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1 - Résumé

Il est suggére que la thérapie par
traitements vibratoires peut grandement
alder a activer les muscles, a les rendre
plus forts et flexibles, ainsi qu'a

augmenter la proprioception en géneral
et atténuer la douleur.

Cette conception étant un projet de
genie électrique, notre objectif n'est pas
de démontrer [lefficacité de ce
traitement, mais plutot d'elaborer un
produit destiné a son application en
collaboration avec la cliniqgue Neuractiv
de Trois-RIvieres.

2 - Problématique

= Remplacer l'appareil existant qui est trop colteux et
gui n'offre pas assez de fonctionnalites.
Concevoir un appareil adapté aux besoins du client.
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3 - Objectifs

Controler la vitesse et la force des vibrations.

Mesurer la distribution de poids du patient.

Controler I'appareil par un écran tactile et par une
application iPad.

Extraire des donneées pertinentes du traitement.
S’affranchir de I'alimentation électrique filaire.
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4 — Schéma de fonctionnement du systeme
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5 —Principe mécanigue (masses déecentrées)
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6 — Eléments a venir
= |ntégration mecanique.

= Suivi des traitements dans I'application iPad.

= Ajustements de l'asservissement.
= Production du circuit imprime.
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