


10 
 

İSTEMLER 

 

1. Buluş, hastaların biyomekanik ölçümlerini kullanan teşhis ve tedavi amaçlı fizik tedavi ve 

rehabilitasyon robotları (2) için bir yapay zekâ tabanlı algoritma olup, özelliği; sistemde veri 

iletişimini sağlayan, robottan (2) ve sistemin içerdiği diğer çevre birimlerden aldığı bilgileri 5 

kullanarak eklem hareket açıklığı ve/veya kuvvet/tork eksiklik teşhisini yapan yönetim birimi 

olan merkezi işlem birimi (3) içermesidir. 

 

2. Buluş, istem 1’e göre fizik tedavi ve rehabilitasyon robotları (2) için bir yapay zekâ tabanlı 

algoritma olup, özelliği; sistem kullanıcısı tarafından ilgili hastanın profil bilgileri ve/veya 10 

fiziksel bilgilerinin sisteme girildiği kullanıcı birimi (1) içermesidir.  

 

3. Buluş, istem 2’ye göre fizik tedavi ve rehabilitasyon robotları (2) için bir yapay zekâ tabanlı 

algoritma olup, özelliği; sistemin teşhis işlemini gerçekleştirebilmesi için sisteme verisi girilen 

sağlıklı insanlara ait biyomekanik parametrelerin yer aldığı sağlıklı insan veri tabanı (4) 15 

içermesidir. 

 

4. Buluş, istem 3’e göre fizik tedavi ve rehabilitasyon robotları (2) için bir yapay zekâ tabanlı 

algoritma olup, özelliği; sağlıklı insan veri tabanındaki (4) bağımlı değişkenler üzerinde etkili 

olan bağımsız değişkenleri belirleyen korelasyon analizi ünitesi (5) içermesidir. 20 

 

5. Buluş, istem 4’e göre fizik tedavi ve rehabilitasyon robotları (2) için bir yapay zekâ tabanlı 

algoritma olup, özelliği; korelasyon analizi ünitesinden (5) gönderilen seçilmiş bağımsız 

değişkenler ile bağımlı değişken arasındaki matematiksel ilişkiyi kuran denklemlerin  

katsayılarının yer aldığı katsayılar matrisini hesaplayan regresyon analizi ünitesi (6) 25 

içermesidir.  

 

6. Buluş, istem 5’e göre fizik tedavi ve rehabilitasyon robotları (2) için bir yapay zekâ tabanlı 

algoritma olup, özelliği; merkezi işlem biriminden (3) gelen hasta profil bilgileri ve/veya 

fiziksel bilgilerini ve regresyon analizi ünitesinden (6) gelen katsayılar matrisini kullanarak 30 

istenen biyomekanik parametreleri belirleyen biyomekanik parametre çıkarım ünitesi (7) 

içermesidir. 

 

7. Buluş, istem 6’ya göre fizik tedavi ve rehabilitasyon robotları (2) için bir yapay zekâ tabanlı 

algoritma olup, özelliği; merkezi işlem birimi (3) tarafından teşhis edilen kuvvet/tork & EHA 35 

eksiklik yüzdeleri ve biyomekanik ölçümlerine göre egzersiz tipi ve parametrelerini belirleyen, 
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egzersiz türlerinin ve bu egzersizlerin hangi durumlarda uygulanacağının bilgisinin yer aldığı 

terapatik egzersiz veri tabanı (8) içermesidir. 

 

8. Buluş, istem 7’ye göre fizik tedavi ve rehabilitasyon robotları (2) için bir yapay zekâ tabanlı 

algoritma olup, özelliği; her bir sette uygulanması gereken eklem hareket açıklığı ve kuvvet 5 

değerlerinin yer aldığı terapatik egzersiz veri tabanı (8) içermesidir. 

 

9. Buluş, istem 7’ye göre fizik tedavi ve rehabilitasyon robotları (2) için bir yapay zekâ tabanlı 

algoritma olup, özelliği; egzersiz türü ve parametrelerine göre uygun kontrolcüyü seçip gerekli 

tork değerlerini hesaplayarak motor sürücülerine gönderen konvansiyonel kontrolör (9) 10 

içermesidir. 

 

10. Buluş, istem 8’e göre fizik tedavi ve rehabilitasyon robotları (2) için bir yapay zekâ tabanlı 

algoritma olup, özelliği; sistemin bahsedilen birimlerinde yer alan tüm verilerin tutulduğu, 

internet üzerinden erişilebilen bulut veri tabanı (11) içermesidir. 15 

 

11. Buluş, istem 9’a göre fizik tedavi ve rehabilitasyon robotları (2) için bir yapay zekâ tabanlı 

algoritma olup, özelliği;  hasta, uzman ve robot arasındaki iletişimi gerçekleştirmek üzere 

mobil uygulama (10) içermesidir. 

 20 

12. Buluş, sistemde veri iletişimini sağlayan, robottan (2) ve sistemin içerdiği diğer çevre 

birimlerden aldığı bilgileri kullanarak eklem hareket açıklığı ve/veya kuvvet/tork eksiklik 

teşhisini yapan yönetim birimi olan merkezi işlem birimi (3), sistem kullanıcısı tarafından ilgili 

hastanın profil bilgileri ve/veya fiziksel bilgilerinin sisteme girildiği kullanıcı birimi (1), 

sistemin teşhis işlemini gerçekleştirebilmesi için sisteme verisi girilen sağlıklı insanlara ait 25 

biyomekanik parametrelerin yer aldığı sağlıklı insan veri tabanı (4), sağlıklı insan veri 

tabanındaki (4) bağımlı değişkenler üzerinde etkili olan bağımsız değişkenleri belirleyen 

korelasyon analizi ünitesi (5), korelasyon analizi ünitesinden (5) gönderilen seçilmiş bağımsız 

değişkenler ile bağımlı değişken arasındaki matematiksel ilişkiyi kuran denklemlerin  

katsayılarının yer aldığı katsayılar matrisini hesaplayan regresyon analizi ünitesi (6), merkezi 30 

işlem biriminden (3) gelen hasta profil bilgileri ve/veya fiziksel bilgilerini ve regresyon analizi 

ünitesinden (6) gelen katsayılar matrisini kullanarak istenen biyomekanik parametreleri 

belirleyen biyomekanik parametre çıkarım ünitesi (7), merkezi işlem birimi (3) tarafından 

teşhis edilen kuvvet/tork & EHA eksiklik yüzdeleri ve biyomekanik ölçümlerine göre egzersiz 

tipi ve parametrelerini belirleyen, egzersiz türlerinin ve bu egzersizlerin hangi durumlarda 35 

uygulanacağının bilgisinin yer aldığı terapatik egzersiz veri tabanı (8), egzersiz türü ve 
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parametrelerine göre uygun kontrolcüyü seçip gerekli tork değerlerini hesaplayarak motor 

sürücülerine gönderen konvansiyonel kontrolör (9), hasta, uzman ve robot arasındaki iletişimi 

gerçekleştirmek üzere mobil uygulama (10) içeren hastaların biyomekanik ölçümlerini 

kullanan teşhis ve tedavi amaçlı fizik tedavi ve rehabilitasyon robotları (2) için bir yapay zekâ 

tabanlı algoritmanın çalışma yöntemi olup, özelliği;   5 

 sistem kullanıcısı tarafından kullanıcı birimine (1) girilen hasta bilgilerinin ve robot (2) 

manipülatörler ile yapılan pozisyon ve kuvvet verisine ilişkin biyomekanik ölçümlerin 

merkezi işlem birimi (3) tarafından alınması, 

 sağlıklı insan veri tabanındaki (4) bağımlı değişkenlerin korelasyon analizi ünitesine (5) 

gönderilmesi, korelasyon analizi yapılarak bağımlı değişkenler üzerinde etkili olan 10 

bağımsız değişkenlerin belirlenmesi ve regresyon analizi ünitesine (6) gönderilmesi, 

 regresyon analizi ünitesi (6) tarafından, seçilmiş bağımsız değişkenler ile bağımlı değişken 

arasındaki ilişkiyi kuran kısmi regresyon katsayılarından oluşan katsayılar matrisinin 

hesaplanarak biyomekanik parametre çıkarım ünitesine (7) gönderilmesi, 

 biyomekanik parametre çıkarım ünitesinin (7), merkezi işlem biriminden (3) gelen 15 

bahsedilen hasta bilgilerini ve regresyon analizi ünitesinden (6) gelen katsayılar matrisini 

kullanarak normalde olması gereken, istenen kuvvet/tork & EHA eksiklik yüzdeleri ve 

biyomekanik ölçümleri belirlemesi ve merkezi işlem birimine (3) göndermesi, 

 merkezi işlem biriminin (3) biyomekanik parametre çıkarım ünitesinden (7) aldığı 

bahsedilen istenen biyomekanik parametre değerlerinden hastanın robot (2) tarafından 20 

ölçülen biyomekanik ölçüm değerlerini çıkararak biyomekanik parametrelerinin eksiklik 

yüzdelerini teşhis etmesi işlem adımlarını içermesidir.  

 

13. Buluş, istem 12’ye göre fizik tedavi ve rehabilitasyon robotları (2) için bir yapay zekâ tabanlı 

algoritmanın çalışma yöntemi olup, özelliği;   25 

 merkezi işlem biriminin (3) teşhis ettiği kuvvet/tork & EHA eksiklik yüzdeleri ve 

biyomekanik ölçümleri terapatik egzersiz veri tabanına (8) göndermesi, 

 terapatik egzersiz veri tabanında (8) eksiklik yüzdelerine ve biyomekanik ölçümlere göre 

uygulanması gereken egzersiz tipinin ve hasta ölçümlerine göre egzersiz parametrelerinin 

belirlenmesi,  30 

 merkezi işlem biriminin (3) terapatik egzersiz veri tabanından (8) uygulanması gereken 

egzersiz tipi ve parametrelerin bilgisini alarak, egzersiz önerilerini hasta bilgileri ile 

birlikte bulut veri tabanı (11) üzerinden mobil uygulama (10) aracılığı ile uzmana 

göndermesi işlem adımlarını içermesidir. 
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14. Buluş, istem 13’e göre fizik tedavi ve rehabilitasyon robotları (2) için bir yapay zekâ tabanlı 

algoritmanın çalışma yöntemi olup, özelliği;   

 uzmanın egzersiz tipi ve parametre önerilerini hasta bilgileri ile birlikte incelemesinin 

ardından mobil uygulama (10) aracılığı ile merkezi işlem birimine (3) bu önerilere ilişkin 5 

onay, ret veya düzeltme göndermesi işlem adımını içermesidir.  

 

15. Buluş, istem 14’e göre fizik tedavi ve rehabilitasyon robotları (2) için bir yapay zekâ tabanlı 

algoritmanın çalışma yöntemi olup, özelliği;   

 merkezi işlem biriminin (3) uzmandan aldığı onay veya düzeltme içeren egzersiz bilgilerini 10 

konvansiyonel kontrolöre (9) iletmesi,  

 onay veya düzeltmelere göre konvansiyonel kontrolörde (9) bulunan uygun kontrol 

yöntemini seçerek gerekli motor tork değerinin hesaplanması ve motor sürücülere 

gönderilmesi işlem adımlarını içermesidir. 

 15 

16. Buluş, istem 15’e göre fizik tedavi ve rehabilitasyon robotları (2) için bir yapay zekâ tabanlı 

algoritmanın çalışma yöntemi olup, özelliği;  egzersiz yöntemi ve parametrelerine göre motor 

kontrol işaretlerinin konvansiyonel kontrolör (9) tarafından robota (2) gönderilmesi işlem 

adımını içermesidir.  
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