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	ΠΕΡΙΕΧΟΜΕΝΟ - ΣΚΟΠΟΣ

	Το CDC εκτιμά ότι σχεδόν 2,2 εκατομμύρια ηλικιωμένοι βρίσκονται σήμερα σε αναπηρική καρέκλα. Οι χρήστες αυτών των αμαξιδίων πάσχουν συχνά από μια σειρά κοινών περιοριστικών παθήσεων που επηρεάζουν το πεπτικό, αναπνευστικό, και κυκλοφορικό. Πολλές από αυτές τις παθήσεις οφείλονται στο συνδυασμό έλλειψης κίνησης και σταθερής πίεσης που ασκείτε σε συγκεκριμένα σημεία του σώματος για μεγάλο χρονικό διάστημα. Αυτό συμβαίνει επειδή οι χρήστες δεν είναι πολλές φορές σε θέση να αναγνωρίσουν, να επικοινωνήσουν ή να προσαρμόσουν ανεξάρτητα το σώμα τους όταν ασκείται υπερβολική πίεση σε μια συγκεκριμένη περιοχή. 
Αυτή η ερευνητική εργασία θα εξερευνήσει τον σχεδιασμό και έλεγχο ενός ένθετου ρομποτικού μαξιλαριού για αναπηρικά  αμαξίδια που με την χρήση δυναμικών μερών θα υποβοηθά τη στάση του σώματος ώστε αυτόματα να ενεργοποίηται η κίνηση του χρήστη, προκειμένου να αποτραπεί η εμφάνιση κοινών παθήσεων και πληγών λόγου πίεσης. Το ρομποτικό αυτό μαξιλάρι θα κάνει χρήση καινούργιων μεθοδολογιών (χρήση soft robotics) και θα πρέπει να προσαρμόζει σε αναπηρικά αμαξίδια έχοντας βάρος λιγότερο από 2 κιλά. Η ρομποτική συσκευή πρέπει να μπορεί να υποστηρίξει οποιοδήποτε βάρος χρήστη μεταξύ 40 και 150 κιλών καθώς επίσης θα πρέπει να υποστηρίζεται απο μια διάταξη αισθητήρων προκειμένου να εντοπίζονται σε πραγματικό χρόνο με ακρίβεια και αποτελεσματικότητα τα σημεία το μέγιστων πιέσεων. Με βάση τα δεδομένα που συλλέγονται από την επιφάνεια του μαξιλαριού, η ρομποτική διάταξη θα προσαρμόζει τα δυναμικά της μέρη ώστε να μειώσει την πίεση. Η προσαρμογή του χρήστη με αυτόν τον τρόπο θα ανακουφίζει τη συνεχή πίεση ενός σημείου και θα βοηθά στην αύξηση της ροής του αίματος μέσω της φυσικής κίνησης, μειώνοντας τον κίνδυνο πολλών ασθενειών του χρήστη και επιτρέποντας την επούλωση πληγών. 


	ΤΕΚΜΗΡΙΩΣΗ ΤΟΥ ΜΕΤΑΠΤΥΧΙΑΚΟΥ ΕΠΙΠΕΔΟΥ ΤΗΣ ΕΡΓΑΣΙΑΣ 

	Η διπλωματική εργασία περιλαμβάνει την ανάλυση του προβήματος, τον καινοτόμο σχεδιασμό του soft ρομποτικού συστήματος που θα απαρτίζεται από τα μηχανολογικά και ηλεκτρονικά του μέρη, την επιμέρους μηχανολογική ανάλυση μέσω θεωριών αλλά και πειραματικών διατάξεων, καθώς και το αυτόνομο έλεγχο του σε ρεαλιστικές συνθήκες. 



	ΑΠΑΙΤΟΥΜΕΝΕΣ ΓΝΩΣΕΙΣ

	Άριστη γνώση :  μηχατρονικής-ρομποτικής, μηχανολογικού σχεδιασμού, προγραμματισμού μικροελεγκτών, αισθητήρων, ηλεκτρονικών κυκλωμάτων, αγγλικών 

	Καλή γνώση : μηχανικής υλικών, matlab ή αντίστοιχο, σχεδιασμού πειραματικών διατάξεων, πεπερασμένων στοιχείων



	ΜΕΣΑ ΠΟΥ ΘΑ ΧΡΗΣΙΜΟΠΟΙΗΘΟΥΝ

	Χώρος υλοποίησης / Εξοπλισμός :  Εργαστήριο Συστημάτων Ελέγχου και Ρομποτικής

	Αναλώσιμα: Μικροελεγτής, ηλεκτροπνευματικές βαλβίδες, θερμοκολλητικό μεβρανών, καλώδια, εύκαπτοι σωλήνες, μεμβράνες θερμοκόλησης (TPU), σύνδεσμοι σωλήνων. 

	Εκτίμηση κόστους αναλωσίμων : 200-300 ευρώ 
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