Cercetari aplicative in
analiza si modelarea biosistemelor umane
cu scopul cresterii calitatii vietii

Teza de abilitare

¢

7

J
y

Conf. dr. ing. Barbu Daniela Mariana
Universitatea Transilvania din Brasov
Facultatea de Design de produs si Mediu



Cuprinsul tezei de abilitare

.
@ 3 = \/ e Realizari stiintifice si profesionale
% g 3 A. /
S DF=g 4
s s \// : . 1
= 5 = e Planuri de evolutie si dezvoltare a
% Z 33 B. carierei
=8 %2 / d
g ‘:'; a ?ﬂ \ v
<ROR=l v
EE

2%
93

h'lh",' W' w ‘-‘l. ﬂﬂ. h"lhli‘;“' “i"ﬁl'lh J



Realizari stiintifice si profesionale

Studii [ S |Studii doctorale l
S |postuniversitare si —
Studii e/ de specializare

universitare

© 2003 - Doctorat in
Inginerie mecanica

« 1992 - Curs intensiv * Universitatea

é | «1987-1992 de specializare in ;I:;gz"vania" din
= e Universitatea calculatoare o ‘

0 din Brasov * 2013 - Introduction oordonatori

a o Facult:tea de to ANSYS stiintifici:

= Mecanica Workbench 14.0 & PI'Of-_unIv._d.r.lng

= - ANSYS Composite Sergiu Chiriacescu;
R fSRsC s PrePost Prof.univ.dr.ing.

Mecanica fina rot. .
* 2013 - Introduction Virgil Olariu

e to Mathcad Prime \_ )
> | 2.0
\ L
mwww i‘;i‘l,I: Vikvdbrar

S |

iScopul cresterigcalitatinvietil

LCercetanyaplicative iranalizd sk
 modelared biosistenieloumane cu



emelogumane cu

[Calitatifvietis

[ DEAEI I ARES

o
4
-

red bIc

LCErceta aplicative i'analizd sy
LSCOpulc
S TE7)

Realizari stiintifice si profesionale
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} 2003-2004 - Grant AT, Tema 1, Cod 423

e Contributii la analiza si modelarea functiei vizuale in vederea
protezarii si ortezarii

} 2005-2006 - Grant AT, Tema 1, Cod 133

e Analiza, modelarea si simularea comportarii organismului
uman intr-un mediu poluat de socuri si vibratii cu implicatii in
protezarea si ortezarea oculara

)} 2007-2010 - PN-II-PCE, Program IDEI, cod ID_147

e Contributii la analiza, modelarea si simularea sistemelor
mecatronice moderne destinate recuperarii medicale
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Introducere
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DC |. Analiza si recuperarea functi

Rezultatele obtinute

e Grant de cercetare de tip AT, Tema 1, Cod 423 - Contributii
la analiza si modelarea functiei vizuale in vederea protezarii
si ortezarii

Proiecte de
cercetare
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e R-11.1, R-11.2, R-1I.5, R-11.8, R-11.20, R-11.26, R-11.27, R-1Il.1, R-11I.7, R-111.8, R-111.9, R-
Lucrari 11.11, R-IV.1, CI-1.1, CI-1.2, CI-1.14, CI-1.16, C-1I.1, C-11-14.16, C-11.18, C-11.19, CI-
e 1.2, CI-111.10, CI-IV.3-6, CI-IV.9, CI-IV.14, CI-IV.18, CI-IV.20, CI-IV.22, CI-IV.23, CI-
stiintifice IV.25-31, CI-IV.33, CI-IV.37, CI-IV.38, CI-IV.40-43, CI-IV.48, CI-IV.52, CI-IV.55, CI-
IV.57
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DC |. Analiza si recuperarea functi

Senzatia Senzatia

e R RE Analizorul vizual, vazut ca un

biosistem, are rolul de a
transforma un excitant specific,
lumina, in senzatie vizuala.
AL Adaptarea . .
FUNCTIEI oculars Din punct de vedere statistic,
VIZUALE acesta contine mai mult de
70% dintre receptorii senzitivi
ai corpului uman, iar functia
vizuala ofera aproximativ 90%
din informatiile utile omului in
intreaga sa existenta.

Vederea

periferica

Vederea Vederea
cromatica binoculara
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e Simularea optica a sistemului vizual }

e Simularea contactului ochi-pleoapa }
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e Analiza functiei vizuale la conducatorii auto }

SIEZA D

e Recuperarea oculara prin antrenament vizual }
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1. Simularea optica a sistemului vizual
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Realizari stiintifice si profesionale
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DC |. Analiza si recuperarea functiel vizu
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1. Simularea optica a sistemului vizual

Concluzii si directii viitoare de cercetare:

-@ g = v" Tn cazul unui ochi emetrop, analizorul vizual se comport3 ca sistem optic perfect, care respect3
ﬁ 5 .E’J toate legile opticii si care poate fi considerat baza in proiectarea multor aparate optice.
: f E ) V' Prin modelarea opticd a sistemului vizual trebuie sa se realizeze analiza formarii imaginii pe
0 E ﬁ retina, ceea ce presupune urmarirea a trei elemente diferite: senzatia de lumina, senzatia de
a‘-_? % = § culoare si cea de forma.
% 5* E 5 v’ Stabilirea modelului optic ocular presupune in primul rind stabilirea parametrilor de baz3 ai
g o 15 ﬁ sistemului.
oRIC '3 '-1 v Rezultatele obtinute poate fi considerate reper in diferite cazuri de afectiuni oculare sau in
Q = v N situatii deosebite de expunere a functiei vizuale: defecte de refractie oculara (cazul ochiului
= E == ametrop); in cazul unor afectiuni patologice (indeosebi ale mediilor refringente); calculul puterii
% IS .? ' dioptrice necesare pentru implantul de cristalin artificial; expunerea la diferite radiatii cu
. I";‘J g lungimi de unda nocive ochiului; simularea optica a corectiei oculare, ca o metoda suplimentara
9 t’j in prescrierea de ochelari sau lentile de contact.
=
S
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DC |. Analiza si recuperarea functiei vizu
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2. Simularea contactului ochi-pleoapa

Simularea contactului ochi-pleoapa s-a facut utilizand programul BTHED, realizat pe o

@ "3 =, statie grafica UNIX, impreuna cu dl. B. Bou-Said, profesor la INSA Lyon — Franta.
_ﬁ., =~ g Pornind de la aceste rezultate, este posibil sa se traseze, cu ajutorul programului
'_'.‘-3 S .E:i MATLAB, curbele reprezentative pentru diferite presiuni in interiorul lichidului lacrimal.
U . Y’
- & ﬁ T,
3--‘ q : R
oleg-h
SRR
g ) ‘;:a N Studiul ¢ o Eveniment exterior in
_ . a - e u e - . . .
ot E EE des::mliuentearln:Ir:g;:;i _ timpul miscarii pleoapei — Oprirea din miscarea de
,‘Q Qé S inceperea clipirii influenta socului datorat forfecare simpla
o UESERa alergarii
— o] \
&%
I:

W w.‘ Uur' wwﬁ - i“’#k- “I‘.iﬁl, TS



Realizari stiintifice si profesionale

DC . Analiza si recuperarea functiei vizuale
2. Simularea contactului ochi-pleoapa
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Realizari stiintifice si profesionale

UC |. Analiza $i recuperarea functiel vizuale

2. Simularea contactului ochi-pleoapa
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UC |. Analiza si recuperarea Tfunctiel vizuale

2. Simularea contactului ochi-pleoapa
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Realizari stiintifice si profesionale

UC |. Analiza $i recuperarea functiel vizuale

2. Simularea contactului ochi-pleoapa
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Realizari stiintifice si profesionale

perarea functiel vizuale

DC |. Analiza si recu
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2. Simularea contactului ochi-pleoapa
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Realizari stiintifice si profesionale
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DC |. Analiza si recuperarea functiei vizu

2. Simularea contactului ochi-pleoapa

Concluzii si directii viitoare de cercetare

C

v Studiul s-a realizat pentru un subiect in miscare de alergare fiara probleme de refractie ocular
(cu ochi emetropi), avandu-se in vedere momentul in care acesta atinge solul cu piciorul si
produce la nivelul organismului un soc.

\RES

1A
<

Daca viteza de forfecare variaza, s-a putut evidentia aparitia unor submodulatii care induc
stres vizual, ceea ce conduce la diminuarea acuitatii vizuale.

511

\

Din calculele facute s-a putut demonstra ca lichidul lacrimal, format in cea mai mare parte din
apa, se comporta ca un lichid newtonian.

~
ot

Cercetarea facuta si prezentata anterior poate fi continuata avand in vedere urmatoarele
situatii: subiecti cu diverse ametropii; expunerea la vibratii pe perioade determinate de timp;
subiecti purtatori de lentile de contact (confortul ocular acestuia, dar si despre stabilitatea
vizuala).

STEZADE
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LScopul cresteripcalitatifvietil
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Realizari stiintifice si profesionale
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UC |. Analiza si recuperarez e

| Vizu

{1
(1

functi

3. Analiza functiei vizuale la conducatorii auto

Dificultatea principala, pentru persoana care se afla la volan, o constituie rapiditatea
succesiunii secventelor de alternare, presarea timpului in prelucrarea informatiilor
vizuale, promptitudinea si operativitatea in gasirea si realizarea alegerii adecvate.

[CalitatiLvieti

LScopul cresteril

LDEABILITARES

A
Refractia oculara
Acuitatea vizuala
Campul vuzual
Vederea nocturna
Sensibilitatea la
contrast
Vederea binoculara
Alte teste

= JEZ

Cercetanaplicative ranalizd's
 modelared biosistenieloumane cu
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Realizari stiintifice si profesionale

DC . Analiza si recuperarea tunctiel vizuale

3. Analiza functiei vizuale la conducatorii auto

(. =

Deschiderea CV normala

A\BILLIARE

A
”

{ DE

]
r

Deschiderea CV diminuat |

SJEZ

o |
Deschiderea CV diminuat Il

Ochii indreptati spre oglinda din dreapta

Scopul cresteriycalitatigvietis

Cercetare experimentala realizata impreuna cu ing. Adrian Vidican, student la Master

Cercetagaplicativeintanalizas
modelared biosistemelogumane
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DC |. Analiza si recuperarea functi

3. Analiza functiei vizuale la conducatorii auto

Cercetare experimentala realizata impreuna cu studentii de la Optometrie, promotia 2016

w w- w m F‘;Ii”ri“; H - F‘l._ .

28
ﬂ' 5 :"g prin inducerea stresuluil vizue
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.ﬁ; = e | Distanta-2m
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L] ’q Ll
— a '5 q 67 48 85
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Realizari stiintifice si profesionale
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| vizual
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a functi
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DC . Analiza si recuper

(v
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3. Analiza functiei vizuale la conducatorii auto

Concluzii si directii viitoare de cercetar

o
1"
P

Studiile poate continua aducand urmatoarele modificari:

v Testarea unui numar mai mare de subiecti, cu varste diferite si probleme oculare diferite
(prezbiopie, diverse alte vicii de refractie, cataracta, glaucom, fotofobie identificata etc.)
pentru a putea face o imagine mai fidela a fenomenului;

v' Inregistrarea cu o camera performanti a reactiilor capului si a celor oculare si prelucrarea
imaginilor respective pentru a vedea si masura reactia pupilara (masurarea deschiderii
pupilare, analiza vitezei de reactie a reflexului pupilar);

{DEABITITARES

7/
-

v Analiza comportérii din punct de vedere psihologic a subiectilor si simularea conditiilor de
trafic.

S |

v/ Gasirea unor noi solutii de corectie si protectie oculara pentru conducatorii auto.

LCercetarr aplicative inanalizd si
iScopul cresterigcalitatinvietil

modelaréed biosistemelokUmane cu
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Realizari stiintifice si profesionale

DC |. Analiza si recuperarea fun

P — :
4. Recuperarea oculara prin antrenament vizual

Formarea unei imagini a aceluiasi obiect pe fiecare retina

]

emelogumane cu

[CalitatiiViet

e Etapal
Stimularea fotoreceptorilor prin intermediul razelor luminoase

e Etapa 2
Transmiterea impulsurilor neuronale de la fiecare retina catre creier

e Etapa 3
Fuziunea celor doua imagini si formarea perceptiei finale

e Etapa 4

[ DEAEI I ARES

LCercetaryaplicative i analizd sy

®
L
- E E w 1. Perceptia simultana Etapele procesului vederii binoculare
E = <L e ———————————————————
' > = :
» 'i ¢ O 2. Fuziunea
& 2 —
i 3. Stereopsisul Gradele vederii binoculare
—

U100 E

w w_ W' :HHI‘I‘ Jar ‘I, I; \erdbe sk



Realizari stiintifice si profesionale

DC |. Analiza si recuperarea tunctiel vizuale

e — . . .
4. Recuperarea oculara prin antrenament vizual

Mecanisme de feedback ale sistemului vizual
Normalizarea amplitudinii de vergenta
Normalizarea acomodatiei

e Neutralizarea ametropiilor si a acomodatiei

¢ Tratamentul pleoptic - corectia ambliopiei

¢ Tratamentul ortoptic - dezvoltarea vederii
binoculare si a sinergiei motorii

Salturi de vergenta
Salturi de acomodatie

¢ Tratamentul chirurgical al deviatiei

L DEABILITARES

4
/]
”~

Fazele protocolului de
antrenament vizual

4

¢ Exercitii ortoptice postoperatorii

¥

Automatismul abilitatilor obtinute
Integrare motorie

SESECEC RN

Protocol de corectie a strabismului

iScopul cresterigcalitatinvietil

LCercetanyaplicative iranalizd sk
 modelared biosistenieloumane cu



Realizari stiintifice si profesionale

DC |. Analiza si recuperarea tunctiel vizuale

(v

e

TERNICA TONDEL

Sagetile Tondel sunt proiectate pentru antrenamentul
convergentei si normalizarea punctului proxim de convergenta.

Numarul copiilor in functie de varsta

Colaborarea copiilor in functie de varsta

= JEZA DEABILITARES

K Aplicarea
Obtinerea si prelucrarea ; N | L tehm;u Ir; :n
rezultatelor © ‘ : ‘ grup de e

copii prescolari

iScopul cresterigcalitatinvietil

Cercetare experimentala realizata impreuna cu lleana Plesa, studenta la Optometrie

COTTTAUTS w SarouDamelayviariana)

LCercetan aplicative inanalizd si
 modelared biosistenieloumane cu



Realizari stiintifice si profesionale

DC |. Analiza si recuperarea functiei vizual

(v
(v

o)

e ——————— . . i
4. Recuperarea oculara prin antrenament vizual

TEHNICA ,,LAZY EIGHT"

Tehnica, Lazy eight” este o activitate care favorizeaza integrarea Ry

si imbunatatirea unui numar mare de abilitati. B
Perceptia

oculo-
oo + A
4
Ul Ly Integrare
motorie
oculara

vizuala

Concentrare

Coordonare Tehnica
mana-ochi Lazy Eight

si atentie

{DEABITTARES

2
/]
L~

£ Aplicarea tehnicii pe un Mi;:éri Memoria
grup de 45 de copii urmarire ) o=tk
prescolari Lateralitate

¥

LCercetarr aplicative inanalizd si
iScopul cresterigcalitatinvietil

modelaréed biosistemelokUmane cu

Cercetare experimentala realizata impreuna cu lleana Plesa, studenta la Optometrie

w" w-’ w w'; o)l w dTiie [2 '“Hﬂ;m;



Realizari stiintifice si profesionale

DC |. Analiza si recuperarea functiel /]zuzJJe

4. Recuperarea oculara prin antrenament vizual
TESTUL WORTH
Binocular - 4 puncte, unul rosu (sus), unul transparent (jos), doua
albastre (lateral);

Monocular - trei puncte albastre cand priveste prin filtrul albastru si J
doua puncte rosii daca priveste prin filtrul rosu.

fcalitatinvietis

LScopul cresteril

4 Aplicarea tehnicii
) pe un grup de 45
de copii
prescolari

S TEZA DEABILITARES

LCercetarr aplicative inanalizd si
 modelared biosistenieloumane cu

Cercetare experimentala realizata impreuna cu Andreea Vitelariu, studenta la Optometrie

Fc.”"r' w_ w ;‘I;Iﬂkl' hf’li"#l" VIarTane



LCercetanyaplicative iranalizd sy
modelared biosistemeloumane cu

LScopul cresteriycalitatigvietiy

A DEABILITARES

s
4
-

5

Realizari stiintifice si profesionale

DC I. Analiza si recuperarea functiei vizuale
4. Recuperarea oculara prin antrenament vizual

Concluzii si directii viitoare de ¢

P

e

lU

tar

e

Printre directiile viitoare de cercetare se pot regasi urmatoarele:

v

v

Modelarea biomecanica a sistemului ocular in cazul unor deviatii oculare (permanente sau
intermitente);

Realizarea unui screening pe un lot mult mai mare de subiecti, care ar permite identificarea
copiilor cu probleme binoculare din gradinite si scoli, dandu-le astfel posibilitatea unei recuperari
mai sigure si mai rapide;

Popularizarea metodelor de recuperare vizuala prin antrenament ocular in scopul constientizarii
parintilor si educatorilor asupra influentei pe care o pot avea astfel de afectiuni oculare asupra
copiilor si modurile in care acestea pot fi recuperate;

Identificarea unor noi metode testare si recuperare vizuala la copii;

Identificarea cauzelor raspunsurilor eronate in testarile subiective si a modurilor de reducere a
acestora.

m’ w-‘ w- m w aniclagviariand,



Realizari stiintifice si profesionale

[ 4
DC 1l. Comportarea organismuiui uman la socuri si vioratil
e Grant AT, Tema 1, Cod 133 (2004-2005) - Analiza, modelarea si \

simularea comportarii organismului uman intr-un mediu poluat de
. socuri si vibratii cu implicatii in protezarea si ortezarea oculara
A o Grant A, Cod 393 (2006-2008) - Modele si sisteme avansate pentru

cercetare protectia organismului uman la vibratii si prevenirea bolilor
profesionale, Director: Prof.dr.ing. Simona Lache

e Grant A, Cod 1058 (2007-2008) - Protectia organismului uman la

e

;: socuri si vibratii, Director: Prof.dr.ing. lon Balcu /
—
- * Analiza si modelarea functiei vizuale (C-111.3), N

»
»

* Modele si sisteme avansate pentru protectia organismului uman la
vibratii si prevenirea bolilor profesionale (C-1l.1);

* Boli profesionale datorate influentei vibratiilor asupra organismului
uman (C-11.2);

Carti si
manuale

ADEA|

SJEZ

2N

* R-1.3, R-1.4, R-l.5, R-II.3, R-II.6, R-1.7, R-11.9, R-1I.19, R-11.21, R-11.22, R-1I.23, R-
Lucriri 11.24, R-1ll.2, R-1lI.3, R-1l1.4, R-111.5, R-III.6, R-IV.3, CI-.12, CI-I.13, CI-II.10, CI-II.11,
D Ci-11.12, CI-11.13, CI-11.20, CI-111.3, CI-111.4, CI-llI.5, CI-lll.6, CI-11.7, CI-111.8, CI-lII.9,
$t"ntlflce Cl-Iv.7, CI-IV.8, CI-IV.11, CI-IV.12, CI-IV.16, CI-IV.17, CI-IV.19, CI-IV.21, CI-IV.32, CI-

1V.39, CI-I1V.44, CI-IV.45. Y,
:AL”" w_ M ‘-“.mt.‘ h"lhli#l' “I'IF‘"Ih 3

LScopul cresterifcalitatifvieti

LCercetariaplicative inanalizdsi
‘modelared biosistemeloumane cu




Realizari stiintifice si profesionale

DC |l. Comportarea organismului uman la socuri $i vibratii

‘.

4. Identificarea unor solutii de diminuare a efectelor si, in final, de
protectie protectie a organismului uman in scopul cresterii calitatii vietii

] .- :;'%
oS 3. Modelarea analitica si experimentala a comportarii
CES = . . R L .
5 ; = organismului uman intr-un mediu vibrational
= 5 &=
- 0 —f= N
ij & g # 2. Studiul influentei socurilor si vibratiilor asupra
= g =< parametrilor functiilor organismului uman
HESY
o} o - N 1. Analiza caracteristicilor organismului uman intr-un
= E © mediu poluat de socuri si vibratii
G ( -
: 'i ]
oF: o
§5
=
-
e

Etape ale cercetarilor o ; | 4
M w w w ‘-‘l'.mtln F‘;.i“f;“; “|;|F||;|i -



Realizari stiintifice si profesionale

., Comportarea organismuiuil uman la socuri si vidratii

DC |

U

Influenta socurilor si vibratiilor asupra organismului uman

g Vibratia poate fi T :
. —_ . 1
® »-l-t = definita ca o oscilatie . |
_i‘j s a masei relativ la un ‘f“ )
¢ ~ . Vo
".‘—3 = 2 punct fix. .|-L, 11' (0
¢ = Anatomie i il Artt"’
Q 3 8= _ Jﬁliﬁ' el :;;Jlj
— i. s 'fJ I - l'-:h-\-:::'ﬂ_‘ 5 i |/- ‘:--. e
kb= A
;4 :: = = '\--.__:".ﬁ:\_\_ e Lo gl
L 'n 1‘ i‘ Supporiing —r‘j ks
‘.“ a LLl] suriace
== " m x
olC '@ > W
B o) | =
¥ = 5 b Vibratii =
ol 1oratil a . v ‘j‘\:_—-— e bl g
— .‘i} = £ a';_ Biomecanica ——t S — ————ﬂ—‘_—_~:-—_~5=}— Sz
(O C =) mecanice : A S
'g % = o =,
q
5 \:;j * Directiile de influenta a vibratiilor conform 1SO 2631
=
-
e

Sl ot g Saiay Sadhaly Wl



Realizari stiintifice si profesionale

Efectele vibratiilor mecanice asupra organismului uman

—
é Tulburari A

Y 1 Leziuni \ x :

“w s neuro- | . : Raspunsuri

N = 5 motorii A (e 1T/ - fracturi ale oaselor biologice |

IN 0 Q \ 4 \ J 4 a3~

:&2 = ,: _ odificari in deplasari, - leziuni ale plamanilor ~ modificari ale

- = 5 . viteze si acceleratii proceselor de
1 S AR q q an — raniri HH P H

(T} :‘1 m ;"‘.: (citirea indicatiilor unor raniri a_Ie peretelui interior metabolism

_ o ) E aparate, reglarea find a al intestinelor difica

=R o : . - modificari

« (O ] z z N . .

SES '153 % zgri?ui”:trcsiu a pozifiel - leziuni ale creierului ale activitatii

e el .

=) L = :L‘ P musculare

Q i O - tulburdri ale - leziuni ale urechii —

= 4 A 5 comunicatiilor - - - g elicl

Yol = . - ruperi sau distrugeri ale hormonale

E ol ikl MR tesuturilor
— 4
- ) ‘hg

- S W o . . . . . . o

e 3 — - - tulburari senzoriale - tipuri speciale de leziuni cronice

."‘E E 4 (de exemplu ale (intinderea tendoanelor, luxatiile

- ) a acuitatii vizuale) articulatiilor sau ischemia

. ] X periferica)
-
c
L

COTT 0 Nl TS b aT D UL AT CIagviariad



Realizari stiintifice si profesionale

DC |l. Comportarea organismului uman la socuri si vibratii

.

Efectele vibratiilor mecanice asupra organismului uman

respiratiei

C

RASPUNSURI
FIZIOLOGICE

fcalitatinvietis

¢ Tulburari neurologice.

= Y
ﬁ -
=
CRERSNE
3 254
U Y’
—= ® >
ERORCE=
a.? 'EH = area unor reflexe posturale
;j § = (de pozitie)
o B IR = v
! <L
0 -, .
E m E} .-lk‘1 e Leziuni ale inimii si plamanilor (consecinta a lovirii reciproce a celor doua
0_'-3‘ ® ’3 ~ organe, precum si a lovirii acestora de cutia toracica);
Q 2 N ;:l ¢ Cresterea temperaturii corpului;
- (] Q - e Dureri mari in piept la o acceleratie de peste 3g;
g - el . . . . e ..
ﬁ 'EL ] ¢ Leziuni ale intestinului sau ale rectului dupa expunerea la acceleratiide 6 g,
J E — intr-un domeniu de frecvente cuprins intre 20 si 25 Hz, timp de 15 minute;
-
- E. ¢ Ruperea unor membrane in cavitatea abdominala si cea toracica;
Ok
=
-
T
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Realizari stiintifice si profesionale

DC |l. Comportarea organismului uman la socuri si vibratii
Modelarea comportarii organismului uman intr-un mediu vibrational

A —
Modul de
actiune al
vibratiilor

Caracteristici

MODEL
DINAMIC

Caracteristici

m 4
B anatomo- .
. X A mecanice
“1 G fiziologice
-\.1-

e

My M4

25 T8

. Kz § :
,l._ “'{_l?“ % Lo ‘It H®  Modelul Yong -
¥z . » msz C1§ =] W
ks 4_};3% I.lrl § , Lam
Modelul Herterich l__ ms J,_ ,;% .#CL

Modelul Liu — Nigg .. k% |,|i_|.:; Seatdd ol e, Elaaiay kel Wtelains

af aplicative intanaliza si
 modelared biosistenieloumane cu

STEZA DE ABILITARE

LScopul cresteripcalitatifvietil

(33




Realizari stiintifice si profesionale

OC li. Comportarea organismului uman la socuri si vibratii
Modelarea comportarii organismului uman intr-un mediu vibrational

Stabilirea modelului si
— . . . .
caracteristicilor acestuia

Scrierea ecuatiilor Determinarea pulsatiilor Studiul influentei
de echilibru si a modurilor proprii de maselor asupra valorii
dinamic vibratie pulsatiilor proprii

ONCLUzII C '

. Scrierea solutiilor PRIVIRE LA

et o
ecuatii P DINAMICA A

SISTEMULUI

A DEABILITARES

s
4
-

5

Logica in analiza dinamica a sistemului Verificarea
experimentala a
modelului

LCercetanaplicativeinanalizd sy
modelared biosistemeloumane cu
LScopul cresteriycalitatigvietiy



Realizari stiintifice si profesionale

DC li. Comportarea organismului uman la socuri si vibratil

Modelarea comportarii organismului uman intr-un mediu vibrational
THI‘ MEMERE
mz UPERICARE
I A

Kz Cs
Vs —

. analizorul vizual;

|} Hrjr' - H
4 1 e o bl . capul;
. k % - . viscere;

. torace;

. centura scapulara;

. membrele inferioare;
. pelvis;

. membre inferioare.

\ DEABILITARE

1
1—1—|
|
3 3
2 / .
T "
ONO UV D WNER

ELVIS

RJEZ
|
\

)

LCercetaraplicativéiyranalizd's
 modelared biosistenieloumane cu
LScopul cresterircalitatigvietil




Realizari stiintifice si profesionale

Py Pl 3 ]

DC li. Comportarea organismului uman la socuri si vibratil

P
-

Modelarea comportarii organismului uman intr-un mediu vibrational

MODUL PROPRIU DE VIBRATIE AL MODUL PROPRIU DE VIBRATE AL
e OCHIULUI CAPULUI
a 5 w=3.1722 radis 2 w=T7.5713 radis
- 11 " " . .
m‘ A _ 1 /- 0 "\ — . e e s Pulsatjiile proprii ale organismului uman
] ==
s =, P A 1 ] o
= :'H 1{2|ala|s5]|6]|7|8]9 1]z2]ala|s|e|7]|8 0 . e
b 4 —e—wvr|oofofofo]o]o]H ——w |1 |02[ o om0 |o]a]0 B
= =t = = 5 53283
— ] MODUL PROPRIU DE VIBRATIE AL MODUL PROPRIU DE VIBRATIE AL £
- =) 2O 1 VISCERELUI TORACELUI 5, | 3784
- é T,y | w=6.7970 rad's . w= 5.3263 radis o 4R A 2.0838
\ (Y o !
- o \
— a m < P "——4/\\ — I R Sy ,0/.\‘ E" 1.1549
&=
K= 'EH ﬂ : ) P 1 T [ N
QU - e _4] “Talzlzals]s]7]e 1|12 (3|4 |s5|6 |78 = a o o @ oy " oL
~ g o a2 T o ol 8 C = 592
- :;q < —e—vr [0.29)0.05] 0 [02[0as]04]00e] 0 —e—p |0.47[023]019] 0.4 -0 2022 ]062| 02 ] ] E 3 o% : 23
2 ) = [T 3 =
= - - i‘ MODUL PROPRIU DE VIBRATIE AL MODUL PROPRIU DE VIBRATIE AL g E® E
@ = LL] CENTURI SCAPULARE MEMBRELOR SUPERIOARE
: ..l 71 0s w= 1.1579 rad/s ] w= 26329 radls
— e . - ) Compararea pulsatiilor proprii ale
S ¥ ] 1< 0 H"\\'& f — 2
OO BN . il organismului uman
= - - -1
- . 5 - 1]z2]a]a]s]s]7]s 1]2]z2fa]s[e|7]s
i:i.} ﬁ .:. -— —e— P |0.38|0.32 |0.39|0.33(0.43 [0.47 [0.21|0.12 |+\.p 0.42|038(053 (0.14|0.3(-05(0.12|017
|
d MODU L PROPRIU DE VIBRATIE AL MODUL PROPRIU DE VIBRATIE AL
J E PELVISULUI ME MERELOR INFERIOARE
E s | w= 37840 radls ] w= 3.0835 rad's
URT N e S . ol 4+, «*!| Modurile de vibratie ale modelului propus
e T z]=]<[s]el7 s HEBREREERED
L )
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LCercetanyaplicative iranalizd sk
 modelared biosistenieloumane cu

LScopul cresteriycalitatigvietiy

(DEABILITARES

/A
L~

S |

deplasarea [m acceleratia [mm/s”

Realizari stiintifice si profesionale

OC li. Comportarea organismului uman la socuri si vibratii
Modelarea comportarii organismului uman intr-un mediu vibrational

viteza [mm/s - accele

deplasarea [mm

20
omega 107" B0 t

Variatiile deplasarilor, vitezelor si acceleratiilor ochiului

AN O RO

Variatiile deplasarilor, vitezelor si acceleratiilor capului

SOTNI T2 W BETDURUETC| gl VIaviavTel



Realizari stiintifice si profesionale

OC li. Comportarea organismului uman la socuri si vibratii
Modelarea comportarii organismului uman intr-un mediu vibrational

deplasarea [mm - viteza [mm/s - acceleratia [mmy/s’]
Sa ? "{"“*!ﬁ" ;; .. : ?

Variatiile deplasarilor, vitezelor si acceleratiilor viscerelui
viteza[mm/s] . acceleratia [rr1mm'd5_'f]_ﬂ__.--~~m,th

20
omega 10 t

20
omega 10 t

deplasarea [mmL T

{DEABILTARES

LScopul cresteriycalitatigvietiy

T
DL Iy = T -
e 1% — ;'i ™ .
00w -
0.2 n
- i 0z
. oz 04
=i ] i i
A, i i S el
A 0™, 0 i
amega 10 omegs Y omegs 10 &l £

LCercetan aplicative inanalizd si
 modelared biosistemelotumane cu

Variatiile deplasarilor, vitezelor si acceleratiilor toracelului

O



Realizari stiintifice si profesionale

Modelarea comportarii organismului uman intr-un mediu vibrational

viteza [mmvs] . acceleratia [mmis]____———_
— h"'\-\.\_ —_— Ly . "--\x\_“

deplasare_@ 1r11m-}-"'“mm

_ -

7

ILvieti

7

Variatiile deplasarilor, vitezelor si acceleratiilor centurii scapulare
deplasarea [drllr_r;uﬂ_ff“um vitezra [mr‘r*u'E_.]ﬂd___,f-F"‘*Hth acceleratia [rT'II'T'I.l'ﬁj__#_,—r“"'“'wx

nAsp T = ~

{DEABILITARES

k= ka3 O ha I

S |

.,

L Scopul cresterirca

&

al
amega |

LCercetanyaplicative iranalizd sy
 modelared biosistemelotumane cu

Variatiile deplasarilor, vitezelor si acceleratiilor membrului suBerigr



LCercetanaplicativeinanalizd sy
 modelared biosistemelotumane cu

LScopul cresteriycalitatigvietiy

{DEABILITARES

s
4
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S |

Realizari stiintifice si profesionale

OC li. Comportarea organismului uman la socuri si vibratii
Modelarea comportarii organismului uman intr-un mediu vibrational

deplasarea [mml——""".__ viteza[mmi's] __——. acceleratia [mms'E.”Lffﬁa‘
- ""‘x._‘_‘ — - — — -

R g

[ S Y S
ey
.

Variatiile deplasarilor, vitezelor si acceleratiilor pelvisului

deplasarea [mml— " viteza[mmis] __————._  acceleratia[mm/s] .
— i T T — ! -

| e (3

0043 0.2

| o1
00z .

0

g 01

] -0.2

0021 s

ey A1
2] e M
ongga 100 Hl 1

Variatiile deplasarilor, vitezelor si acceleratiilor membrelor inferioare

SRS G i it



Realizari stiintifice si profesionale

DC |l. Comportarea organismului uman la socuri si vibratii
Testarea experimentala a comportarii organismului uman la vibratii

ACTUATOR

Sistem de
Comportarea Pompa comanda

fizica
—ji_" e

&
N
Y | -~
i i |
. / | - _
RV L
gy g

re_

R EZA DE ABILITARE

Comporta- Comporta- | J S o
. .r:aa- 5 mentul | i | =5
iziologica e S i J

Stand experimental pentru analiza comportarii la
vibratii a organismului uman

Cul S M ey el Mlailau

Lcercetaryaplicative intanalizd's
 modelared biosistenieloumane cu
Scopul cresteriy calitatigvietis



Realizari stiintifice si profesionale

DC li. Comportarea organismului uman la socuri si vibratil
Testarea experimentala a comportém orgamsmulun uman la \nbratn

g POMPA
;ﬁ HIDRAULICA
o e
g == Em— || 1
ﬁ E 'EH SISTEM DNGITAL iy e 4 — = ] o o
p— 5 - . Al hd b e [ : .'!'.I.ll' L '.- 'l.\
H 22 T L e—— 8
= 3 Ijg = = —— |
. e e o et
? @ : .H:MM Comganiara it L _._I_"g !
- T = | A T e ;
;J - | ! S X
SROE= Q T ——— r ]
® S - e |
Y - O |
- [
O =SB oo ——
j .g .] e 1 2= !:::-cll FE™) 0000
. E O CILNDRU e
N HDquuc Stand experimental pentru analiza comportarii la
9 0 vibratii a organismului uman
=
-
e
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C

LCercetarr aplicative inanalizd si

 modelared biosistenieloumane cu

fcalitatinvietis

LScopul cresteril

=J EZA DE ABILITARESS

<

Realizari stiintifice si profesionale

29

) organismului uman (a socuri si vibratil

DC |l. Comportare

(Wl

Influenta parametrilor:

pozitia subiectului — verticala, inclinata sau sezand - in pozitie verticala subiectul atinge mai
repede frecventa de rezonant3;

pozitia verticala cu mainile pe langa corp sau ridicate — influenteaza in mentinerea echilibrului;

timpul de expunere la vibratii — prin mérirea acestui timp in organism intervine starea de oboseal3,
caz in care rezultatele pot fi eronate;

starea de relaxare a organismului — dacd muschii sunt tensionati, iar subiectul nu este relaxat,
frecventa de rezonanta creste; este si cazul in care subiectul este in pozitie verticala cu mainile pe langa
corp sau ridicate;

refractia oculara — eventualele tulburiri ale refractiei oculare intervin in masuratori prin faptul ca o
ametropie influenteaza acuitatea vizuala, precum si fenomenul de acomodare;

subiectul este incaltat sau descaltat — inciltamintea intervine prin factorul siu de amortizare si
datorita contactului direct pe care-l are cu pardoseala;

conformatia anatomo-fiziologica, indeosebi prin greutatea organismului .

CONT} w_ w AT DL Jdamele VIarTane



Realizari stiintifice si profesionale

UC li. Comportarea organismuiul uman ia socuri Si vioratii

Directii viitoare de cercetare

= ) = v stiind ca cele mai afectate sunt elementele senzoriale si organele interne, dezvoltarea unor
0 K Y ~ “ . . [ . ege W
ﬁ o j modele in care sa fie analizata si comportarea specifica a acestora;
v (=S . _ A - .
'Q '.j = 1 v’ realizarea modelarii unor subiecti in conditii reale de lucru (de exemplu, pentru cei ce
WV :'1 33 o lucreaza cu scule vibratoare mari, soferi ai unor autovehicule cu motoare foarte puternice,
< - .
;:? U= :} lucratori pe vapoare etc.);
< = N = .. .
= j w5 v"  modele de expunere la vibratii din domenii de frecvente mai inalte sau cu amplitudini mai
N = mari;
o ZRog ’
—=, ' - e . . .e . . .
% a '8 e v"  modelarea comportérii unor subiecti cu probleme locomotorii sau alte afectiuni medicale;
T 7o) ]
- - O L" v’ realizarea unor standuri experimentale care s3 permita inregistrarea cu acuratete a
3 « 1 = o - . o . .
3 = raspunsurilor biologice ale subiectilor;
q v fn
g y § v/ maésurarea capacitiva a deplasarilor ce apar in diferite puncte critice ale organismului uman
< 3 . 3 LX)
8 't:j . supus socurilor si vibratiilor.
-
-
L=

COTTTdr M SarpuDanmelayviarianc



Realizari stiintifice si profesionale

OC lll. Sisteme mecatronice pentru reabilitare medical

Al

¢ Proiect de cercetare exploratorie PN-II-PCE, Program IDEI, cod ID_147, \

g . contract nr. 327/1.10.2007 - Contributii la analiza, modelarea si
> Yy AR simularea sistemelor mecatronice moderne destinate recuperirii
Q 5 ,3 cercetare medicale
-‘aj = a | ¢ Proiect CEEX 694 (2006-2008) — MERVI - MEdiu colaborativ de
c § = Realitate Virtuala pentru planificarea preoperatorie in ortopedie /
= 8 & if
= a0 s b
ij = ;\4' e e Sistem mecatronic de recuperare locomotorie a membrului inferior,
= =< . ti brevet numarul: RO127002-A0, Derwent Primary Accession Number:
2w LS 2012-D25564 [32]
b= ’a = la) J
= '@ -
CERSE
;a ﬁ - : e R-1.1, R-1.2, R-Il.4, R-11.10, R-11.12, R-II.13, R-1I.15, R-11.18, R-11.25, R-111.10, R-1V.2,
g E ’-{ Lucrari R-1V.4, CiI-1.3, CI-1.4, CI-1.5, CI-I.6, CI-1.7, CI-1.8, CI-1.9, CI-1.10, CI-II.5, CI-1I.6, CI-II.7,
ﬁ - stiintifice CI-11.8, CI-11.9, CI-11.17, CI-l1.21, CI-IV.1, CI-IV.2, CI-IV.10, CI-IV.13, CI-IV.35, CI-
g ® . . 1V.36, CI-IV.49.
5] % J
=
:

h'lh"r' W" w ‘-‘l. ﬂﬂ. h"””;‘l' viariare



Realizari stiintifice si profesionale

DC lll. Sisteme mecatronice pentru reabilitare medicala
T 1 Aspecte necesare privind modelarea dinamicii umane

CICLUL DE MERS

Perioada de sprijin

Perioada de balans

Contactul ncircarea Mijlocul Sprijinul Desprinde- Accelerarea Mijlocul

S : : : Decelerarea
initial sprijinului terminal rea de pe sol balansului

{DEABIIARES

> ]

Locomotia umana
Biomecanica articulatiei genunchiului

LCErceta aplicative i'analizd sy
imodelared bjosistemeloikumane cu
LSCOPU| J(gi:ﬁ;gﬁmnﬁjmnmj

W&w AT U ii‘:""al; Vigviane)



Realizari stiintifice si profesionale

%

. Sisteme mecatronice pentru reabilitare medicala

functia locomotorie.

Tehnici de KINETO- ® Copii cu distrofie neuro-musculara.
masaj TERAPIA

o 8 V3 - - aYeol= A eXe o=

reabilitare neuromotorie.

00 \/ difé dU gvole de d S S dU

Reflexo- Fizio- A s i :
terapia terapia necesita recuperare medicala dupa o accidentare.

{DEABITITARES

s
4
-

OdNe Cdre dU SUrme 2Irve UTE

au nevoie de o tehnica de recuperare a locomotiei

5

sau total posibilitatea de a misca un picior sau o mana

IObiectiveIedecercetareI Sl ol s ey el eilo

Scopul cresterircalitatifvietil

LCercetan aplicative inanalizd si
‘modelared biosistemelokumane cu



Realizari stiintifice si profesionale

-

OC Ill. Sisteme mecatronice pentru reabilitare medicalz
2. Proiectarea si realizarea unui sistem mecatronic pentru recuperarea
medicala a membrului inferior

?j Dale de lesire | M
~ERC IR o H L]
(C =l -vj [ I_-gw ] 1. Motor electric —'— et : - _
‘,E: E Ig 3 T - 4_. 2. Tija superioara SHE;EM | | Comandas | | MFW - Dispostiv
'a 'EE ‘g _:4 [ ]1' \l 3. Tija inferioara - i : J i A '“:.III. :
’::1 ﬁ I—_ 3 SO ';_'.__'1 - 1 4. Chingi pentru I'l-
g N *5 ‘é (A 2B\ ﬁ—-! ' prindere de picior - L o
/ R A\ s\ =
g2 O N TR
=~ oS - V=
EEX
5 \::1 IPrincigiuI de fungionarel
-
T



LCercetayaplicative inranalizdsi
 modelared biosistenieloumane cu

AR

ABILIT/

=
~
ot

0

)
7]
”~

¥

iScopul cresterigcalitatinvietil

Realizari stiintifice si profesionale

B

Samedmcmd rolatie ( XY_PLOT)

e
““Momentul pe axa Z in Cupla de rotatie ( XY_PLOT)

I Modelarea cinematica §i dinamica I

DC lll. Sisteme mecatronice pentru reabilitare med EJT
2. Proiectarea si realizarea unui sistem mecatronic pentru recuperarea
medicald a membrului mferlor N "

Metodica de analiza a sistemelor mecanice prin utilizarea
de softuri MBS, asa cum a fost prezentata in capitolul
anterior, presupune parcurgerea a trei etape: preprocesare
(modelare sistem); procesare (rulare model); postprocesare
(prelucrarea rezultate).

CONT} w w Sc o) Jdamele viariand



Realizari stiintifice si profesionale

DC lll. Sisteme mecatronice pentru reabilitare med EJJ
2. Proiectarea si realizarea unui sistem mecatronic pentru recuperarea
medicala a membrului inferior

Senzori

Picior \ & Calculator PICIOR k
] activ > picior > . comands > > ANTRENAT

) activ
l"“
9 v'Achizitia informatiilor de la senzorii care
= urmaresc piciorul activ si prelucrarea si evaluarea
ﬁ acestora; . .

. . enzor
a v'Comanda a servomotorului de curent continuu “ot

)
7]
”~

. . .. . . . picior 4
care actioneaza articulatia ortezei, bazata pe P —
parametri cinematici ai piciorului activ;
* v'Urmarirea miscarii piciorului antrenat cu ajutorul

unor sisteme senzoriale adecvate si realizarea unor I Comanda ii controlul I
reactii in controlul motorului pentru un sincronism

adecvat al bascularii ambelor picioare.

¥

iScopul cresterigcalitatinvietil

LCercetayaplicative inranalizdsi
 modelared biosistenieloumane cu

CONT} w w Sc o) Jdamele viariand



Realizari stiintifice si profesionale

DC 1. Sisteme mecatronice pentru reabilitare medicala
. Proiectarea si realizarea unui sistem
medicala a membrului inferior

3
@
0
o
=1
o
3,
(g )]
£
o
3
-+
q
c
q
™
0
c
T
o
o
q
o
o

Bloc achizitie Sistem de Motor de
: |—> dezvoltare \4 Iq curent

date amplificare

IMC500 continuu

Interfata

Comanda Interfata : . ~
T Placa
(o1 “Convertor usB seriala Cablu
Cor:;lse;tor 4 4 comandi mcc
y—————N motor
Interfata
USB

 Unitatede
masurare
inertiala MTx

DEABILTARES

/A
)

Structura hardware

TComierior
) I Comanda si controlul I —

iScopul cresterigcalitatinvietil

Unitate de
masurare

inertiala MTx GcI."" wr w - H"\ Jame I: Vie }rere

LCercetanyaplicative iranalizd sk
 modelared biosistenieloumane cu



Realizari stiintifice si profesionale

DC i, Sisteme mecatronice pentru reabilitare medicala
2. Proiectarea si realizarea unui sistem mecatronic pentru recuperarea
medicala a membrului inferior

'ABILITARES

=
~
ot

S TEZA D

LCercetarr aplicative inanalizd si
 modelared biosistenieloumane cu
iScopul cresterigcalitatinvietil

[[ @ I Prototigul virtual '
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Realizari stiintifice si profesionale

DC [ll. Sisteme mecatronice pentru reabilitare medicala
2. Proiectarea si realizarea unui sistem mecatromc pentru recuperarea
medlcala a membrului mfernor .

.

S TEZA DE ABILUTARE

LCercetaraplicativéiyranalizd's
‘modelared biosistemeloumane cu
LScopul cresterifcalitatifvieti




Realizari stiintifice si profesionale

2. Proiectarea si realizarea unui sistem mecatronic pentru recuperarea
~ medicala a membrului inferior

2e-n

JEZA DE ABILITARE

......

Scopulcresterifcalitatigvieti

Cercetary aplicativé i'analizd's
modelared biosistemelogumane cu

Prototipul virtual I

b SN Mt carihsla Mad b



Realizari stiintifice si profesionale

DC [ll. Sisteme mecatronice pentru reabilitare medicala

2. Proiectarea si realizarea unui sistem mecatronic pentru recuperarea
medicala a membrului inferior

Al aplicative intanalizd sl
 modelared biosistenieloumane cu

sScopul cresterir calitatifvietin
S JEZA DE ABILJARE

(lg




Realizari stiintifice si profesionale

-

OC Ill. Sisteme mecatronice pentru reabilitare medicalz
2. Proiectarea si realizarea unui sistem mecatronic pentru recuperarea

RECUPERARE

| Date de iesire l

Software
Senzori

Date de intrare —) /‘% G (SMTx)

Senzon Modul eIectronlc de
SMTx comanda si control PICIOR
ANTRENAT

PICIOR ;
| Motor de actionare ' DISpOZItIV ortotic I
) - ) ACTIV )
I Testarea s ogtlmlzarea I \_/ ‘ (McC) I ‘ (DORT)

Fc.”"r' w_ w ;‘I;Iﬂkl' hf’li"#l" VIarTane

af aplicative intanaliza si
 modelared biosistenieloumane cu

LScopul cresteripcalitatinvietis
STEZA DEABIUTARES
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Realizari stiintifice si profesionale

-

DC i, Sisteme mecatronice pentru reabilitare medicala
2. Proiectarea si realizarea unui sistem mecatronic pentru recuperarea
medicala a membrului mferlor

e

ic de . wderr [T

{3 Sistem mecatronic de recuperare locomotorie pentru membrul inferior oo [ e iy M o e Metoda de secupscare 1.2
Recuperare pacienti  Administrare  Despre program _ Exit

Sistem mecatronic de
recuperare locomotorie pentru

Exit [ Send Program @

% 4 =
et e
v - Y
o
q ¥
p = S i
O = ";’ ] membrul inferior PEICIRE)
¢ -»  — # -
-.‘ ::‘y\ ﬂ i 13 Sistem mecatronic de recupérare locomatone pentry Mmerbrul inferic. L e, ]ﬁ CommPortPere_rh:s- &
> s @ - | [Propeties |
= = ~
= Poct  |COM2 -
h @ i | N 0 | e
<l > :
g - g‘ 3 = . Mt Speer - Echo o]
) s 9600 - & O  On
.‘.:1 a D ‘q Universitatea Transilvania din Brasov 0108 ﬂ
g m l: ‘1 Facultatea de Inginerie Mecanica @ _o- i:: ; Proprietss comuricate: o 258071 £ C Drafsraces Flow Contral
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a Data Bis: |8 - ¥ Mone
T 4= § a " Honsoll
o) e '@ - Paty  [Now = || - mre
- - TS
¥ = S N Programe de L e
3 3 — L recuperare
» Q = ' ‘
) ‘® v Fropuietat comanicae: [E0H 28800nE1 £ Fl-l
. E ) |——LXBUDU.FFFFD
~RC Figiere
Q e
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Realizari stiintifice si profesionale

J

()

DC i, Sisteme mecatronice pentru reabilitare medicalz
2. Proiectarea si realizarea unui sistem mecatronic pentru recuperarea
medlcala a membrului inferior

unghi mic

GYROZ

TIMP, [s]

2 cicluri
unghi mic si mare

iy aplicativa inranalizd s
 modelared biosistenieloumane cu

1000000 Ak
800000 f
500000 _5‘ ’E |
400000 + -
W 200000 t } i
K T
2

400000 +
500000

200000 41050,91,31,22126293,33,74,1 45495357 6165692322 8,185 agn; 9,2

300000 -+
1000000 -+
-1200000 -

TIME 5]

!Testarea ii ogtimizarea I Cul S M ey el Mlailau

Scopullcresterrcalitatinyietis
STEZA DEABILTARES
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Realizari stiintifice si profesionale

DC i, Sisteme mecatronice pentru reabilitare medicala

3. Concluzii si directii viitoare de cercetare

e

v Sistemul functioneaza pe principiul recuperarii medicale prin kinetoterapie (terapie prin
miscare) si presupune antrenarea piciorului cu probleme locomotorii pe baza unui program
de recuperare creat pornind de la miscarea naturala a piciorului sanatos.

» Sistem mecatronic de recuperare locomotorie pentru membrul inferior este un sistem
deschis din punct de vedere al posibilitatilor de dezvoltare.

e Chiar daca la acest moment copierea miscarilor piciorului sanatos se face offline, pe baza
unor fisiere cu informatii inregistrate anterior, se poate concepe o versiune superioara a
programului, care sa integreze citirea in timp real a informatiilor de la senzorul XSens si
care sa comande tot in timp real a miscarile ortezei.

,
7
n

* Alte posibilitati de imbunatatire a sistemului se pot face dupa ce se testeaza
experimental pe un subiect cu probleme reale (de exemplu o persoana paraplegica).

¥

LCercetanyaplicative iranalizd sk
modelared biosistemeloumane cu
iScopul cresterigcalitatinvietil

| DE ABILITARESS
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LCercetarraplicativeiyranalizd S
‘modelared biosistemeloumane cu

'scopul cresteril calitatigvietis

STEZA DE ABILITARE

e

Planuri de evolutie si dezvoltare a carierei

. Activitatea didactica

Omartie 2003 — prezent:

Con-ferentiar universitar
‘ Prezentl O
m

artie 2000 - martie 2003:
Sef de lucrari

Omartie 1996 — martie 2000: l Perspectiva I

Asistent universitar

Grade didactice

. . Profesor universitar
martie 1994 — martie 1996:

Preparator

rotombrie 1992 - martie 1994:
Cadru didactic asociat

Sl ot g Saiay Sadhaly Wl
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LCercetarr aplicative inanalizd si

 modelared biosistenieloumane cu

fcalitatinvietis

LScopul cresteril

\BILITARESS

A
s /-

STE/ADE

D
o}
-
c
—
Q
()
M
<
=2
c
—
()
g
Q.
M
™
<
O
~
b}
-
M
b
0
Q
-
M
q
L

| Prezentl
Manuale:

Barbu, D.M. Metode numerice in inginerie:
baze teoretice, Tipografia Universitatii
»Transilvania” din Brasov, 2003;

Barbu, D.M. Tehnologii de montaj si
adaptare ochelari, Editura Universitatii
yTransilvania” din Brasov, 2003; ISBN 973-
635-131-9;

Barbu, D.M. Analiza si modelarea functiei
vizuale, Editura Universitatii ,Transilvania”
din Brasov, 2003; ISBN 973-635-130-0;
Barbu, D.M. Metode numerice. Aplicatii in
MathCAD, Editura Gr.T. Popa UMF lasi, ISBN
973-606-544-438-6, editie electronica, lasi,
2017.

'j\
£
~
—
~
(1))
g
(v
(W)
-
(-
(1))
)
~
-
”‘(

Discipline predate:

Optometrie — 1 OPTO;

Metode numerice — Il MT, OPTO si IMED;

Optica geometrica — Il OPTO;

Tehnologie de montaj ochelari si dispozitive optice — Ill OPTO;
Aparate de antrenament si recuperare vizuala — 1ll OPTO;
Lentile de contact — IV OPTO;

Echipamente de tehnica optometrica — IV OPTO;
Componente optometrice si instrumentar medical — IV OPTO;
Sisteme optice computerizate — IV OPTO si IMED;

Ingineria protezarii — IV IMED;

Sisteme complexe de investigare oculara — Il SMIM (master).

Invitati speciali:

Dr. Istvan Sisak
Optom.ing. Gyury Bodi
Dr. lonut Costache

Dr. George Huttman

Fc.”"r' w_ w ;‘I;Iﬂkl' hf’li"#l" VIarTane



LCercetan aplicative inranalizd sl
 modelared biosistenieloumane cu

3

391

atiLVvi

\ DE ABILITARESS

]
”~

LScopul crestencall
JEZ

Planuri de evolutie si dezvoltare a carierei

Discipline si manuale

I Perspectivd I

Adaptarea permanenta a programelor analitice ale disciplinelor predate in functie de evolutia
tehnologiei si de cerintele de pe piata muncii;

Editarea cursurilor incepute si in curs de finalizare:
* Lentile de contact;
* Antrenament ocular si recuperare vizuala (Partea I. Tehnici; Partea alla. Aparate),

* Proteze si orteze oculare;
Finalizarea celei de-a doua editii a cursului de Tehnologii de montaj ochelari;

Implicarea firmelor mari din domeniul Optometriei in actualizarea informatiilor prezentate la
curs (informatii care, adesea, nu sunt disponibile in mod public);

Modernizarea tehnicilor de predare punand accent pe partea aplicativa a informatiilor predate;

Continuarea implicarii specialistilor din domeniu prin prezentari ce au intotdeauna o mare priza
la studenti.

h'lh",' W' w ‘-‘l. ﬂﬂ. h"lhli‘;“' “i"ﬁl'lh J



Planuri de evolutie si dezvoltare a carierei

\11(

. Activitatea didactic

(1))

J

Activitati didactice aplicative

I; Prezentl

v Dezvoltarea Laboratorului de optica si tehnica optometrica:

C

 Standuri de optica si echipamente optice (teste pentru vederea binoculara si antrenament
vizual, echipamente mecatronice pentru persoanele cu vedere slaba, stand de incercare a
ramelor de ochelari, proteze locomotorii etc.)

* intreaga linia de necesara pentru montajul ochelarilor (inclusiv trei aparate automate de
montaj),

[CalitatiLvieti

LScopul cresteril

* Aparate de evaluare vizuala (autorefractometru, biomicroscop, tonometru cu contact,
ambliofor)

g

=J EZA DE ABILITARESS

* Aparate si echipamente de antrenament ocular (sinoptofor).

* Materiale consumabile absolut necesare in desfasurarea activitatilor aplicative: truse de
lentile de contact si materiale auxiliare; lentile de ochelari si rame;

LCercetarr aplicative inanalizd si

* Materiale auxiliare necesare in montajul ochelarilor.

F‘Ii”r» w w ‘-‘I;iﬂilx i-".ii“'#l; VIarTane
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LCercetan aplicative inranalizd sl
 modelared biosistenieloumane cu

et

i

At}
{ DEABILITARES
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”~

LScopul crestencall
JEZ

<

Planuri de evolutie si dezvoltare a carierei

Activitati didactice aplicative

I; Perspectiva I

Finalizarea si editarea indrumarelor de laborator pentru urmatoarele discipline:
* Tehnologie de montaj ochelari si dispozitive optice — Il OPTO;
* Aparate de antrenament si recuperare vizuala - 1ll OPTO;
* Lentile de contact — IV OPTO;

Finalizarea cartii de Probleme de optica geometrica, necesara desfasurarii activitatilor de
seminar ale respectivei descipline;

Realizarea celei de-a doua parti Metode numerice. Aplicatii in Matlab;

Achizitia unor echipamente noi, moderne, care sa permita studentilor familiarizarea cu cele mai
noi tehnologii;

Punerea la dispozitia studentilor a cataloagelor actualizate ale firmelor producatoare;

Achizitia celor mai noi produse software necesare atat pentru disciplina Metode numerice
(Matlab, Mathcad), cat si pentru cele cu profil optometric (Oslo, Zemax, Dorsoft etc.).

h'lh",' W' w ‘-‘l. ﬂﬂ. h"lhli‘;“' “i"ﬁl'lh J



Cercetarr aplicative i analizd i
modelared piosistemelogumane

1)

fviet

]

alitat

Scopul cresteril

ARE

SILLI/

Al

| DE

JEZA

J ’e" rrll,“lf: 1=} f‘Jf:r*‘r:.

Coordonare lucrari de finalizare a studiilor

| Prezentl

v

v
v
v

Coordonarea a minimum 10 proiecte de diploma pe an la programele de studii de la
licenta (OPTO si IMED) si 2-3 la disertatie (SMIM);

Prezentarea unor lucrari selectate la AFCO si SCSS;

Prezentarea unor lucrari exceptionale la manifestari nationale si internationale;
Teme cu aplicabilitate practica in firmele de profil sau cu scop educational.

Barbu D.M.; Plesa I.M. Techniques and Optometric Tools for Visual Training in Strabismus for Preschool Children, The
5th IEEE International Conference on E-Health and Bioengineering (EHB 2015), lasi, Romania, November 19-21, 2015;

paper 293.

Barbu D.M.; Vitelariu A.L. Optometric Testing for Binocular Vision in Preschool Children, The 5th IEEE International
Conference on E-Health and Bioengineering - EHB 2015, lasi, Romania, November 19-21, 2015; paper 294.

Barbu, D.M.; Bulmaga, M.G. Simulation Method for Color Vision on Drivers by Inducing Visual Stress, Acta Technica
Corviniensis - Bulletin of Engineering Hunedoara, 9.3 (Jul-Sep. 2016); pp. 97-102.

Barbu, D.M. Visual Field Evaluation Method of the Automobile Drivers in Traffic, Annals of the Faculty of Engineering
Hunedoara - International Journal of Engineering, Aug. 2016, Vol. 14 Issue 3, pp. 163-168.

COMTATPATIENCEY DUDECI VI EriETe



Planuri de evolutie si dezvoltare a carierei

. Activitatea didac

Coordonare lucrari de finalizare a studiilor

| Perspectivé'

= Y
ﬁ 5 .:'ﬁ v Identificarea unor teme de actualitate, care sa reflecte necesitatile directe ale firmelor de
TD? 5 »; profil;
S o o AT . . . . U T -
C :1 13 oc v Participarea la diverse manifestari stiintifice studentesti;
ENOR. S BT
¢ - v . . e A o . N
23, o= = v Promovarea lucrarilor care au obtinut rezultate remarcabile in diverse medii economice;
« -‘ Ll p—
> h - b . ~ —d .o - ~ L] o - e
SROF=8- v Prezentarea rezultatelor deosebite, gisite impreuna cu studentii, la manifestari stiintifice
ol - - q . A . . e
5 2 Q _11 importante sau publicarea lor in diverse reviste si jurnale;
o= . )
% ;‘2 3 :L] v" Indrumarea studentilor spre activitatile de cercetare, dezvoltarea spiritului inovator,
o - @
- - tg indemnul de a urma un program de master si apoi de a face un stagiu de doctorat.
cRORShe
FE
[
g 3
Chole
-
-
T
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Planuri de evolutie si dezvoltare a carierei

. Activitatea didactica

—— B Activitati conexe celor didactice

-?‘ J_{ = v' Coordonarea activitatilor studentesti prin programul european Erasmus / Erasmus +
_ﬁ‘, g & * Pentru mobilitati de studii: Vvia University College, Danemarca, Friedrich-Alexander-Universitat Erlangen-Nurnberg, Germania,
'a E a’ Universitat Politécnica de Catalunya (UPC), Barcelona, Spania, Centennial College, Toronto, Canada, Université de technologie Belfort-
= - 1‘;»1 L] Montbéliard, Franta.
. S~ (T ‘?,“l’ * Pentru mobilitatile de practica: Institute of Biomedical Engineering, Bogazici University, Istanbul, Turcia; Institut fur
5 -EH = : Experimentelle und Klinische Pharmakologie und Toxikologie - Friedrich-Alexander-Universitat Erlangen-Nurnberg, Germania; Dr. med.
4 5= George Huttmann, Traunreut, Germania; DST DraxImaier Systemtechnick GmbH, Germania; RHP — Technology GmbH & Co. KG,
:41 ﬁ A0 Austria; PIA — Preh Innovative Automation, Germania; Euro-Optic LTD., Ungaria; Augenarzt Robert A. Serester, Donaustauf, Germania;
g m - i‘ Contact Lens Center Due G, Terni, Italia; Istanbul Aydin University, Turcia; Fielmann AG & Co. OHG, Germania.
: ) s
—| a "“2‘ :‘} v' Participarea cu studentii la diverse manifestari de profil din tara
Q 3 '_'? ?!1] * Salonul National de Optica si Optometrie;
- ﬁ hj = * Congresul de Contactologie, Sibiu, noiembrie 2016;
@ ‘ '? , * Manifestare CISCO ce s-a desfasurat in mai 2013 la Bucuresti;
g c a * Deschiderea programului de e-learning oferit de The Association of British Dispensing Opticians (ABDO),
5 % w Marea Britanie pentru Romania, in noiembrie 2013.
()
= v' Alte activitati cu studentii (tutoriat si activitati de orientare in cariera)
T



Planuri de evolutie si dezvoltare a carierei

, Activitatea didacticz

Activitati conexe celor didactice

Perspectivél

“w 9 .
Y 5 '53 » Convingerea a cat mai multi studenti de a accesa o bursa Erasmus+, pentru a vedea din
'—ﬁ = 5= aceasta o posibilitate extraordinara de dezvoltare personala si profesionala;
» = T
- . e 11 a q Q 0.0 a0 O o q q
© ~ 13 ~ » In acelasi program, atragerea studentilor strdini de a veni si a studia in universitatea
-4 A4 L (v
C % = e noastra;
- < -
J ™ - . . _ . Mttt aten ettt .
g = éj = » Deschiderea unor noi acorduri bilaterale cu universitati si institutii din Europa si nu
< ) S— . . . - d . d 3 .
— % =< numai, pentru a le oferi studentilor o mai mare gama de oportunitati de a merge si a
RO . N L e xas —_
§ 3 = = studia sau a face practica in institutii de prestigiu prin programele de mobilitati ce exista
® S o
% = 3 N sau vor aparea;
> - ) - - .
@ =g » Participarea cu studentii la diverse manifestari stiintifice si implicarea acestora in
g ] ol activitatile mediului economic de profil;
[
Ej :P ;“3 » Continuarea si perfectionarea activitatilor de tutoriat si orientare in cariera.
S
-
-
T
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Il. Activit

Domenii de competenta

i Biomecanica, proteze si
Aparate, tehnici si orteze, sisteme inteligente de
tehnologii optometrice si reabilitare medicala

de inginerie medicala

Modelare numerica si
simulare in inginerie [' P

e Titlul tezei: Analiza si modelarea functiei vizuale

e Conducator stiintific: Prof.dr.ing. Sergiu T. Chiriacescu
e Domeniul de cercetare: Inginerie mecanica

e Data sustinerii: 22.01.2003

¢ Titlul de doctor inginer obtinut in baza Ordinului Ministerului Educatiei si
Cercetarii nr. 3896 din 24.04.2003, cu distinctia Magna Cum Laude

¢ Diploma Seria C, nr. 0004727

{DEABILITARES

s
4
-

S |

LCercetayaplicativa inranalizd st
modelared biosistemeloumane cu
LScopul cresteriycalitatigvietiy
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Publicatii

v Carti / Capitole de carti:
* Monografii de specialitate internationale — 2 Perspectiva
* Monografii de specialitate nationale — 6
v Articole in reviste:
* Reviste indexate ISI - 5 . . ..
* Reviste indexate in alte BDI — 28 pairtu.:l.parea la ma.nllfest.arl
* Reviste romanesti recunoscute de CNCSIS categoria B+ stu‘r‘m.flcevc!evprestlglu el
. tara si strainatate.
neindexate BDI - 12
* Reviste romanesti recunoscute de CNCSIS cotate B - 4
v Articole publicate in volume ale conferintelor internationale:
* Conferinte internationale indexate ISI — 16
* Conferinte internationale indexate BDI — 21
* Conferinte internationale cu comitet de recenzori - 10
* Alte tipuri de conferinte nationale/internationale — 58
v'Brevet de inventie - 1

Publicarea in reviste cu
factor de impact si

L DEABILITARES

y
/]
L~

S |

LCercetarr aplicative inanalizd si
iScopul cresterigcalitatinvietil

modelaréed biosistemelokUmane cu

COTTTAUT? U)a BarouDamelayviariarne
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Proiect de cercetare exploratorie PN-
1I-PCE, Program IDEI, cod ID_147,

contract nr. 327/1.10.2007 - y / I \
Contributii la analiza, modelarea si/ o
simularea sistemelor mecatronice #Granturi /
moderne destinate recuperarii | proiecte
medicale; <L nationale -
Grant AT, Tema 1, Cod 133, Contract membru al
27684/14.03.2005 si _ echipei -13
A1/GR106/19.07.2006 - Analiza,

modelarea si simularea comportarii \ ’

organismului uman intr-un mediu
poluat de socuri si vibratii cu implicatii
in protezarea si ortezarea oculars;
Grant AT, Tema 1, Cod 423, Contract
33253/25.06.2003 si
33369/29.06.2004 - Contributii la
analiza si modelarea functiei vizuale in
vederea protezarii si ortezarii;
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/Proiect de _
cercetare cu I Persgectivé I
terti-1

Institute of Biomedical
Engineering, Bogazici
University, Istanbul,

Turcia; Institut fur
Experimentelle und

\ Klinische Pharmakologie
. und Toxikologie -
Grar!tur' / { : Friedrich-Alexander-
proiecte | Universitat Erlangen-
nationale — : Nurnberg, Germania
director - 3 ' Institutul Facultatii de
Optica al Universitat
Politécnica de Catalunya
1~ (UPC), Barcelona, Spania.
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Alte activitati conexe

Participarea la diverse tipuri de manifestari stiintifice l—lp"eze"t

nationale sau internationale (S.U.A, Austria, Croatia,
Italia, Grecia, Egipt, Spania, Bulgaria si altele).

e

=,
)
-
g}’ 3 La o parte dintre ele autoarea a fost chairman sau a

T . . N . e
:‘ s participat ca membru in comitetul stiintific. Atragerea de fonduri pentru participarea la
© : Dupa anul 2005, participarea ca evaluator manifestari stiintifice viitoare de prestigiu,
% » alproiectelor de cercetare stiintifica ale unde pot fi intalnite personalititi in domeniu si
;3, =)  CNCSIS sau CEEX. porni noi colaborari.
;-.2 ;:] Participareain echipa ARACIS de evaluare a  Participarea ca reviewer la diverse conferinte sau
— # unitatilor de invatamant superior. reviste si jurnale ce corespund domeniilor proprii de
§ competenta;

Revenirea la activitatea de evaluare a proiectelor de

I‘ Perspectiva I cercetare si ca expert ARACIS.

« .”” w w -‘..hul. h'.IMIFI. .“.|M.'h .

LCercetan aplicative inranalizd sl
 modelared biosistenieloumane cu
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lIl. Implicarea in activitati organizatorice

Participarea ca membru in Consiliul facultatii;
Organizarea concursurilor de admitere;
Organizarea examenelor de final de studii;

Coordonarea in 2016 a Sesiunii cercurilor stiintifice studentesti (SCSS) si a Absolventii in fata
companiilor (AFCO);

Participarea la diverse actiuni de promovare a facultatii: Ziua portilor deschise si Scoala altfel;
Promovarea programului de studii Optometrie la Salonul National de Optica si Optometrie;
Elaborarea materialelor promotionale ale programelor de studii arondate;

Responsabil al Laboratorului de optica si tehnica optometrica din sala DI2;

Participare la activitatile de autorizare provizorie sau acreditare ale programelor de studii de
licenta arondate.

&Gli“ w w ‘-‘l'.miix i-‘;ii“’;“; “lt'ir‘ll"lil;i



Va multumesc pentru atentie!
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Nimic nu este mai frumos decdt ceea ce ai primit in
tinerete sa oferi mai departe celor care doresc sa
urmeze aceeasi cale.
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