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Sujet

Découvrez comment un gant robotisé,
combiné a la réalité virtuelle non
immersive, peut soutenir la récupération
fonctiofnelle de la main aprés un AVC.

Survol des gragdes étapes de
développement de la technologie

Démonstration de la technologie

Réflexion/discussion sur l'intégration
de la technologie en milieu clinique
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Ma piste de solution

La récupération sensorimotrice de la main post-
AVC

Le développement d’'une nouvelle intervention qui permet |la répétition
massive de mouvements de la main a Pextérieur du temps de thérapie
conventionnelle en contexte RFI!
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Stimulus sensoriels/moteurs congruents, simultanément = amélioration de la réponse évoquée.
Intervention multimodale = renforcement des entrées sensorielles = meilleure intégration sensori-
motrice
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* Principes de base observés

* Concept technologique formulé

* Preuve expérimentale du concept

» Technologie validée en laboratoire

» Technologie validée dans un environnement pertinent
* Technologie démontrée dans un environnement pertinent
* Démonstration d'un modéle de systeme ou d'un prototype dans un environnement opérationnel

» Systéme complet et qualifié

» Systéme réel éprouvé dans un environnement opérationnel

v
v
v
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Traduction libre des différents niveaux de
maturite de la technologie
(Technology Readiness Level-TRL)

& ?
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Etae 1]
Analyse des
besoins et des
tiches des

utilisateurs

Stratégies d’evaluation
Meéthodes de conception centréss sur Fufilisateur (iterative)

Etape 1
Prototype de Conception et test de prototypages
design centre Observation de lexdcution des tiches avec la
sur ustilisatewr
technologie
£ 2 Tests en laboratoire

Pratotype Creation et tests de scénarios

robuste
Affichages riches an stimuli

Etudes « Wizard of Oz »
Etape 3 Entretiens individuels approfondis

Prototype de
laboratoire Groupes de discussion

TERRAIN

dép

terrain Ezsai dinigue da type séries chranolagiques

Modéles de développement
.

Stratégies de mesure

Facilité d'utilisation; acceptabilité; fiakilivd; facilité
dapprentissage; efficacité; efficience; erreurs; flexibilité;
mémorisation; satisfaction de l'utilisateur; sécurité;
confiance en la technologie; esthétisme; commadits;

préoccupations en matiére d'intrusion/vie privé

Adoption/prise en charge; performance de tache dans le

Traduction libre du Modéele explicatif du
processus de développement et d’évaluation
d’'une technologie de Schulz et al., (2015)
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| es différentes étapes de développement

LJ
Valider l'utilité d’'un gant souplesrobotisé « Concept

~ 0 : technologique
pour la réadaptation de la main formulé

* Ergo (n=14)

* Preuve
expérimentale du
concept

Co-développer un programme
d'int&vention stimulant avec un gant et

* Technologie

une interface RV e bocatoire
* Personnes AVC (n=14)
, * Technologie
. validée dans un

environnement

Evaluer le faisabilité, la sécurité, la pertinent
satisfaction et 'efficacité du programme
* Personnes AVC (n=11)

)

Etape 0
Analyse des

besoins et des
tiches des
utilisateurs

Etape 1
Prototype de
design centré

sur 'utilisateur

Etape 2

Prototype
robuste

Etape 3
Prototype de
laboaratoire

r *

Stratégies d’évaluation Stratégies de mesure
Méthodes de conceplion centrées sur ['utilisateur (itérative)

Facilité d'utilisation, acceptabilité, sécurité, confiance en

Tests de prototypage, entretiens individuels approfondis : -
la technologie, esthétisme

. o _ Facilité d‘utilisation, acceptabilité, confiance en la
Test de prototypage, entretiens individuels approfondis technologie, flexibilité, satisfaction des utilisateurs,
commodité, sécurité, esthétisme,

Facilité d’utilisation, acceptabilité, fiabilité, facilité
i | d'apprentissage, efficacité, efficience, erreurs, flexibilité,
mémorisation, satisfaction de 'utilisateur, sécurité,
confiance, esthétisme, commodité

Test de prototypage, observation de l'exécution des
taches avec la technologie, tests en laboratoire
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Les différentes étapes de développement
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Valider P'utilité d’'un gant souplasrobotisé
pour la réadaptation de la main
* Ergo (n=14)

Co-développer un programme *
d’'int@Fvention stimulant avec un gant et une
interface RV

* Personnes AVC (n=14)
— *
Evaluer le faisabilité, la sécuritég, la
satisfaction et 'efficacité du programme

« Personnes AVC (n=11)




bTrained Réadaptation - AVC

Canada
UdeM ;

de Montréal

Add New User Exercise
User Configuration Menu




btrained2.0

Modifications apportées avant I'’étude de ftaisabilité

bTrained Rehabilitation - Stroke
Canadi
UdeM

Calibration

bTrained Rehabilitation - Stroke
Canadi ,
UdeM ) /

User Name: Camille

Add New User Exercise
User Configuration Menu

Iniversité
de Montréal

User Name: Camille

Language: ENGLISH
Target Hand: LEFT
Skin Color: 0

Dexmo ]

Cancel ( caibration Save

1/6 Back |Record

Page principale Calibration

bTrained Rehabilitation - Stroke

bTrained Rehabilitation - Stroke
Canadi

Canadi
UdeM

bTrained Rehabilitation - Stroke
Canadsd Mobility

UdeM

Linis it

Jniversite
ol Mantréal

User Mame: Camille
Add New User Exercise
User Configuratio o Menu

Mobility Examples Replay

ur

Page principale Menu exercice Exercices de mobilité



btrained2.0

Modifications apportées avant I'’étude de ftaisabilité

15 Repetitions
65% Assistance

Close

bTrained

Canada ExerCise com plEtEd

UdeM

Llnmiversile I'H‘I

e Mlaaileeal

63 Seconds
16 Repetitions
0% Assistance

Pause

Menu

Exercice Niveau 1

9 Repetitions [] Progression
70% Assistance

Open

p H “k
)? N

Menu /

Exercice Niveau &

Pause

Menu \ See chart







Faisabilité du S
programme :

v

-

Taux de présence: 96% (48/50 sessions)
Taux de conformité au programme: 95% (1432min/1500min)

Durée médiane d’entrainement réel: 24min39sec/session de 30min

Entrainement

v

Intensité

Nombre de répétition médian/session: 260 (min=65;max=632)

Indépendance pour mettre le gant: 80% (4/5 participants)
Indépendance Durée meédiane pour mettre le gant seul: 46sec (min=14; max=225)
Navigation indépendante médiane: 6e séance (min=2;max=7)




Constats additionnels

Sécurité, satisfaction, fonction

KXY :
A N/
Sécurité Satisfaction Ameélioration fonctionnelle
« Aucun effetindésirable o Satisfaisant « ARAT
 Présence de fatigue  Motivant « FMA-UE
* Facile d’utilisation « BBT

« Sentiment d’amélioration « ABILHAND



| es différentes étapes de développement

Etape 0
Analyse des
besocins et des
taches des
utilisateurs

ftape 1

Prototype de
design centré
sur l'utilisateur

ftape 2

Prototype
robuste

Etape 3
Prototype de
laboratoire

TERRAIN

itae 4
Systéme
déploye surle
terrain

Strateégies d’évaluation

Methodes de conception centrées sur l'utilisateur (itérali

Conception et test de prototypages
Observation de lexécution des tiches avec la
technologie
Tests an laboratoire
Creation et tests de scénarios
Affichages riches en stimuli
Etudes « Wizard of Oz »
Entretiens individuels approfondis

Groupes de discussion

Essai clinigue de type séries chronologiques
interrompues
Essai clinique de type « stepped wedge »
Régression sur discontinuité
Essai clinique defficacité randomisé
Essai clinique d'efficacité comparative

Etude sur Facceptation et Fadoption

Stratégies de mesure

Facilité d'utilisation; acceptabilité; fiabilité; facilité
d'apprentissage; efficacité; efficience; erreurs; flexibilité;
mémorisation; satisfaction de |'utilisateur; sécurité;
confiance en la technologie; esthétisme; commodité;

. S5 - - 5 s o
(= nR]] ions en matiére d'intrusion/vie priveé

Adoption/prise en charge; performance de tiche dans le

mande réel; gualité de vie (spécifigue 4 la technologie,
spécifique 3 la maladie/condition, générique); mesures
de résultats secondaires [(besoin en prestataires de soins
formels/informels; fardeau des prestataires de soins:
couts des soins de santé; valeur pour les prestataires de

soins de santé

Diplomation en ergothérapie de
FUniversité de Montréal

Exploration dufp” entre les
connaissances et la pratique

O

2018

?\,

*

Début du doctorat en recherche

Développement d’une intervention
technologique dans le but d’optimiser la

La reléve

La poursuite des prochaines étapes de

neuroréadaptation développement
, ‘ @) 0]
2019 2020 / / 2024 2025+
o] o

Début de maitrise de recherche

Revue de la littérature sur les gants

robotisés

Fin du doctorat en recherche

Preuve de concept de la faisabilité
clinique de I'intervention technologique



Gants roboti
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CaptoGlove

Cynteract Exo Glove
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Hand Tutor Manus Prime
I

Cobra Gloves

Forte Data Glove

Manus Prime
Il Haptics

3és commerciaux

MoCap Pro Nansense Perception Neuron Rapael

Rokoko SenseGlove DK1 SenseGlove Nova Sensorial XR

SensoGlove VRFree
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Google search

M A

Google robotic glove for rehab X & @ Q
Tous Shopping Images Vidéos Vidéoscourtes Web Vols Plus ~

Affiner les e Meilleur @ A proximité En promotion Moins de 250 CHF

résultats

% Meilleur Sponsorisé

©® A proximité

© En promotion

Trier par N

Pertinence

Prix : ordre croissant

Rehabilitations- Rehabilitation XUETAO Rehabilitation KWYBOW Hand Rehabilitation Rehabilitation Sayorg
Prix : ordre décroissant Roboter-... robot gloves,... Rehabilitation... Robot Gloves,... Rehabilitation... Robot Glove for... Robot Gloves,... Rehabilitation...
Note - ordre décross o 69.98 CHF 134.93 CHF 154.21 CHF 166.19 CHF 192.77 CHF 138.79 CHF 192.77 CHF 134.93 CHF
Ortorex.ch NineLife CH NineLife CH NineLife CH NineLife CH NineLife CH NineLife CH NineLife CH
Prix A Livraison gratuite +9.95 CHF de f... +9.95 CHF de f... +9.95 CHF de f... +9.95 CHF de f... + 9.95 CHF de f... +9.95CHF de f... +9.95 CHF de f...
Moins de 250 CHF
¥ ok ke (143)
Plus de 250 CHF

CHF CHF OK

Marque A

(] wish

D 21st Century A...

Magasins A

..
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Pistes de discussion
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Comment optimiser la transition
de la recherche vers la clinique
tout en conciliant 'accessibilite
rapide de technologies disponibles
sur le marché et la nécessité
d’'utiliser des dispositifs validés
scientifiquement?

Selon vous, quels sont les risques
pour la pratique professionnelle et
pour les patients d’adopter des
solutions technologiques non
validéees scientifiquement?

Quel rOle devraient jouer les
gestionnaires, chercheurs et
cliniciens pour orienter les
décisions d’achat et d’intégration
de technologies afin de garantir a
la fois efficacité et sécurité pour
les patients?
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