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Populadrvetenskaplig sammanfattning av arbetet: Robust control of hand prosthesis using

electromyogram, accelerometers and gyros.

Att férlora en hand dr en stor forlust
och dven om allt mer avancerades
proteser tillverkas dr de fortfarande
langt ifran att prestera lika bra som
en riktig hand. For att kunna styra
handproteser pd ett intuitivt sdtt
anvénds myoelektrisk kontroll. En
metod ddr man spelar in kroppen
muskelsignaler och oGversdtter dem
till signaler som kan styra t.ex. en
robothand.

Att rora pa handen ar nagot vi gor varje dag
utan eftertanke men varje liten rorelse ar
resultatet av en lang signalkedja med
ursprung i hjarnan. Om du vill knyta
handen skickas forst en nervsignal ut fran
hjarnan, denna signal fardas via langa
nervtradar ut i armen och nar muskler i
handen och underarmen. Nar musklerna
nas av signalen drar de ihop sig och drar i
de senor som binder samman muskler och
skelett och handen knyts. Det finns en
mangd olika muskler som paverkar handen
och genom att aktivera dem till olika grad
kan vi utfora alla de gester vi gor med vara
hdnder varje dag.

Detta innebar att daven om man foérlorat
handen i t.ex. en olycka eller sjukdom finns
en stor del av system som styr handen
fortfarande kvar. Man kan skicka
muskelsignaler som paverkar underarmens
muskler men da handen saknas tar det
stopp har. Dessa signaler kan anda komma

till nytta, nar en muskel drar ihop sig skapas
det en liten elektrisk signal som kan spelas
in av en elektrod i narheten. Genom att
fasta flera elektroder kring de olika
musklerna i armen kan man tolka
muskelsignalerna som skickas och anvanda
dessa som instruktioner for hur en
konstgjord han skall roéra sig. Om detta
lyckas skulle man kunna skapa en
konstgjord hand som styrs lika naturligt
som en riktig da man anvander sig av exakt
samma signaler som innan handen
forlorades. Sa pass avancerade proteser
finns annu inte idag, de ar istdllet
begransade till ett mindre antal gester och
det ar inte alltid system tolkar signalerna
ratt.

Detta projekt delades upp i tva huvuddelar:
forst och framst skapades ett enkelt
styrsystem som med hjdlp av elektroder
kring underarmen kan kdnna igen atta olika
gester. Ett vanligt problem med denna typ
av styrsystem ar att de far svarare att tolka
nervsignalerna nar rér pa armen eftersom
elektroderna som ligger pa huden ror sig i
forhallande till musklerna under huden nér
armen halls i olika positioner.

Som en andra del av projektet undersoktes
darfor ifall styrsystemet kunde forbattras
om man anvander sig av mer data an
enbart muskelsignalerna.

For att uppnd detta anvindes Myo™
gesture control armband. Armbandet
bestar av atta elektroder men &r ocksa



utrustat med sensorer som later
armbandet kdnna av hur det ar orienterat i
rummet. Tanken ar att denna extra data
skall kunna anvandas for minska problem
som uppstar nar armen ror sig mellan olika
positioner.

Figur 1: Armbandet som anvdéindes till projektet.
Myo gesture control armband, utvecklat av Thalmic
Labs.

Projektet slutade i blandade resultat.
Forsta delmomentet uppnaddes da Myo
armbandet kunde anvandas till att skapa
ett fungerande system som kadnde igen atta
olika gester. Systemet testades pa nio olika
anvandare och utvarderades efter
traffsdakerhet och responstid.
Traffsakerheten var i basta fall pa éver 80
% for alla gester, detta uppnaddes dock
bara av en anvandare. Responstiden i
systemet varierade kraftigt mellan de olika
gesterna, malet var att komma under
100ms vilket enbart uppnaddes av tva
gester.

Delmoment tva uppnaddes inte. Under
forsok dar den extra informationen fran
armbandet anvandes utover
muskelsignalerna syntes i basta fall ingen
forbattring av traffsakerheten och i varsta
fall en markant forsamring.



