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Bu calismada,
transfemoral amputasyon
durumundaki hastalarda
son zamanlarda yaygin
olarak kullanmilan ¢ok
merkezli bir diz mafsal
mekanizmasina sahip
yapay bacak tasarim
gerceklestirilmis ve
hastamin basma fazinda
dogal yiiriime sartlan
saglayacak uygun konum
ve luz profillerini
gerceklestiren eklem
poZlarm bulmaya yonelik
konum ve hiz analizleri
yapimgtir.
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= ki ayakli yurime, insanoglu-
, nun temel ihtiyaclarini karsi-
layabilmek icin yapmasi gere-
ken hareketlerin basinda gelmek-
tedir. Her canli, yiyecek madde-
lerine ulasmak, cevresindekilerle
iletisim kurmak, dusmanlarin-
dan kacmak veya barinmak icin,
bir sekilde bir yerden baska bir
yere hareket etmek zorundadir.
Canlilar var olduklari ortamdaki
kaynaklarin bitmesi veya bu or-
tamlarda herhangi bir tehlikenin
ortaya cikmasi durumunda yer
degistirmek zorunda olduklarin-
dan, yudrime hareketi en kritik
yasamsal tavirlardan biri olarak
kabul edilebilir.
insanoglu, yukarida sayilan du-
rumlar disinda, sosyal bir varlik
olmasi nedeniyle 6zellikle gevre-
sindekiler ile iletisim kurup ihti-
yaclarini bu etkilesim sonucunda
karsilamaktadirlar. Bunu yapar-
ken de insan, evriminin sonucu
olarak el fonksiyonlarini daha
verimli kullanabilmek igin iki
ayakli yurumeyi gelistirmistir.
iki ayakli yurtimede, her bir ba-
caktaki eklemler ve kas gruplari
birbirlerine ve diger bacakta bu-
lunan eklem e kas gruplarina go-
re es zamanli ve uyumlu bir hare-
ket yapmak zorundadir. Bu da,
cok serbestlik derecesine sahip

o

iki ayakli yarime mekanizmasi-
ni, zor kontrol edilir bir sistem
haline getirmektedir. iki ayakli
yurime her ne kadar karmasik
bir hareket de olsa, elleri serbest-
ce kullanmaya olanak vermesi, 3
boyutlu uzayda genis bir hareket
kabiliyeti saglamasi, enerji tike-
timinin diger yurime mekaniz-
malarina gore daha az olmasi
gibi blyuk avantajlara sahiptir.
Bu ylzden yurime dinamigi, ko-
nuyu inceleyen ve bunun kontro-
10 ile ugrasan arastirmacilarin il-
gisini ¢eken bir calisma alanidir.

Gunuimuzde robotlardaki ve bi-
yo-mekanik alanindaki iki ayakl
yurtme calismalari biyolojik sis-
temlerden esinlenmektedir. Bu
da biyoloji, robotik, etoloji ve si-
nirbilim gibi bir¢ok disiplinin si-
nerjisinden olusan bir cerceveyi
kapsamaktadir [1]. Son yillarda
biyologlarin insan ydrimesini
anlama konusunda ilerleme kay-
detmeleri ve bu sonuclari biyo-
robotik sistemlerin yurime prob-
lemlerinin ¢c6zUmunde yararli bir
arac olarak gormeleri, insan yu-
rimesinde varolan prensiplerin
robotik ¢alismalarda daha verim-
li bir sekilde uygulanmasina ola-
nak saglamistir [2].

insan yiriimesine yardimei robo-
tik uzuvlarin en 6nemlilerinden
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Sonug ve Oneriler

Bu ¢alismada transfemoral amputeler, yani ayagi diz
ustiinden kesilmis hastalar igin, gok merkezli bir diz
mafsalina sahip hibrid bir yapay bacak tasarimi ile,
bu bacagdin pozisyon ve hiz analizleri yapiimistir. Bu
analizler amputenin dogal bir yuruime profiline sa-
hip olabilmesi i¢in buylik 6nem tasimaktadir.

ileri ve ters kinematik analiz yontemleri kullanilarak
yapilan pozisyon ve hiz analizleri 1s1§inda MatLab
programi ile tasarlanan yurtime mekanizmasinin si-
mulasyonu yapilmistir. Sekil 4’te ileri kinematik ana-
liz yontemi ile elde edilen ¢alisma sahasi gosterilmis-
tir. Dogal yuruyus icin istenen kalca yorungesi calis-
ma sahas! icinde gorulmektedir. Yérungeningalisma
sahasi icinde olmasi, arzu edilen pozlarin matema-
tiksel olarak ¢ozilebilecegini ve mekanizmanin da
bu pozlari alabilecegini gostermektedir.

Sekil 5’te, verilen yoringeye gore hesaplanan eklem
actlari verilmektedir. Kalga yoriingesinin ¢ok dar bir
alanda degisir sekilde segilmesi, agisal degisimlerin
dogrusal bir karaktere yakin dzellik gostermesine
neden olmaktadir. Bu sonugclar ters kinematik analiz
ile elde edilen sonuclardir. Sekil 6°da ise eklem hiz-
lar1 gorulmektedir.

Sonuglar gostermektedir ki, tasarlanan yapay bacak
transfemoral hastalarin dogal yiriytse uygun bir
kalga hareketi yapabilmesine olanak saglamakta, bu
da hastalarin konforlu bir sekilde yurtyebilmelerine
yardimci olmaktadir. E3
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