim disiindiik, bu proje sayesinde
yaghilar herhangi bir baska destege
ihtiyaglar1 olmadan kollarim1  kollarina
taktiklart bu giyilebilir destek sayesinde
rahat bir sekilde hareket ettirebilirler.
Birgok yazilim destekli mekanik kol
tasarimlart  bulunmakta ayni zamanda

cesitli  islevleri  gormekte  siniflara
ayrilmaktadir.
Sekil 2.0: Mekanik Giyilebilir Eldiven



Sekil 2.0’da gormiis oldugunuz sistemde parmak destegi lizerine bir ¢aligma
gormektesiniz. Bu sistemde yer alan giyilebilir eldiven giinliikk hayatta en sik
kullanilan parmaklar {izerine gelistirilmekte olup, bilek destegini dnemsememektedir.
Projemizde yer alan giyilebilir kol destegi mekanizmasi dirsek-bilek-el-parmak
mekanizmasini organize bir sekilde ¢alistirma 6zelligine sahip olacaktir.

Coziim

Diinya Saglik Orgiitii'ne gore, her yil diinya ¢apinda 15 milyon insan fel¢ gegiriyor.
Bunlardan 5 milyonu 61dii ve diger 5 milyonu kalic1 olarak sakat kaldi. Bu, felci diinya
capinda toplam o6liimlerin yaklasik% 11'inden

sorumlu olan 2. 6nde gelen 6liim nedeni yapar. PASIF EGZERSIZ

Projemiz, kas giicli olmayan yasllarin kollarini

BASLA
hareket ettirememe ve bu sebeple bir takim
fiziksel ihtiyaclarini karsilayamama sorunu

. . HASTA BILGILERINI GIR
lizerine tasarlanmistir. Bizler, bu probleme
¢coziim olarak yasl ve felgli bireylerin kollarina ;
giyinebilir bir {irlin tasarlamaktayiz. Bu iiriin, EKSIYON EKSTANSIYON
bireyin  hareket  yOniine/miktarina  gore TEKRAR SA I ve rizm
degiskenlik gosterecek olup ona gore art1 *
kuvvet destegi saglayacaktir. Bu iiriin, bireyin YORONGEY] OLUSTUR
hareket miktarina gore degiskenlik gosterecek *
olup ona gore art1 kuvvet destegi saglayacaktir.
Bu sayede kas erimesi olan bireyler baskalarina FSINILARINDA HAREKETE |ty
ihtiyag¢  duymadan  hayatlarmi  devam i

ettirebileceklerdir. Projemiz Pistonlarla
caligmaktadir. Basit anlamda bati yoniinde
10N’luk kuvvet uygulayan bir kisiye ek olarak
olarak  20N’luk  bir  destek  kuwvveti
uygulayacaktir. Yash, felgli vb. bireyler kendi
baslarina hayatlarim1 devam ettirebilecek giice
kuvvete kavus olacaklardir.

EKRAR SAYI HAYIR

AMAMLANDI M

Sekil 3.0: Pasif Egzersiz Akis Diyagram
Uriin karbon fiber kalip, viicutla temasa gegen bolgede bireyin rahat kullanimi igin
yumusak siinger dokusu ve hareketi saglamak igin kiyafetin i¢inden fark edilmeyecek
kiiciik pistonlardan olugmaktadir. Bu hastalarda el islevini eski haline getirmek igin
rehabilite edici cihazlarin gelistirilmesine ihtiyac vardir. Insan beyninde “kullan ya da
kaybet” prensibi vardir. Kullanildiginda ¢abuk gelisen 6zellikler kullanilmadiginda da
hizlica kaybedilebilmektedir. Ornegin inme sonrasi hasta uyandig1 zaman sag kolunu
kullanamiyorsa birka¢ denemeden sonra beyin isin kolayin1 segmeyi tercih etmektedir.
Eger hizlica fizik tedavi ve rehabilitasyon programina baglanmazsa beyin yavas yavas
sag elin kabiliyetini kaybederken, sol elin kabiliyetini arttirmaktadir. Bu da sag eli
iyice korelterek kalici felg gelismesine sebep olabilir. Ozellikle inme, travmatik beyin
hasari, beyin 6demi, beyin kanamasi, beyin damar tikaniklig1 sonrasi kismi felg, tam



fel¢ olmus hastalar yogun bakim sonrasi ¢ok yogun bir fizik tedavi rehabilitasyon
programina ihtiya¢ duymaktadir. Burada 6nemli olan nokta dogru hastaya, dogru
zamanda rehabilitasyona baslayabilmektir. Erken donemde yatarak kapsamli fizik
tedavi onemlidir. Inme tedavisinde robotik fizik tedavi iyilesmeye olumlu katki
saglayabilir. Fel¢ tedavisinde ise el kol destegi mekanizmasi baglangicta eklemlerin
pasif hareketi icin kullanilir. Ilerleyen evrelerde ise hastanin yapamadigi hareketi
tamamlamasi i¢in kullanilmaktadir. Kol destegi mekanizmasi evde-giinliik yagsamda
kullanilan giyilebilir bir robottur. Robota ek tedavi saglayacak olan ve hastanin
motivasyonunu arttirmak igin hastanelerde sanal gerceklikle entegre edilmistir ve
hasta c¢esitli oyunlar oynayarak fel¢ tedavi edilmeye calisan gelismis robot
teknolojileri bulunaktadir. (Sekil 4.0)El kol robotumuzda el kism1 da gelistirilmistir.
Bu kisim ile el bolgesi de yogun olarak calistirilir. El-Kol destegi mekanizmasi
sayesinde beyinde yeniden el kol bolgesini komuta edecek reorganizasyon saglanmaya
calisilmaktadir. Hem destekleyici hem de tedaviye katki saglayici 6zelliklere sahiptir.

g S— ROBOT
KONTROLOR [\ KoLu

FiZYOTERAPIST ‘ ‘

HASTA

Sekil 4.0: GENTLE/s Rehabilitasyon Sistemi Sekil 5.0: Kol Destegi Blok Diyagrami

Robot kolu ile yapilacak egzersizler su sekildedir: Pasif, Aktif Yardimli, izometrik,
Izotonik, Izokinetik, Roboterapi (fizyoterapist). Sekil 6.0’da pasif egzersize dair bir akis
diyagrami goérmektesiniz. Kol destegi mekanizmasi hastaya pasif egzersiz destegi sunarak
tedaviye olumlu yonde etki etmektedir. Kol destegi mekanizmasi dijital ekranindan
yapilacak secimler ile hasta gilinliik kullanimi1 disinda mekanizmanin egzersiz 6zelliklerini
kullanabilecektir.

4, Yontem

4.1 Rehabilitasyon Teorisi

Bu proje kapsaminda gerceklestirilecek olan sistem, rehabilitasyon teorisine,
literatiirde yer alan Onceden yapilan calismalara ve gelistirilen mekanizmalar ile
metotlara ve fizyoterapistlerin bilgi ve tecriibelerine dayanarak gelistirilecektir.
El-Kol-Parmak hareketlerinde, her bireyin fiziksel 6zelliklerine bagli olarak degisiklik
gosteren, eklem hareket agikligi siirlari, maksimum pasif direng torklari, maksimum
istekli kas kasilma biiyiikliikleri mevcuttur.



Bu bilgilere dayanarak robotun mekanik tasarimi gerekli hareket agikliklarina uygun
yapilacak, motor ise gerekli kuvvet degerlerini hesaplayacak sekilde tasarlanacaktir.
Mekanizmanin faydali olabilmesi i¢in hastanin cihaza uyumu, psikolojisi, dogru ve
istikrarlt kullanim durumlar1 6nem gostermektedir. Pasif egzersizde hasta istekli bir
kas kasilmasi yapmamakta, hareket sadece robot tarafindan olusturulmaktadir. Pasif
germe de bu tipten bir egzersiz olup, hastanin eklem hareket agikligini (ROM)
gelistirmek i¢in yapilir. Aktif egzersizlerde hareketlere hastanin da istekli bir katilimi
olmakta, bu egzersizler kaslarin ve motor kontroliin gelistirilmesinde kullanilmaktadir.
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Sekil 6.0: Parmak hareketleri ¢calisma mekanizmasi
4.2 Sistem Tasarmm Sistem elektronik bir ara ylize sahiptir. Bu ara yiiz sayesinde birey
fizyoterapist dogrultusunda kendisine uygun goriilen parametrelerde egzersiz ¢aligmalari
yapabilecektir. Ayn1 zamanda birey elektronik ekranda yer alan farkli gii¢ destekleri lizerinde
yapacagl ayarlamalar sayesinde cihazin gii¢ kuvvet artirici Ozelliginden kolaylikla
faydalanabilecektir. ~ Gelistirilecek kontrol sistemi, ara yiiz araciligiyla hastaya gerekli
talimatlar1 verecek, hastadan alman bilgileri degerlendirecek, dnceden belirlenmis algoritma
ve kurallara gore motorlarin tetiklenmesini ve sensorlerden alinan kuvvet, geri besleme
bilgilerinin degerlendirilmesini saglayacaktir. Egzersizler boyunca veriler kaydedilerek
gelistirilen algoritma ile hastanin performans degerlendirilmesi yapilarak, gelisim ve iyilesme
durumu raporlanacaktir.
4.3 Mekanik ve Elektronik Tasarim Projeye ait malzeme listesi
e 4 x Tower Pro SG90 RC Mini Servo Motor
e Arduino Sensor Shield
e Arduino Uno (Tercihe bagl klon veya
orijinal kullanabilirsiniz.)
e 5V 3A Voltaj Regiilator Karti
e 12V Adaptor
e HC-06 Bluetooth Modiilii
e Jumper Kablo
Arduino programi iizerinden yazilacak olan
program yazilim asamasinda kullanilan
kaynaklar su sekildedir:

Arduino Programi

fritzing



Oncelikle programin c¢alisma mantifindan bahsetmek istiyorum. Programin hemen
basinda Servo motorlarimizi, Bluetooth modiiliimiizii ve pinlerini tanimliyoruz.

Sekil 7.0 :Shield-Servo Baglant1 Ornegi

Void setup() boliimiinde ayrica seri iletisimi etkinlestirmek i¢in serial.begin(9600); ,
bluetooth iletisim igin bluetooth.begin(9600); fonksiyonlarini yaziyoruz.

Void loop() kism1 programimizin ana fonksiyonudur. Eger 2 bit veya lizeri bluetooth
sinyali gelirse ana fonksiyonun ¢alismasini istiyoruz. Eger bu sart gerceklesiyor ise
fonksiyonumuz servo motorumuzun pozisyon bilgisini bluetooth sinyalleri ile
okumaya basliyor. (unsigned int servopos = bluetooth.read(); unsigned int
servoposl = bluetooth.read(); unsigned int realservo = (servoposl *256) +
Servopos; )
Android cihazimizdan gonderdigimiz Bluetooth sinyalleri 1000-1135 arasinda
ise birinci servomuzu 0-135 derece arasinda kontrol edebiliyoruz. (Tut/Birak)
Bluetooth sinyalleri 2000-2090 arasinda ise ikinci servomuzu 0-90 derece arasinda
kontrol edebiliyoruz.
(Sag/Sol)
B sinyalleri  3000-3180
arasinda
ise tigiincii servomuzu  O-
180 derece arasinda kontrol
edebiliyoruz.
(Yukari/Asagr)
Bluetooth sinyalleri 4000-
4120 arasinda
ise dordiincii servomuzu O-
150 derece arasinda kontrol
edebiliyoruz. (fleri/Geri)

Sekil 8.0: Devre Semast
4.4 Kontrol Fiziksel tedavi ve rehabilitasyon, ciddi hastaliklar veya ¢esitli travmalar
sonucunda bazi uzuvlarinin hareketlerini kismi veya tamamen kaybeden hastalar i¢in
en onemli tedavi yontemidir. Ciinkii, fiziksel rehabilitasyon ile insanlar uzuvlarinin
kaylp olan hareketlerini ve hareket agikliklarim1 verimli bir rehabilitasyon

uygulamasiyla bir kismin1 geri kazanabilmektedir. Rehabilitasyon uygulamalar1 uzun
siiren ve tekrar gerektiren egzersizlerden olustugu i¢in rehabilitasyon robotlar
gelistirilmeye baglanmis ve bugiinlerde verimli rehabilitasyon robot tasarimi ve
kontrol algoritmalari iizerindeki ¢aligmalar devam etmektedir. Egzersizler hem pasif
mod hem de aktif-otomatik mod iizerinde gerceklestirilmistir. On kol i¢ rotasyon/dis
rotasyon hareketinde insan kolunun, robot pasif haldeki hareketleri ve robot aktif
haldeki (pasif egzersiz) hareketleri grafik lizerinde gosterilmis, ayrica bu robot
hareketinin saglikli insan uzvunun yaptig1 dogal hareketlere yakinligi kontrol altinda
tutulmaktadir. Calisma sonucunda, bu robotun bilek ve 0n kol rehabilitasyonunda
kullanmak i¢in daha ¢ok gelistirilmesi gerektigi anlasilmaktadir. Pozisyon kontroliiniin



yaninda ayrica kuvvet ve hiz kontrol parametrelerinin kontrol algoritmasina dahil

edilmesi amaglanmaktadir. Bunun yani sira, kullanisli bir kullanici ara yiizi

gelistirilmesi, rehabilitasyonu daha motive edici ve eglenceli hale getirmek igin

tasarlanan bir video oyununun sisteme uyarlanmasi ve uygulanmasi amaglanmaktadir.
5. Yenilikei (Inovatif) Yonii

Piyasada benzerleri olduk¢a fazla sayida bulunan cihazimizin felgli hastalar, kaza veya
travma sonucu olusan hastaliklar, uzun siire yataga bagimli hastaliklar sonrasi tedavi
amaclh kullaniliyor olusu benzer amaglara yogunlasildigini gostermektedir. Mekanizma
tedavi edici ozelligi yam1 sira giinliik isleri kolaylastirict bir 6zellik olmakla dikkat
cekmektedir. Fizyoterapist yonlendirilmesi 1s1ginda hareketle tedavi uygulamasi yaparken,
ozellikle kas giicii kuvvetini kaybetmis, kireglenme sorunu yasayan yasl bireyler giinliik
yasamlarimda kiigiik kas becerileri gereken durumlarda baska birine ihtiya¢ duymadan
giinliik islerini halledebilsin istenmektedir. Evde kullanima uygun, kolay giyilebilir
Ozelligi ve parmaklar1 saran 6zel yapisiyla amaca yonelik, elle tasinabilir, kol kuvveti
gerektiren durumlar igin tasarlanmistir. Uriine ait yazilim yerli olup herhangi bir kaynak
kod gerektirmemektedir. Mekanik tasarimi tarafimizca yapilacak olan kol destegi
mekanizmas1 yumusaklik kat sayisi1 yiiksek, insan sagligina uygun, dayaniklilig yiiksek
baski filament malzemesi ile basimi gergeklesecektir. Uriiniin eldiven kisminda yer alan
sarmal yap1 avug i¢i oturma 6zelligi ile eli tam anlamiyla kavrayacak ve el ile yiik tasima
kapasitesini artirmayr hedefledigimiz sistem yiiksek verimle c¢alisma olanagi
saglayacaktir. Mekanizmanin hem el, hem kol destekli olmasi hem de kolay giyilebilir
olusu fizyoterapi tedavileri disinda geri doniisii kolay olmayan kas hasarlarindan kisiye
destek olusuyla on plana ¢ikmaktadir. Kolay kullanima sahip ara yiiziiyle bireyler ihtiyag
duydugu derecede yiik tasima kuvvetini sistemden uyarlayabilir, el-kol koordinasyon
hareketlerini zorlanmadan saglayabilir.

6. Uygulanabilirlik

Projemiz genis bir kitlenin ihtiyaglarini gorecegi igin ticari potansiyele sahiptir.
Yaglilar/kas problemi olan kisiler ve fel¢li hastalar i¢in olduk¢a pratik bir tiriindiir.
Uriin tasariminin baskiya verilip, elektronik aksaminin kurulmas: asamalarindan sonra
hali hazirda olan yazilim ile desteklenmesi sonucunda liretime ge¢cmesi icin her
basamak hazir durumdadir. Kol destegi mekanizmasina ait elektronik bilesenler hali
hazirda kolay ulasilabilir malzemelerdir. Seri iiretimde maliyetin daha diisiik oranda
seyretmesi miimkiindiir. Uriiniin {izerinden gececek test asamalar1 su sekildedir: yasl
ya da felgli bireylere fiziksel olarak uygunlugu, dijital ekran mekanizmasinin
kullanimina aligmak, bireyin ihtiya¢ duydugu oranda kuvvet ayar1 yapmasi, eldiveni
eline dogru bir sekilde oturtmasi, herhangi bir maddeyi kavramasi ve kaldirmasi test
edilmesi gereken durumlardir. Bunlar disinda tedavi amaglh kullanilacak pasif ve aktif
egzersizler alaninda bireyin fizyoterapist yonlendirmesi esliginde dogru sayida ve
tekrar da dogru egzersizi yapmasi onelidir. Bu durumlar sonucunda ortaya ¢ikacak
kullanici talepleri dogrultusunda tasarimsal, yazilimsal giincellemeler isteyebilir.
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7. Tahmini Maliyet ve Proje Zaman Planlamasi

DONEMLER

# MALZEME ADET | MALIYET .
Mayis Haziran | Temmuz

5 x Tower Pro SG90 RC Mini

1 Servo Motor 5 adet 133,04
o | Arduino Sensor Shield 1 adet £40.66
3 | Arduino Uno 1 adet 170,78
4 5V 3A Voltaj Regiilator Karti 1 adet 155,30
5 12V Adaptor 1 adet 127,50
6 HC-06 Bluetooth Modiili 1 adet £63.00
7 | Jumper Kablo Erkek - Disi 2 adet 110,80
Tinkercad Tasarimi Baski Safr 1 adet-
8 Malzemesi - Filament 500 gr b180,00
Nefes alabilir, kaymaz, hizli 4 et
9 | kuruma 6zelligine sahip eldiven- o 155,00
sag ve sol
tam/yarim parmak
Pnomatik Paslanmaz Celik Hava
10 | Mini Silindir Piston 20 MM Inme 5 Adet 155,00
50 MM Cift Etkili

TOPLAM: | b1,626

Tablo 1.0 Maliyet Tablosu

Piyasada bulunan iirlinler iizerinde yaptigimiz arastirmalar sonucunda yalnizca el destegi
veren mekanik, yazilim destekli robotlarda fiyatlarin maliyet tablomuzda yer alan fiyat
kargisinda 3 kati kadar bir pahalilikta oldugunu gormekteyiz. Yalmzca kolu destekleyen
yazilim destegi olmayan mekanik triinler dahi maliyetimizin 2 kat1 kadar yiiksek bir fiyata
sahiptir. Tam kapsamli donanimli, yazilim destekli el-kol destegi mekanizmalari en basit
versiyonlart 10 bin TL ve lizerinden baslayarak yiiz binlerce TL iizerine ¢ikan fiyatlarda
seyretmektedir. Uriiniimiiziin ¢ift yonlii el-kol destegi sunmasi ve maliyetini olduk¢a uygun
olmasi, ozellikle giinliik kullanim i¢in kolay ulasilabilir, uygun fiyatli, yerli licretsiz yazilim
destegi sunmasi avantajlari igerisindedir.

Proje Faaliyet Adi Ocak | Subat | Mart | Nisan | Mayis | Haziran
Proje kategorisi ve konu se¢imi X
ve malzeme temini
Literatiirlerin taranmasi X X X
Proje 6n degerlendirme raporu
hazirlama
Proje detay raporu yazimi X
Yazilim, prototip tasarim ve
liretimi
Prototipin test edilmesi ve
degerlendirilmesi

Tablo 2.0 Proje Takvimi
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8. Proje Fikrinin Hedef Kitlesi (Kullanicilar):

Projemizin hedef Kitlesi kas giiciinii kaybetmis yaslilardir. Bu yas grubu bireylerin gii¢
kaybr ya da kireglenme vb. sorunlar sonucunda hissettikleri psikolojik bozukluk ve
yalnizlik/yetersizlik duygularini bir nebze olsun azaltmak diisiiniilmektedir. Glinliik
yasam igerisinde hayat1 kolaylastirma 6zelligine sahip olan kol deste§i mekanizmasi,
herhangi bir kaza/yaralanma sonucunda felgli, uzun siire yatan, kas kuvvetini bir
sireligine  kaybetmis hastalar icin de destekleyici tedavi sunmaktadir.
Aragtirmalarimiz sonucunda hali hazirda kullanilan iirlinlerin ¢ogunlukla higbir
mekanik bileseni olmayan ya basit destekleyici iirlinler oldugunu ya da hastane
ortaminda fizyoterapist esliginde uygulanan ithal {irtinler oldugunu goérmekteyiz. Kol
destegi projesindeki amacimiz kolay ulasilabilir, uygun fiyatli, giyilmesi basit, her ele
ve kola kolay ayarlanabilir 0Ozellikte kullanilacak bir destek mekanizmasi
olusturmaktir. Buradaki asil hedef yash ve fel¢li bireylerde giinliik yasamu
kolaylastirmak olup, bu yonde bir eksikligi yasam kosullari icerisinde hissetmelerine
engel olmaktir. Uriiniimiiz devaminda tedavi destei de sayesinde mutlaka bir
fizyoterapist yonlendirmesi ile pasif/aktif egzersizler ile tedavi edebilir 6zelligi tagidig
icin, travma/kaza sonucu felg, kisa ya da uzun siireli yatis sonucu kas kuvveti
kaybetme durumlarinda evde tedavi yontemi olarak destekleyici tedavi liriinii olarak

kullanilabilmektedir.

9. Riskler

Etki/Olasilik

Diisiik

Orta

Asin az/fazla kilo durumunda
giyilebilir kol desteginde
uyumsuzluk

test agsamasi1 uygulmasi

Dstik C: Cirtlar maks. ve min.
diizeyde ayarlanabilir 6zellige
sahiptir.
Test ¢calismalar1 esnasinda Mekanik tasarim ve Aktif/Pasif egzersiz
elektronik donanimda tiretimde istenilen uygulamasinin Fizyoterapist
meydana gelebilecek arizalar | hedeflere ulasamama yonlendirmesi olmadan
Orta C: Arniza giderilmesi ve tekrar | C: Tasarim kullanilmasi C:

giincellemesi ve Tliriin
yenilemesi

Fizyoterapiste
yonlendirilmesinin tavsiye
edilmesi

Rehabilitasyon teorisi
alaninda tecriibe ve
bilgi eksikligi C:
Alaninda uzman
fizyoterapistlerden
destek alinmasi

Tablo 3.0 Risk Tablosu
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