Jumeaux digitaux et robotiques,
comment la technologie peut
ameliorer le processus de
readaptation

Guillaume Durandau
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Motivation

« Hausse de I'esperance de vie

 Hausse du nombre de patients avec des besoins de
readaptation

« Hausse du nombre de cliniciens?
* Hausse du financement?
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 Future de la readaptation:
» Concentrer le temps des cliniciens pour I'aide aux patients
* Moins de visites pour les patients

* Trois avenues ou technologie peuvent aider:
« Evaluation du patient
 Aide a la décision clinique
* Intervention

McGill



Modele NMS

https://tinyurl.com/MyoSim
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https://tinyurl.com/MyoSim

Intervention

Exosquelette:
e Réduit I'intervention humaine

* Augmente le temps
d’entrainement

« Reéadaptation a la maison

Lokomat

Biomotum
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Comment informer I'exosquelette a propos du
patient?
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Aide a la decision clinique

Peut-on prédire les effets d'une intervention et guider la décision clinique?
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Simulation predictive % MyoSuite

Reward Action

MCG’lll Caggiano et al, 2022, A contact-rich simulation suite N NGUROC Lab

for musculoskeletal motor control, PMLR.



Simulation d’intervention robotique

Seungmoon Song
Northeastern
University

* Prévoir les besoins en réadaptation et trouver
I'intervention robotique la plus optimal

P)
. Tan, Chun Kwang, Cheryl Wang, Shirui Lyu, Balint K. Hodossy, Pierre Schumacher, Elizabeth B. Wilson, N
\r Vittorio Caggiano et al. "Myoassist 0.1: Myosuite for Dexterity and Agility in Bionic Humans." In 2025 I N e U ROC Lab
v 4

International Conference On Rehabilitation Robotics (ICORR), pp. 437-442. IEEE, 2025.




Simulation de la perte d’equilibre des personnes senior

Healthy 80% 60%

. . 4
MCG’lll Wang, H., Kovecses, J. and Durandau, G., 2025. Reinforcement Learning N NGUROC Lab

Identifies Age-Related Balance Strategy Shifts. [EEE TNSRE. ]



Exosquelette de dos pour I'assistance
au déplacement de patients

Etienne Goubault

IRSST
* Trouver le bon exosquelette de dos pour la bonne

taches/personnes

. Walia, Rohan, Morgane Billot, Kevin Garzon-Aguirre, Swathika Subramanian, Huiyi Wang, N
MCG]_II Mohamed Irfan Refai, and Guillaume Durandau. "Myoback: A musculoskeletal model of the ‘ .’ Neu ROC Lab
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human back with integrated exoskeleton." bioRxiv (2025): 2025-03.



Evaluation du patient

Evaluation rapide, économique et parlante pour les cliniciens
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Shirley Ryan
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Capture de mouvement sans marker

Joyce Fung

» Evaluer le patient de maniére consistent eetl

« Réduire le temps d’évaluation
 Evaluation a la maison
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Questions?

Guillaume.durandau@mcaill.ca

Twitter: @GDurandau
Website: https://www.mcqill.ca/neuroc-lab/
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