ERPHAN UVSO\Q@ ASSISTANCE

Equipe de recherche paramédicale R ereite PU B L [ QU E

sur le handicap neuromoteur :

%

Hépital
I[_)I?PII)TAAIIKJI)S( Raymond-Poincaré
AP-HP

Dispositifs innovants d’assistance du membre
supérieur : Etat de I'art et méthodes d’évaluation

Samuel POUPLIN , Ergothérapeute PhD, HDR*

*Plate-Forme Nouvelles Technologies, Hopital Raymond Poincaré, Garches, APHP.
Professeur Associé et Directeur Unité de Recherche ERPHAN, Université Versailles Saint Quentin

Tel : 01.47.10.70.61 / Email : samuel.pouplin@aphp.fr




~ ERPHAN UVSQBE ASSISTANCE HOPITAUX :gs::;lnd-poincqré
cabe et piences | PUBLIQUE DE_PARIS AP-HP

Aides Technologiques du Membre Supérieur Van der Heide et al. (2014)




ERPHAN UVSQE ASSISTANCE

Equipe de recherche paramédicale . Q
sur le handicap neuromoteur universite 5 PU B L[ u E

Q

Aides Technologiques du Membre Supérieur Van der Heide et al. (2014)

Hépital
I[_)Igpll)Tﬁll{JI)S( Raymond-Poincaré
AP-HP




v A Hopital
ERPHAN UVSQE ASSISTANCE Q HOPITAUX E Raymond-Poincaré

P e handicap mocromarcur | [N PUBLIQUE DE PARIS AP-HP

Aides Technologiques du Membre Supérieur Van der Heide et al. (2014)




v A Hopital
ERPHAN UVSQE ASSISTANCE Q HOPITAUX E Raymond-Poincaré

P e handicap mocromarcur | [N PUBLIQUE DE PARIS AP-HP

Aides Technologiques du Membre Supérieur Van der Heide et al. (2014)




ERPHAN UVSQE ASSISTANCE

Equipe de recherche paramédicale . Q
sur le handicap neuromoteur | |EUIIEIES : PU B L[ U E

%

Aides Technologiques du Membre Supérieur Van der Heide et al. (2014)

Hépital
I[_)I?PII)TAAIIKJI)S( Raymond-Poincaré
AP-HP




ERPHAN UVSQE ASSISTANCE

Equipe de recherche paramédicale PU B L l QU E

-
sur le handicap neuromoteur universite paris-sacLAY

%

Aides techniques passives (compensation ) :
Edero, Dowing, Top Help, IFloat entre 2400 et 8000 €

AP-HP
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Available)




Utilisation

Caractéristiques

Positionnement

Systéme

Transportable

Fabricant

EDERO

Manger, boire, se brosser les dents, se gratter,

utiliser un ordinateur...

Elimine la force de gravité
Version brag droit ou bras gauche
Soutien palmaire possible

Fauteuil roulant, chaise, table
Non compatible avec les FRE

Fixation facile par systeme étau
Mécanique, réglages par vérin crémaillere
Possibilité de fixer le degré d’angle du bras
Grandes amplitudes dans les 3 dimensions
Compensation de 0,9 a 4,5 kg

Roulements a billes de haut niveau

Oui, faible encombrement

Armon Products B.V.

PURA
>

"‘\

Repas, toilette, ordinateur ...

Suit le mouvement, le compense, lutte contre la
pesanteur

Version bras droit ou bras gauche

Soutien palmaire possible

Sur fauteuil roulant ou siége de bureau (en potion)

Mécanique avec réglages possibles

Grandes amplitudes de mouvement dans les 3
dimensions

Compensation de 0,9 a 4,5 kg

Compensation par microgravité

Version enfant

Armon Products B.V.

DOWING
G

* Bras d’assistance

* Ajustement de la compensation possible de maniere simple et
ergonomique

* Assistance aux activités de la vie quotidienne : manger, boire, soins,
ordinateur

* Réglage facile et ergonomique de la compensation de gravité

* Force d’assistance de 0 3100 %

* Bras avec support de coude et poignet supplémentaire

* Grande portée et liberté de mouvement

» Systeme d'équilibrage de la position : crée une force verticale
constante

Sur table, chaise, fauteuil roulant (pince étau)

*  Mécanique
* Roulements de haute qualite

Oui
Focal Meditech
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Utilisation

Caractéristiques

Positionnement

Systeme

Transportable

Fabricant

* Aggistance personnalisée

* Ajoute de la force pour atteindre les objets

* Permet de manger, boire, se brosser les dents,
taper sur un clavier-...

» Compensation du bras par microgravité

* Degré d'assistance réglable

* Verrouillages de position: rotation, avant, arriére,
haut ou bas

* Mouvements sur plan horizontal et vertical

* Mécanisme de balance naturelle

* Freins : sécurité et vitesse

*  Fonction  stop » : rend le systeme passif

* Mécanisme d'équilibrage : ajustement de la
compengation a ['aide d’un clavier selon les
changements de réglage du fauteuil

Sur fauteuil roulant électrique, sur chaise
e Peut étre installé des 2 cotés

*  Electrique
* Interface pour des choix via un clavier
* Démontable

Oui
Focal Meditech

H
Suppo§n‘ de bras de compensation électrique des
fonctions du MS
Offre de grandes amplitudes
Plusieurs choix de gouttieres
Version bras droit ou gauche
Version enfant

Sur fauteuil roulant électrique

Electrique,

Réglages possibles par la personne elle-méme ou par
contacteur

Compensation :
- de 0,9 a4 4,5 kg en version adulte
-de 0,6 4 2,5 en version enfant

Compensation par microgravité

Multidirectionnel

Réglage de la compensation

Oui, faible encombrement

Armon Products B.V.

: support de bras
* Accompagne le mouvement dans I’espace en
décuplant la force musculaire résiduelle
» Déplacement horizontal : mécanique
* Déplacement vertical : électrique
* Controle par contacteurs Programmation :
- limites sup et inf
- fonction, temps, clics
* Bras dans un harnais
»  Sécurité : empecher le bras de fonctionner quand
fauteuil en mouvement

Sur fauteuil roulant ou potence

* Mécanique et électrique

Oui
NEATER SOLUTIONS LTD

Support de bras de compensation électrique des
fonctions du MS

Offre de grandes amplitudes

Plusieurs choix de gouttiéres

Version bras droit ou bras gauche

+ de fonctions que I’Elemento

Version enfant

Sur fauteuil roulant électrique, sur table

électrique, réglages possibles par la personne elle-
méme ou par télécommande sans fil

Mouvements dans les 3 dimensions

Compensation de 0,9 a 4,5 kg

Compensation par microgravitée

Verrouillage horizontal, vertical, rotation, inclinaison

Oui, faible encombrement

Armon Products B.V.
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Focus sur une nouveauté : 2 en 1

Utilisation * Aggistance personnalisée
Set de coques coloré (8 couleurs)

Caractéristiques * Permet de manger, boire, se brosser les dents, taper sur un
clavier...

Force de compensation réglable de 0 a 4 kgs.

Etanche aux projections d’eau

Mouvements sur plan horizontal et vertical

Position conduite : stabilité lors de I'utilisation du joystick

\

Available)

Positionnement *  Sur fauteuil roulant électrique, sur table
Peut étre installé des 2 cotés

Systeme *  Electrique.
* Assistance motorisé ou suppléance électrique
* Interface pour des choix via deux contacteurs
gupporter *  Démontable
Transportable Oui
Fabricant Orthopus France
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Aides techniques (substitution) :
Neater Eater, IEAT, Bestic, OBl entre 2 000 et 8000 €

(Vailable)

favailable)

ey k-
© CRCO-DIFFUSION ———

NEATER EATER Electrique




Utilisation

Caractéristiques

Positionnement

Systeme

Transportable

Fabricant

* Bras robotisé programmable pour la prise des repas

*  Sadapte a la personne.

* Possibilités d’établir plusieurs profils.

* Déplacement a l'intérieur de I'assiette

* Rotation de I'assiette

*  (Cuillere s’arréte devant la bouche mais ne rentre pas a lintérieur (sécurité)
 Controle par smartphone, contacteurs ou contacteur unique.

Sur table

*  Mécanique et Electrique
* Requiert peu d’apprentissage

Oui, faible encombrement

Neater

* Bras robotisé programmable pour la prise des repas
* Sadapte a la personne

* Déplacements assurés a I"aide d’un bouton

» Systéeme de reconnaissance des obstacles

*  Arrét si géne ou opposition physique

* Maniabilite

* Design

*  Posgibilité de personnaliser les mouvements

» Silencieuse

* Surete, praticité, efficacité

 Différents accessoires : assiettes, tapis antidérapant, cuillere, contacteurs, chargeur

Sur table

* Electrique, autonomie de 4 heures
e 3,6kg

Oui, faible encombrement

Desin
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Aides techniques robotiques (substitution) :
JACO et IARM entre 35 000 et 60 000 £
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Utilisation

Caractéristiques

Positionnement

Systéme

Transportable

Fabricant

* Bras robotisé silencieux en fibre de carbone

* 6 ° de liberté et axes de rotation illimitée

* Pince de 2 ou 3 doigts pouvant étre contrdlés individuellement
* Mouvements récurrents peuvent étre enregistrés

* Flexibilité, adhérence, s’adapte a n’importe quel objet
* Poids 5 kg

* Charge utile maximale : entre 0,6 et 1,5 kg

*  Amplitude de 0,9 m

* Interface de programmation

* Pieces interchangeables et faciles a remplacer

* Robustesse et durabilité optimale

* |Installation a gauche comme a droite

* Faible consommation d’énergie

* Jaco, portée 90 cm

*  Sur fauteuil roulant électrique

* Electrique

* Contrdle par la commande du FRE, par ordinateur ou joystick 7 boutons, 3 modes
* Asgez léger, possible de le transporter

Kinova Robotics
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Evaluations de la personne (déficience, capacités) -

French Version

Patient Date.

I

Quelle est la DIFFICULTE des activités Impossible | Difficlle | Faclle
vanies 7

Bilan fonctionnel MS, orthopédique, douleur, MRC

Enfiler une aiguille
Mettre un bijou
Couper de la viande

Utiliser des ciseaux
Décapsuler une bouteille

Block and Box Test

Jamar : dynamo + pinch / Myotools
MFM

Nine Hole Peg Test

Perdue Pegboard Test

Score de Brooke

Abilhand

RULM ‘ SO :
Et tellement d’autres... a® B A pEeE

Prendre de la monnaie dans la poche
Se couper les ongles

Ouviir une tablette de chocolat
Essuyer les carmeaux

Fermer un robinet

Lacer des chaussures

Utiliser une agrafeuse

Ouvrir du courrier

Eplucher des oignons

Remonter le ressort dune montre

Peler des pommes de terre avec un couteau
Ouvrir un bocal

[T T T T T T ITTTTTTTII

NINDS COE Notice of
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Evaluations de |'usage, occupations, habitudes de vie

MCRO

Scénario d’une « journée type », semaine et week-end

Mahvie

Observations - Mises en situation écologiques

LL.a mesure
des habitudes

de vie (MHAVIE 4.0)
Formulaire de cueillette d'information
n ;‘:':'lo::eh n S I MM/ AAAA

u Sexe : [] féminin (] masculin n Cochez le niveau scolaire actuel de la personne :

Secondaire () Ne s'applique pas [J
Post-secondaire [
Cochez la d’emploi actuelle de 1a personne -

M ‘ RO Régulier atemps plein [ Régulier 4 temps partiel [ Sans emploi a
Temporaire i temps plen [ Temporaire a temps partiel [} Ne s’applique pas(]

La mesure canadienne du
rendement occupationnel

JJ MM AAAA
n Date de I'évaluation / /

= Le répondant est

[ 1a personne de maniére autonome

[ 1a personne avec le soutien d"un parent, d'un proche significatif ou d'un intervenant
(pére ] mére[] ouautre

[ un parent ou ua proche significatif
(pére ] mére[] ouautre )

[ un parent ou un proche significatif avec le soutien d'un intervenant
(pére 0 mére[J ouautre )

[ un intervenant (nom et discipline)
Si la personne n'est pas présente, veuillez en expliquer les raisons :

n Le miveau de satisfaction de la p

O satisfaction percue par le répondant
[0 sansfaction du répondant

n Autres informations pertinentes
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Evaluations environnementales
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(lieu d’utilisation, contexte, conditions, aide humaine, financier,
démarches administratives)

Mesure
de la qualité

E"ﬂ'&ﬁ éens de I'environnement

Observations - Mises en situation écologiques

MQE
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Evaluation de I"aide technique

3 . s
phes oumoins | assez T ues
satisfait(e) | satisfaie) | satisfaitic)

TECHNOLOGIE

mesure étes-vous satisfait(e),

‘hensions (grandeus, hauteur, longoeu, langeur) de

techmique?

fires 12 3 4
5

La mesure canadienne du

'
| pas satisfait(e)

peu
satisfait(c)

Js de votre aide technique?

Mesure de la qualité de vie chez les patients
souffrant d'une maladie neuromusculaire i T
lentement progressive

QoL-NMD v1.0
e -1 +1
Voire Nom (3
Votre prénom
. Niveau Niveau
Vofre gemre | . .- . Niveau attendu . .
Niveau actuel | | Amélioration &5 acti meilleur maximal
Votre date e CLIES on qu’attendu espéré
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Gandolla, Marta, et al. « The Effectiveness of Wearable Upper Limb Assistive Devices in Degenerative Neuromuscular
Diseases: A Systematic Review and Meta-Analysis ». Frontiers in Bioengineering and Biotechnology, vol. 7, janvier
2020, p. 450. DOl.org (Crossref), doi:10.3389/tbioe.2019.00450

14 études regroupant 184 participants.

* Personnes heuromusculaires.

 Support de bras mais pas de bras robotisé

* Montre que les supports de bras augmentent la performance dans les AVQ. P<0.00001
* Evaluations objectives et subjectives.

 Effet de preuve bas a modéré (peu d’étude et de participant)
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Maude Beaudoin, Josiane Lettre, Francois Routhier, Philippe S. Archambault, Martin Lemay & Isabelle Gelinas (2018):
Long-term use of the JACO robotic arm: a case series, Disability and Rehabilitation: Assistive Technology, DOI.
10.1080/17483107.2018.1428692

JACO a augmenté les performances en manipulation et facilité la réalisation de certaines activités de vie (7 utilisateurs et
5 aidants). Etude sur plus de 6 mois d’utilisation du Jaco.

Beaudoin M, Lettre J, Routhier F, Archambault PS, Lemay M, Gélinas |. Impacts of robotic arm use on individuals with upper
extremity disabilities: A scoping review. Can J Occup Ther. 2018 Dec;85(5):397-407. doi:10.1177/0008417418820878.
PMID: 30866682.

36 études.

Amélioration de la performance dans les activitées de vie quotidienne.
Amélioration de I’autonomie dans les activités de vie quotidienne a court terme.
Qualité moyenne des études et niveau de preuve assez faible
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Et dans la littérature?

* Peu d’études présente dans la littérature permettant de statuer sur une efficacité de ces
dispositifs.

* Nécessite de réaliser de futures études démontrant les effets de preuve.

* Appui Clinique pour un recueil des bénéfices pour la personne.
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