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Opis wynalazku

Niniejszy wynalazek dotyczy urzadzenia do reedukacji chodu i zwiazanej z tym rehabilitacji kon-
czyn dolnych. Urzadzenie posiada funkcje pionizacji pacjenta dla realizacji ¢wiczen rehabilitacyjnych
W postawie pionowe;.

Z opisu patentowego PL224 601 znany jest stacjonarny symulator chodu wyposazony w uktad
stabilizacji tutowia i uktad napedowy mechanizmu do symulacji ruchu nég w czasie chodu za pomoca
naprzemiennie wychylnych dzwigni z platformami, na ktérych stoi pacjent. Urzadzenie to jest przeznaczone
wytacznie do ¢wiczen miesni nég. Urzadzenie to nie pozwala na wymuszony ruch przetaczania stopy.

Z opisu patentowego PL224669 znane jest urzadzenie wspomagajace zdolnosci ruchowe konh-
czyn dolnych. Urzadzenie umozliwia poruszanie konczynami dolnymi w zadany sposéb, umozliwiajac
wstawanie, chdd, przysiad, naprzemienne wymachy nég oraz siadanie. Urzadzenie skfada sie ze statywu
wyznaczajacego pozycje uzytkownika oraz rownolegtych do siebie elementéw ruchomych przylegtych
do konczyn dolnych uzytkownika, podzielonych na segmenty odpowiadajace cze$ciom kornczyny dolne;
i potaczonych wahliwie przegubami obrotowymi, wyposazonych w naped odpowiednich stawdw.
Obejma pasa biodrowego i siedzisko osadzone sg na wspdlnych pionowych prowadnicach. Stabilizowanie
upietego uzytkownika odbywa sie poprzez popychacz plecéw i dociski boczne biodrowe o zmiennym
potozeniu. Podparcie uzytkownika zrealizowane jest poprzez nastawna podpore stopy. Urzadzenie
umozliwia pionowy ruch uzytkownika w zaleznosci od jego wzrostu, przyjetych dtugosci tacznikéw uda
i tacznikéw podudzia, oraz przyjetego poziomu siedziska. W celu utatwienia przemieszczenia urzadze-
nia do podstawy sa przymocowane dwa kotka transportowe. Urzadzenie to wykorzystuje do prawidto-
wego dziatania szereg napeddéw elektrycznych, przez co wymagane jest Zrédto energii elektrycznej.
W rozwiazaniu tym nie jest rowniez mozliwe wymuszenie ruchu przetaczania stopy.

Publikacja US 2015/0165265 ujawnia urzadzenie do terapii chodu zawierajace uktad kontroli po-
zycji kolana, modut podpierania naturalnego chodu uzytkownika, uktad przechodzenia ze stania do cho-
dzenia oraz ukfad przechodzenia z siedzenia do stania. Uzytkownik ma mozliwos¢ przejscia do pozycji
stojacej i wykonywania ruchu chodzenia za pomoca sity wtasnych miesni ramion.

Celem wynalazku jest zapewnienie urzadzenia rehabilitacyjnego pozwalajacego znaczaco zwigk-
szy¢ skutecznosé procesu rehabilitacji dzieki realizacji poprawne;j trajektorii chodu.

Ponadto, celem wynalazku jest réwniez zapewnienie prostego konstrukcyjnie, mechanicznego
rozwigzania mogacego zapewni¢ szerszy dostep i upowszechnienie urzadzenh pozwalajacych na reha-
bilitacje kohczyn dolnych w procesie reedukacji chodu.

Celem wynalazku jest rowniez zapewnienie urzadzenia do reedukacji chodu, w ktérym napedza-
nie elementéw odpowiedzialnych za realizacje chodu jest mozliwe zaréwno przez samego pacjenta,
jak réwniez przy wsparciu osoby trzeciej lub wytacznie przez osobe trzecia.

Kolejnym celem wynalazku jest wyeliminowanie wad w dotychczasowych konstrukcjach i, po-
przez obliczenie trajektorii chodu normalnego, odzwierciedlenie go podczas rehabilitacji pacjenta.

Urzadzenie do reedukacji chodu, wedtug wynalazku, zawierajagce podstawe, na ktérej posado-
wiony jest zespét siedziska i zespdt symulacji chodu zawierajacy zesp6t wahacza majacy dwa ramiona
podtrzymywane obrotowo przez element uchwytowy, oraz zawierajacy dwa podparcia stép, z ktérych
kazde jest przemieszczane za pomoca potaczonej z nim pary mechanizméw obejmujacej mechanizm
przemieszczania przéd-tyt i mechanizm przemieszczania géra-dot, ktore sa napedzane przez zespdt
wahacza, charakteryzuje sie tym, Zze mechanizm przemieszczania przod-tyt jest sprzegniety z ramio-
nami zespotu wahacza za posrednictwem tacznika, natomiast mechanizm przemieszczania géra-dot
jest sprzegniety z ramionami zespotu wahacza za posrednictwem zespotu korbowego zawierajacego
korbe i sprzegniety z nia wat napedowy, przy czym z ramionami zespotu wahacza sprzegnieta jest,
za posrednictwem zespotu korbowego, korba napedowa, zas element uchwytowy jest ruchomy wzdtuz
dtugosci ramion dla zmiany potozenia osi obrotu ramion.

Korzystnie, korba napedowa jest sprzegnieta z korba zespotu korbowego za posrednic-
twem przektadni.

Korzystnie, korba zespotu korbowego jest sprzegnieta z kazdym z ramion zespotu wahacza
za posrednictwem facznika korbowego oraz jest sprzegnieta za posrednictwem przektadni z watem na-
pedowym, ktéry jest sprzegniety z mechanizmem przemieszczania géra-dot.

Korzystnie, mechanizm przemieszczania przéd-tyt zawiera ramie, ktére z jednej strony potaczone
jest wychylnie z podparciem stopy, natomiast z drugiej strony jest potaczone wychylnie z suwadiem
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spoczywajacym na prowadnicy usytuowanej na podstawie, przy czym suwadto jest potaczone z ramie-
niem zespotu wahacza poprzez tacznik, natomiast mechanizm przemieszczania géra-dét zawiera pota-
czony obrotowo z podparciem stopy wézek sterujacy umieszczony suwliwie na ramieniu sterujacym,
ktére z kolei jest zamocowane obrotowo w uchwycie spoczywajacym na podstawie, przy czym uchwyt
zawiera réwniez zamocowany obrotowo zespét krzywki stykajacej sie z ramieniem sterujacym, zas ze-
spot krzywki jest napedzany za posrednictwem przektadni, przez wat napedowy zespotu korbowego.

Korzystnie, przektadnie sprzegajaca korbe napedowa potaczona z korba zespotu korbowego,
przektadnie sprzegajaca korbe i wat napedowy zespotu korbowego oraz przektadnie sprzegajaca wat
napedowy zespotu korbowego z zespotem krzywki stanowia przektadnie pasowe.

Korzystnie, zespot siedziska zawiera zamocowana na podstawie rame, na ktérej zamocowany
jest zespdt siedzenia i potaczone z nim ruchomo zespot oparcia gtdéwnego, zespoét zagtdwka, zespot
blatu i zespdt oparé bocznych.

Korzystnie, zespét siedzenia zawiera mechanizm regulacji wysoko$ci oraz pionizacji siedzenia,
natomiast zespét oparé bocznych zawiera mechanizm regulacji wzajemnej odlegtosci oparé bocznych.

Korzystnie, urzadzenie do reedukacji chodu zawiera ponadto zespdt wsporczy majacy podpore
palcéw zamocowana na podparciu stopy mechanizmu przemieszczania przéd-tyt oraz podpore piety
i potaczony wychylnie z podpora palcéw, przy czym zespoét zawiera réwniez uktad przetaczania stopy
majacy rolke, zamocowana do podpory piety, wspoétpracujaca z krzywka zamocowana na ramieniu me-
chanizmu przemieszczania przéd-tyt oraz zespdt usztywnienia kolana zamocowany do podpory piety.

Pionizacja osoby niepetnosprawne;j jest nieodtaczna czescia rehabilitacji, zapobiega ona infek-
cjom drég oddechowych, zaburzeniom krazenia, zanikowi miesni, przykurczom stawdw, pogorszeniu
perystaltyki jelit oraz utracie masy kostnej — objawom typowym dla dtugotrwatego przebywania w pozycji
lezacej lub siedzace;.

Konstrukcja zastosowanego mechanizmu pozwala na dostosowanie odtwarzanej trajektorii
do wymaganej dtugosci kroku.

Wynalazek umozliwia pacjentowi samodzielne napedzanie mechanizmdw przemieszczania pod-
parcia stop za posrednictwem zespotu wahacza, jak réwniez wsparcie pacjenta w napedzaniu urzadze-
nia przez inna osobe za posrednictwem dodatkowej korby napedowej, badZz napedzanie urzadzenia
tylko za pomoca dodatkowej korby, w przypadku gdy pacjent nie moze korzysta¢ z zespotu wahacza.

Ponadto wynalazek umozliwia wymuszony ruch przetaczania stopy pacjenta, dzieki czemu od-
wzorowanie ruchu stopy przez urzadzenie do reedukacji chodu lepiej oddaje naturalny ruch stopy.

Wynalazek, dzieki prostej, mechanicznej konstrukcji, umozliwia szerszy dostep i upowszechnie-
nie urzadzen pozwalajacych na rehabilitacje koriczyn dolnych w procesie reedukacji chodu.

Co wiecej, dla pacjenta wykorzystanie urzadzenia pionizujgcego jest rownoznaczne z mozliwo-
$cia skupienia uwagi na wykonywaniu dedykowanych ¢éwiczen. Wynalazek umozliwia pacjentowi zajecie
wygodnej pozycji podczas rehabilitacji.

Przedmiot wynalazku zostat przedstawiony w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym fig. 1
przedstawia, w widoku perspektywicznym, przyktad wykonania urzadzenia do reedukacji chodu z funk-
cja pionizacji wedtug wynalazku, fig. 2 — zesp6t siedzenia w widoku perspektywicznym, fig. 3 — zespot
oparé bocznych w widoku perspektywicznym, fig. 4 — mechanizm ustalania wysokosci oraz pionizaciji
siedzenia w widoku perspektywicznym, fig. 5 — zespét siedziska w widoku; perspektywicznym, figury 5A
i 5B — zespdt siedziska wedtug wynalazku w pozycji ztozonej, odpowiednio w widoku perspektywicznym
i w widoku z boku, figury 5C i 5D — zespdt siedziska wedtug wynalazku w pozycji roztozonej, odpowied-
nio w widoku perspektywicznym i w widoku z boku, fig. 6 — blokade wahacza i zesp6t wahacza w widoku
perspektywicznym, fig. 7 — zespdt wahacza i mechanizm przemieszczania przéd-tyt podparcia stopy
w widoku perspektywicznym, fig. 8 — zesp6t korbowy i mechanizm przemieszczania géra-dot podparcia
stopy w widoku perspektywicznym, fig. 9 — mechanizm przemieszczania przéd-tyt z wtaczong funkcja
przetaczania stopy, fig. 10 — zespoty sktadowe zespotu symulacji chodu naturalnego w widoku perspek-
tywicznym, fig. 11 — zespdt symulacji chodu naturalnego w widoku perspektywicznym, a fig. 12 — me-
chanizm z fig. 9 z wytaczona funkcja przetaczania stopy, w widoku, perspektywicznym.

Urzadzenie do reedukacji chodu wedtug wynalazku pokazane jest na fig. 1. Ogdlnie, urzadzenie
zawiera zespdt 1 siedziska i zespdt 2 symulacji chodu naturalnego, osadzone na podstawie 3,
oraz korbe 5 do manualnego napedu urzadzenia. Do wykonania komponentéw urzadzenia mozliwe jest
zastosowanie gtéwnie duraluminium (np. EN-AW 6082, EN-AW 6060, EN-AW 2017A), dzieki czemu
mozna osiagnac wzglednie niska mase catego urzadzenia.
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W przedstawionym przyktadzie wykonania zespét 1 siedziska, stuzacy do pionizacji pacjenta, jest
przeznaczony dla pacjentéw z przedziatu wzrostu 150—190 cm oraz wadze do 90 kg. Przejscie z pozycji
ztozonej do roztozonej (i na odwrét) odbywa sie za pomocg mechanizmu 106 pionizacji wskazanego
na figurach 4 i 5B.

Jak pokazano na figurze 5B, zespédt 1 siedziska zawiera mechanizm 100 ustalania wysokosci
oraz pionizacji, zespot 200 siedzenia, zespdt 301 zagtdwka, zespdt 302 blatu, zespdt 303 oparcia gtéw-
nego, kolumne 305 i zespdt 400 oparé bocznych.

Jak pokazano na fig. 2, zespdt 200 siedzenia zawiera blokade 201 gtebokosci, zespoty 202,
204 szyn, podpore 205 i siedzenie 203.

Siedzenie 203 jest potaczone z zespotami 202 | 204 szyn z mozliwoscia przesuwu wzdtuz kierunku
diugosci zespotow 202 i 204. Przesuwanie siedzenia 203 umozliwia regulacje gtebokosci siedzenia
wzgledem zespotu 303 oparcia gtéwnego, co pozwala dostosowac zespdt 200 siedzenia do konkret-
nego pacjenta. Wybrana gteboko$¢ jest ustalana za pomoca blokady 201. Siedzenie ma réwniez funkcje
demontazu od ramy gtéwne;j.

Zespoty 202 i 204 szyn sa potaczone z podporg 205 na jej przeciwlegtych stronach. Podpora 205 jest
przystosowana, na obu jej kornicach, do obrotowego potaczenia z elementami mechanizmu 106 pionizacji.

Jak pokazano na fig. 3, zespét 400 oparé bocznych zawiera dwa oparcia boczne 402, prowad-
nice 401 opar¢ bocznych 402, uchwyt 404 mocowania do kolumny 305, dwie listwy zebate 405, koto
zebate 406 i dwie blokady 407.

Oparcia boczne 402 sa potaczone z mozliwoscia przesuwu na prowadnicy 401. Przesuw oparé
bocznych 402 wzgledem prowadnicy 401 pozwala na regulacje rozstawu opar¢ bocznych 402 wzgle-
dem konkretnego pacjenta. Wybrany rozstaw opar¢ bocznych 402 jest ustalany za pomoca blokad 407.

Oparcia boczne 402 sg sprzegniete ze soba za pomoca listew zebatych 405 i kota zebatego 406.
Wskutek takiego sprzegniecia, w trakcie ustalania rozstawu opar¢ bocznych 402, ich ruch jest ze sobg
powigzany. W rezultacie pozwala to na symetryczne dopasowanie rozstawu oparé bocznych 402 wzgle-
dem osi pacjenta, tj. ruch kota zebatego 406 powoduje jednoczesny ruch w przeciwnych kierunkach
listew zebatych 405, a poniewaz listwy zebate 405 sa potaczone z oparciami bocznymi 402 — réwniez
opar¢ bocznych 402.

Prowadnica 401 jest potaczona z uchwytem 404. Uchwyt 404 stuzy do potaczenia zespotu 400
opar¢ bocznych z kolumna 305.

Jak pokazano na fig. 4, mechanizm 100 ustalania wysoko$ci oraz pionizacji zawiera wozek 101,
trapezowy wat Srubowy 102, 25 korbe napedowa 103, przektadnie pasowag 104, zespdt 105 sitownika
i mechanizm 106 pionizacji, ktérego czesécia jest podpora 205 zespotu 200 siedzenia. Mechanizm 100
ustalania wysokosci oraz pionizacji ma dwa podstawowe stopnie swobody — ustalanie wysokosci sie-
dziska oraz funkcje pionizacji.

Korba 103 potaczona jest, za pomoca przektadni pasowej 104, z trapezowym watem $rubowym 102,
Z ktdérym réowniez potaczony jest, z mozliwoscig liniowego przesuwu wzdtuz kierunku watu 102, wézek 101.
Potaczenie wozka 101 z watem 102 odbywa sie na zasadzie potaczenia $ruba-nakretka. Wozek 101 jest
potaczony z kolei z mechanizmem 106 pionizacji. Trapezowy wat Srubowy 102 jest samohamowny.

Przedstawiony na fig. 4 mechanizm 100 znajduje sie w pozycji ztozonej. Pionizacja (rozktadanie)
odbywa sie wskutek obracania (np. recznego, przez osobe trzecig — opiekuna/rehabilitanta) korbg 103.
Obroét korby 103 przenoszony jest za posrednictwem przektadni 104 na wat 102. Obrét watu 102 powo-
duje przemieszczanie sie pionowo do gory wézka 101, a co za tym idzie — réwniez mechanizmu 106,
ktéry dziata na zasadzie réwnolegtowodu.

Sktadanie mechanizmu 100 odbywa sie w sposéb analogiczny do rozktadania, przy czym pod-
czas sktadania nalezy kreci¢ korba w odwrotna strone, a wézek 101 porusza sie pionowo w dot.

Ustalanie wysokosci odbywa sie poprzez zespdt 105 sitownika. Ustalenie wysoko$ci uzyskuje sie
poprzez wykorzystanie sitownika hydraulicznego jednostronnego dziatania. Ciecz robocza napiera
na ttok, pod ci$nieniem, dzieki czemu wystepuje wysuniecie ttoka w gore. Ciecz ttoczona jest, naciskajac
pedat 108. Ruch powrotny uzyskiwany jest poprzez ciezar urzadzenia oraz zwolnienie cieczy robocze;j
za pomoca pedatu sitownika 108.

Jak pokazano na fig. 5, zespoty 303, 301, 302 i 400, odpowiednio oparcia gtdwnego, zagtéwka,
blatu i opar¢ bocznych, potaczone sg z kolumna 305.

W kolumnie 305 utworzonych jest, wzdtuz jej dtugo$ci (wysokosci), wiele otwordw, ktore wspot-
pracujg z wymienionymi zespotami, umozliwiajac ich ustalenie na odpowiedniej wysokosci kolumny 305.
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Kazdy z zespotdw ma element taczacy przystosowany do potaczenia z kolumng 305 i przesuwu wzduz
wysokosci kolumny 305. Potozenie poszczegdinych zespotdw na kolumnie 305 ustala sie za pomoca blokad.

Zespdt 303 oparcia gtdwnego zawiera oparcie 3031 i potaczony z nim uchwyt 3032 przeznaczony
do potaczenia z kolumna 305.

Zespdt 301 zagtdwka zawiera zagtdéwek 3011 oraz potaczony z nim uchwyt 3012 przeznaczony
do potaczenia z kolumnag 305. Zagtéwek 3011 ma mozliwosc¢ regulaciji w zakresie gtebokosci.

Zespodt 302 blatu zawiera blat 3021, uchwyt 3022 przeznaczony do potaczenia z kolumng 305,
dwa pierwsze elementy posrednie 3023 (rozciagajace sie w zasadniczo poziomym kierunku) i dwa dru-
gie elementy posrednie 3024 (rozciagajace sie w zasadniczo pionowym kierunku). Blat 3021 jest pota-
czony z kolumna 305 za pomoca, kolejno, pierwszych elementéw posrednich 3023, drugich elementéw
posrednich 3024 i uchwytu 3022.

Z uchwytem 3022 potaczone sg, z mozliwoscig przesuwu w zasadniczo pionowym kierunku, drugie
elementy posrednie 3024. Z kazdym drugim elementem posrednim 3024 potaczony jest, z mozliwoscig
przesuwu w zasadniczo poziomym kierunku, jeden pierwszy element posredni 3023. Wybrang pozycje
drugich elementéw posrednich 3024 wzgledem uchwytu 3022 oraz pierwszych elementéw posred-
nich 3023 wzgledem drugich elementéw posrednich 3024 ustala sie za pomoca blokad 3025.

Pierwsze elementy posrednie 3023 potaczone sg nieruchomo z blatem 3021.

Dzieki mozliwo$ci przesuwu elementéw posrednich 3023 i 3024, mozliwa jest regulacja potozenia
blatu 3021 w kierunku pionowym i poziomym dla dostosowania do konkretnego pacjenta.

Figury SA — 5D przedstawiajg zespot 1 siedziska w widokach perspektywicznych i z boku, w pozycji
ztozonej (figury 5A i 5B) i roztozonej (figury 5C i 5D), dzieki czemu widoczny jest schemat kinematyczny
mechanizmu 106 pionizacji. Nalezy zaznaczy¢, ze pozycje ztozona i roztozona sg dwoma podstawo-
wymi, skrajnymi potoZzeniami siedziska 1, a wynalazek nie wyklucza potozen posrednich pomiedzy nimi,
dzieki czemu mozliwa jest regulacja kata pochylenia siedzenia i jego zablokowanie w wybranym potozeniu

Jak pokazano na fig. 11, zespdt 2 symulacji chodu naturalnego zawiera zespdt 500 wahacza,
mechanizm 600 przemieszczania przdd-tyt, mechanizm 700 przemieszczania géra-dét, zespdt kor-
bowy 800 i zespdt wsporczy 900.

Jak pokazano na fig. 6, zespdt 500 wahacza zawiera dwa ramiona 501 (ze wzgledu na czytelno$¢
figury pokazane jest tylko jedno), kolumne 510 z utworzong w niej prowadnica 503, element uchwy-
towy 505, korbe 502 regulacji pozycji uchwytu, blokade 516 i blokade 508.

Kolumna 510 jest zamocowana do podstawy 3.

Element uchwytowy 505 jest ruchomy w prowadnicy 503 i utrzymuje ramiona 501 wzgledem ko-
lumny 510, przy czym moze on réwniez przesuwac sie wzdtuz dtugosci ramion 501. Ramiona 501 sa
potaczone z elementem uchwytowym 505 z mozliwoscig obrotu wokét osi zaznaczonej na rysunku linig
przerywana. Wspomniana o$ jest zasadniczo réwnolegta do ptaszczyzny podioza, na ktérym umiesz-
czone jest urzadzenie do reedukacji chodu. Obrét ramion 501 potaczonych w elemencie uchwyto-
wym 505 moze odbywac sie niezaleznie. Ponadto element uchwytowy 505 jest sprzegniety z korba 502
poprzez potaczenie typu Sruba-nakretka w ten sposab, ze obrét korby 502 powoduje ruch elementu 505
w gére i/lub w dot.

Obrét korby 502, a w konsekwenciji ruch elementu uchwytowego 505, powoduje przesuwanie sie
osi obrotu, co z kolei wptywa na zakres wychylenia dolnej czedci ramion 501. Wybrane potozenie ele-
mentu uchwytowego 505 w prowadnicy 503 ustala sie. za pomoca blokady 516.

Blokada 508 stuzy do nieruchomego ustawienia wahaczy réwnolegle wzgledem siebie. Wytacznie
w tym ustawieniu mozliwa jest zmiana ustawienia wysokosci elementu uchwytowego 505 wzgledem
prowadnicy 503.

Na fig. 7, podobnie jak na fig. 6, ze wzgledu na czytelnosc¢ figury pokazane sa tylko wybrane
elementy zespotu 500 i mechanizmu 600. Jak pokazano, wspdtpraca zespotu 500 wahacza i mechani-
zmu 600 przemieszczania przéd-tyt powoduje przemieszczanie sie suwadta 612 w kierunku poziomym
ptaszczyzny strzatkowej, a co za tym idzie, potaczonego z nim za pomoca ramienia 611 podparcia 610
stopy, na ktérym umieszczana jest stopa pacjenta. Suwadto 612 gest umieszczone w prowadnicy 613
pokazanej na fig. 10. Zakres przemieszczania sie suwadta 612 odpowiada diugosci kroku pacjenta.

Ruch oscylacyjny przéd-tyt suwadta 612 powstaje wskutek obrotu ramion 501 wahacza w elemencie
uchwytowym 505. Ruch ramion 501 jest przekazywany przez tacznik 609 na suwadto 612. Ramiona 501
wahacza mozna wprawi¢ w ruch na dwa sposoby. W pierwszym, ramionami 501 porusza, za pomoca wia-
snych koniczyn gornych, korzystajacy z urzadzenia do reedukacji chodu pacjent. Drugi sposéb polega
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na wprawieniu ramion 501 w ruch poprzez potaczong z nimi za pomoca tacznika korbowego 506 korbe 807.
Taka korba jest napedzana ,z zewnatrz” przez inng osobe za posrednictwem korby napedowej 5.

Niemniej jednak ramiona 501 wahacza sg potaczone z korbg 807 na state poprzez taczniki
korbowe 506. Ze wzgledu na to, ze korba 807 posiada dwa przeciwlegte, rozstawione co 180 stopni
wykorbienia, mozliwy jest tylko naprzemienny ruch ramion 501 wahacza. Ponadto, dzieki statemu pota-
czeniu korby 807 z ramionami 501, mozliwy jest tez naped korby 807 przez ramiona 501.

Nalezy zaznaczy¢, ze suwadto 612, ramie 611 i podparcie 610 stopy sg potaczone ze sobg w spo-
séb przegubowy.

Poprzez regulacje potozenia elementu uchwytowego 505 reguluje sie zakres oscylacji przod-tyt
suwadta 612, a wiec dostosowuje sie odtwarzanag trajektorie do wymaganej dtugos$ci kroku dla pacjenta
korzystajacego z urzadzenia do reedukacji chodu.

Na fig. 8, podobnie jak na figurach 6 i 7, ze wzgledu na czytelnos¢ figury pokazane sa tylko
wybrane elementy mechanizmu 700 przemieszczania géra-dot i zespotu korbowego 800. Zespdt korbowy
obejmuje korbe 807 i potaczony z nig za posrednictwem przektadni pasowej 809 wat napedowy 808.
Jak pokazano, wspétpraca zespotu korbowego 800 i mechanizmu 700 przemieszczania gora-dét powo-
duje obracanie sie ramienia sterujacego 714 w kierunku pionowym ptaszczyzny strzatkowej, wzgledem
osi osadzenia w zespole uchwytowym 717.

Ramie 714 zamocowane jest obrotowo w zespole uchwytowym 717 spoczywajacym na podstawie 3.
Z zespotem uchwytowym 717 potaczony jest zespdt 713 krzywki. Obracanie sie ramienia 714 powoduje
réwniez przemieszczanie sie potaczonego z nim, z mozliwoscia przesuwu wzdtuz kierunku podtuznego ra-
mienia 714, wozka sterujgcego 715. Wozek sterujacy 715 potaczony jest z podparciem 610 stopy.

Obrét ramienia 714 powstaje wskutek obrotu korby 807 (napedzanej, jak wspomniano powyzej,
przez ramiona 501 wahacza), ktory jest przenoszony, poprzez przektadnie pasowa 809, na wat nape-
dowy 808. W dalszej kolejnosci, wat napedowy 808 przenosi obrét, poprzez przektadnie pasowa 718,
na zespodt 713 krzywki. Zespdt 713 krzywki styka sie swoimi elementami krzywkowymi z ramieniem
sterujacym 714 za posrednictwem rolki 719, ktérej zadaniem jest zredukowanie tarcia.

Na ramieniu sterujacym 714 mozliwe jest umieszczenie, na dalszym koricu 720 od wodzka steru-
jacego 715, przeciwwagi w celu regulacji obciazenia.

Zespodt korbowy 800, a w szczegdlnosci przektadnia pasowa 809 i wat napedowy 808, znajduje
sie ogdlnie w skrzynkowej obudowie.

Fig. 9 przedstawia szczegétowo zespdt wsporczy 900. Jak pokazano na figurze, zespét wspor-
czy 900 jest potaczony z podparciem 610 stopy. Zespdt wsporczy 900 umozliwia ustabilizowanie stawu
kolanowego pacjenta uzywajacego urzadzenia do reedukacji chodu, jak réwniez wymuszony ruch prze-
taczania stopy pacjenta.

Zespodt wsporczy 900 zawiera podstawe 916 stopy sktadajaca sie z podpory 9161 palcéw, zamo-
cowanej nieruchomo do podparcia 610 stopy, oraz podpory 9162 piety potaczonej wychylnie dla umoz-
liwienia wykonywania ruchu przetaczania stopy. Przetaczanie stopy realizowane jest przez wspodtprace
rolki 915 zamocowanej do podpory 9162 piety z krzywka 914 zamocowana na ramieniu 611 mechani-
zmu przemieszczania przéd-tyt 600. Przetaczanie stopy nastepuje w odpowiedniej konfiguracji podpar-
cia 610 stopy. Konfiguracja ta jest ostatni etap fazy podporu stopy. Wystepuje przed przejsciem w faze
oderwania. Etap przetaczania jest uzyskiwany, gdy uktad rolki 915 i krzywki 914 jest w pozycji roboczej,
uktad lewy, co przedstawia fig. 9. W odpowiedniej fazie ruchu rolka 915 napiera na krzywke 914,
co skutkuje wychyleniem i uniesieniem podpory 9162 piety wzgledem podpory 9161 palcéw. Brak prze-
taczania wystepuje, gdy rolka 915 jest poza pozycja robocza, uktad prawy, co przedstawia fig. 12.
Nie wystepuje wowczas jej sprzegniecie z krzywka 914 w zadnej fazie ruchu i podpora 9162 piety
nie jest przemieszczana wzgledem podpory 9161 palcéw. Funkcje przetaczania stopy ustawia sie, prze-
suwajac rolke 915 z wykorzystaniem blokady 918.

Zespodt wsporczy 900 jest rowniez wyposazony w zespot 919 usztywnienia kolana zamocowany
na podporze 9162 piety. Zesp6t 919 posiada dwa gtéwne cziony 9191 oraz 9192 potaczone obrotowo
osig 922. Blacha kolanowa 924 ustawiana jest pod kolanem pacjenta, zgodnie z jego uwarunkowaniami.
Wybrane ustawienie blachy 924 jest ustalane za pomoca blokady 923.

Fig. 10 przedstawia wzajemng wspotprace zespotdw i mechanizmu odpowiedzialnych za symu-
lacje chodu naturalnego. Ze wzgledu na czytelno$¢ figury pokazane sa tylko wybrane elementy zespo-
téw 500, 800 i 900 oraz mechanizméw 600 i 700.

Na fig. 10 przedstawiona jest w szczegdlnosci wspdtpraca mechanizmoéw 600 i 700, ktérych ruch jest
wzajemnie ze soba sprzegniety za pomoca podparcia 610 stopy i korby 807. Widoczna jest réwniez korba 5
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stuzaca do napedu zespotu 2 symulacji chodu naturalnego ,z zewnatrz”. Przeniesienie ruchu obrotowego
korby 5 na podparcie 610 stopy odbywa sie dwoma réwnolegtymi, sprzezonymi fancuchami kinematycznymi.

Fig. 11 przedstawia catos¢ zespotu 2 symulacji chodu naturalnego i ich rozmieszczenie
wzgledem siebie.

Zespodt 2 symulacji chodu ma za zadanie wprowadzenie stopy pacjenta umieszczonej na podpar-
ciu 610 stopy w ruch po zadanej trajektorii, jednoczesnie zapewniajac stabilizacje stawu kolanowego.
Realizowana przez zespdt 2 trajektoria jest przyblizeniem modelu trajektorii stopy dla chodu naturalnego.

Przemieszczenie stopy, umieszczonej na podparciu 610, po zadanej trajektorii w ptaszczyznie
strzatkowej wymuszane jest poprzez ruch obrotowy zespotu korbowego 800, jako elementu synchronizu-
jacego sktadowe przemieszczenia pionowe i poziome stopy realizowane przez mechanizmy 600 i 700.

W celu rozpoczecia zabiegu reedukacji chodu pacjent siada na odpowiednio wyregulowanym
siedzeniu 203 i stawia stopy na podparciach 610 stop, lub staje na podparciach 610 stép, jezeli siedze-
nie 203 jest w pozycji roztozone|. Nastepnie dostosowywane jest rozmieszczenie zespotu 303 oparcia
gtéwnego, zespotu 301 zagtéwka i zespotu 302 blatu, za$ stopy pacjenta sa mocowane do podparé 610
stép i stabilizowane za pomoca zespotéw wsporczych 900.

Jak wspomniano powyzej, zespot korbowy 800 moze by¢ wprawiony w ruch obrotowy na dwa
sposoby. Pierwszy sposdb polega na tym, ze éwiczacy pacjent — poprzez synchroniczne naprzemienne
ruchy gornych konczyn trzymajacych ramiona 501 zespotu 500 wahacza — wprowadza w ruch wahadiowy
ramiona 501. Poprzez taczniki korbowe 506, taczniki 609, korbe 807 i wat napedowy 808 nastepuje
jednoczesny ruch kazdej pary sktadajacej sie z mechanizmu 600 przemieszczania przéd-tyt i mechani-
zmu 700 przemieszczania géra-dot, potaczonej z danym podparciem 610 stopy, w wyniku czego pod-
parcia 610 stdép wykonujg ruchy obrotowe symulujace prawidtowy chéd. Drugi sposéb polega na tym,
ze operator urzadzenia wspomaga lub samodzielnie wprowadza mechanizm w ruch poprzez korbe na-
pedowa 5 potaczong przektadnig pasowa 51 z korba 807.

Zmiana zakresu oscylacji poziomej podparcia stopy wzgledem potozenia neutralnego realizowane
jest poprzez zmiane pozycji elementu uchwytowego 505 zespotu 500 wahacza na pionowej prowad-
nicy 503, co zmniejsza lub zwieksza zakres oscylacji ramion 501. Przesuniecie elementu uchwyto-
wego 505 w gore powoduje zmniejszenie zakresu katowego wychylenia ramion 501, co powoduje
zmniejszenie zakresu oscylacji poziomej podpar¢ 610 stop.

Wykaz oznaczen

1 zespot siedziska

2 zespot symulacji chodu naturalnego
3 podstawa

4 rama

5 korba napedowa

51 przektadnia pasowa

100 mechanizm ustalania wysokosci oraz pionizacji
101 wozek

102 trapezowy wat Srubowy

103 korba napedowa

104 przektadnia pasowa

105 zespot sitownika

106 mechanizm pionizacji

108 pedat sitownika

200 zespot siedzenia

201 blokada gtebokosci
202 zespot szyn

203 siedzenie

204 zespot szyn

205 podpora

301 zespot zagtdwka
3011 zagtoéwek
3012 uchwyt zagtéwka

302 zespot blatu



3021
3022
3024
3025

303
3031
3032

305

400
401
402
404
405
406
407

500
501
502
503
505
506
508
510

600
609
610
611
612
613

700
713
714
715
717
718
719
720

800
807
808
809

900
914
915
916
9161
9162
918
919
9191
9192
922
923
924

PL 240 931 B1

blat

uchwyt blatu pierwszy element posredni
drugi element posredni

rygiel

zespot oparcia gtéwnego

oparcie

uchwyt oparcia

kolumna

zespot oparé bocznych
prowadnica opar¢ bocznych
pierwsze oparcie boczne
uchwyt oparé

listwa zebata

koto zebate

blokada

zespoét wahacza

ramie wahacza

korba regulacji pozycji uchwytu wahacza
prowadnica

element uchwytowy

tacznik korbowy

blokada

kolumna

mechanizm przemieszczania przéd-tyt
tacznik

podparcie stopy

ramie

suwadto

prowadnica

mechanizm przemieszczania gora-doét
zespot krzywki

ramie sterujace

wozek sterujacy

zespoét uchwytowy

przektadnia pasowa

rolka

dalszy koniec ramienia sterujacego

zespot korbowy
korba

wat napedowy
przektadnia pasowa

zespodt wsporczy

krzywka

rolka

podstawa stopy

podpora palcéw

podpora piety

blokada

zespot usztywnienia kolana

pierwszy czton gtéwny zespotu usztywnienia kolana
drugi czton gtéwny zespotu usztywnienia kolana
0$

sruba blokujaca

blacha kolanowa
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Zastrzezenia patentowe

. Urzadzenie do reedukacji chodu zawierajace podstawe (3), na ktérej posadowiony jest ze-
spot (1) siedziska i zespdt (2) symulaciji chodu zawierajacy zespdt (500) wahacza majacy dwa
ramiona (501) podtrzymywane obrotowo przez element uchwytowy (505), oraz zawierajacy
dwa podparcia (610) stép, z ktérych kazde jest przemieszczane za pomoca potaczonej z nim
pary mechanizmdw obejmujacej mechanizm (600) przemieszczania przéd-tyt i mechanizm (700)
przemieszczania géra-dot, ktére sg napedzane przez zespét (500) wahacza, znamienne tym,
Zze mechanizm (600) przemieszczania przod-tyt jest sprzegniety z ramionami (501) zespotu (500)
wahacza za posrednictwem tacznika (609), natomiast mechanizm (700) przemieszczania
gora-dot jest sprzegniety z ramionami (501) zespotu (500) wahacza za posrednictwem ze-
spotu korbowego (800) zawierajacego korbe (807) i sprzegniety z nig wat napedowy (808),
przy czym z ramionami (501) zespotu (500) wahacza sprzegnieta jest, za po$rednictwem zespotu
korbowego (800), korba napedowa (5), za$ element uchwytowy (505) zespotu (500) wahacza jest
ruchomy wzdtuz dtugosci ramion (501) dla zmiany potozenia osi obrotu ramion (501).

. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze korba napedowa (5) jest sprzegnieta
z korba (807) zespotu korbowego (800) za posrednictwem przektadni (51).

. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze korba (807) zespotu korbowego (800) jest
sprzegnieta z kazdym z ramion (501) zespotu (500) wahacza za posrednictwem facznika kor-
bowego (506) oraz jest sprzegnieta za posrednictwem przektadni (809) z watem napedo-
wym (808), ktory jest sprzegniety z mechanizmem (700) przemieszczania gora-doét.

. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze mechanizm (600) przemieszczania przod-tyt
zawiera ramie (611), ktére z jednej strony potaczone jest wychylnie z podparciem (610) stopy,
natomiast z drugiej strony jest potaczone wychylnie z suwadtem (612) spoczywajacym na pro-
wadnicy (613) usytuowanej na podstawie (3), przy czym suwadto (612) jest potaczone z ra-
mieniem (501) zespotu wahacza (500) poprzez tacznik (609), natomiast mechanizm (700)
przemieszczania gora-dét zawiera potaczony obrotowo z podparciem (610) stopy wézek ste-
rujacy (715) umieszczony suwliwie na ramieniu sterujgcym (714), ktére z kolei jest zamoco-
wane obrotowo w uchwycie (717) spoczywajacym na podstawie (3), przy czym uchwyt (717)
zawiera réwniez zamocowany obrotowo zespot (713) krzywki stykajacej sie z ramieniem ste-
rujgcym (714), zas zespodt (713) krzywki jest napedzany, za posrednictwem przektadni (718),
przez wat napedowy (808) zespotu korbowego (800).

. Urzadzenie wedtug zastrzezenia 2 albo 3, albo 4, znamienne tym, Ze przektadnie (51, 809, 718)
stanowia przektadnie pasowe.

. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze zespot siedziska (1) zawiera zamocowana
na podstawie (3) rame (4), na ktérej zamocowany jest zespdt siedzenia (200) i potaczone
Z nim ruchomo zespét (303) oparcia gtdéwnego, zespdt (301) zagtéwka, zespdt (302) blatu i ze-
spot (400) oparc bocznych.

. Urzadzenie wedtug zastrz. 6, znamienne tym, ze zespot (200) siedzenia zawiera mecha-
nizm (100) regulacji wysoko$ci oraz pionizacji siedzenia (203), natomiast zespét (400) oparé
bocznych zawiera mechanizm regulacji wzajemnej odlegtosci oparé bocznych (402).

. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze zawiera ponadto zespét wsporczy (900)
majacy podpore (9161) palcow zamocowang na podparciu (610) stopy mechanizmu (600)
przemieszczania przod-tyt oraz podpore (9162) piety potaczony wychylnie z podpora (9161)
palcédw, przy czym zespot (900) zawiera réwniez uktad przetaczania stopy majacy rolke (915),
zamocowana do podpory (9162) piety, wspodtpracujaca z krzywka (914) zamocowana na ra-
mieniu (611) mechanizmu (600) przemieszczania przdd-tyt oraz zespét (919) usztywnienia
kolana zamocowany do podpory (9162) piety.
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