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LOS/
ROBOTIK (B)
SL2 ROBOTICA (B) L\c/)JTAO

DYNAMISCHER VERTIKALISIERER

Stehtisch mit der Méglichkeit, die unteren Extremitaten
mittels Endefektor, der im FuBbereich angebracht ist,
in Hifte und Kniegelenk zu Flektieren und
Extendieren. Der dynamische Stehtisch soll bis auf ca.
90° vertikalisierbar sein.

VERTICALIZZATORE DINAMICO

Verticalizzatore con possibilita di eseguire esercizi di
flesso-estensione degli arti inferiori, dell’articolazione
dell’anca e del ginocchio, mediante un effettore
posizionato nella zona dei piedi. Il verticalizzatore
deve permettere di raggiungere la posizione eretta
fino ad un angolo di circa 90°.

Genaue Spezifizierung:

Esatta descrizione:

Stehbett mit integrierten Robotikmotoren fir die Beine

Anforderungsprofil:

Letto di degenza robotizzato con motori per la
mobilizzazione degli arti inferiori

Specificazione delle esigenze:

Orthese

Ortesi

Die Orthese muss eine Kombination von Hiift-, Knie-
und Sprunggelenksbewegung mit einer
Vertikalisierung des Patienten zulassen; dabei
mussen unterschiedliche Gangmuster und eine
mechanische Belastung der Beine maglich sein

Die unterschiedlichen Bewegungsmuster sind:
sinoidale Bewegung, Gangmuster, sequenzielles
Bewegen der Beine

L'ortesi deve consentire I'effettuazione combinata dei
movimenti dell’articolazione dell’anca, del ginocchio e
tibio-tarsica con verticalizzazione del paziente. Il
dispositivo deve prevedere inoltre diversi pattern di
deambulazione e il carico meccanico degli arti.

I diversi schemi motori prevedono il movimento
sinoidale, un pattern di deambulazione e il movimento
sequenziale degli arti.

Schrittfrequenz (Kadenz) zwischen ca. 8-80
Schritte/Minute einstellbar

Frequenza dei passi (cadenza), impostabile tra 8-80
passi/minuto.

Leichte Anderung der Bewegungsmuster in der
Software

Madglichkeit des Trainings beider Beine separat:
Einstellungen symmetrisch oder asymmetrisch je nach
Trainingsziel

Semplicita di modifica del pattern motorio nel
software.

Possibilita di eseguire il training separatamente per
ciascuno arto: impostazione simmetrica o asimmetrica
a seconda dell’obiettivo terapeutico desiderato.

Vertikalisierungsposition zwischen ca. 0-78° (90°
erzeugt Unbehagen fur den Patienten)

Angolo di verticalizzazione compreso tra 0-78° (un
angolo di 90° crea disagio al paziente).

Adjustierung der Huftwinkel von ca. 0-15°

Adjustierung der Beinlange von ca. 72-102 cm

Regolazione dell'angolo di abdo-adduzione dell’anca
tra 0-15°.

Regolazione della lunghezza dei segmenti di sostegno
degli arti da 72 a 102 cm.
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Analoge Adjustierung des ROM (range of motion) fiir
beide Beine separat von ca. 0-45°

Regolazione del ROM (range of motion),
separatamente per ciascun arto (da 0 a 45°).

Stufenlose Verstellung der Ful3platten
(Dorsalextension, Plantarflexion, Pro- und Supination)

Regolazione continua delle pedane (estensione
dorsale, flessione plantare, pronazione e
supinazione).

Integriertes Federsystem fir stufenlose, mechanische
Belastung der Beine von ca. 0-45 kg mit Anzeige

Sospensioni meccaniche integrate per il carico
variabile degli arti da 0 a 45 kg, complete di display.

Festsitzende Fixierungsbander fiir die Beine zur
exakten Paositionierung der Kniemanschetten

Cinghie di fissaggio degli arti per I'esatto
posizionamento delle fasce di supporto delle
ginocchia.

An die Anatomie der verschiedenen Patienten
anpassbares System mit zugehdrigen
Sicherheitseinrichtungen

Sistema adattabile all'anatomia dei diversi pazienti
con relativi sistemi di sicurezza.

Back-drivable’, robotische Beinmotoren zur leichten
Manipulation ihrer Position wenn diese nicht
angesteuert werden

Kontrolle der Beinmotoren durch einen
handelsiiblichen PC mit Real-Time Funktion

Vorbereitete Unit zur Verbindung mit einem
Elektrostimulationssystem mit Synchronisation der
Beinbewegung in Huft- und Kniegelenk mit den
elektrischen Impulsen.

Arti robotizzati “back drivable” per una piu facile
manipolazione della loro posizione quando questi non
sono attivati.

Controllo dei motori di movimentazione degli arti
mediante un comune PC con funzione in tempo reale.

Unita predisposta per il collegamento di un
elettrostimolatore con sincronizzazione del movimento
degli arti all'altezza dell’articolazione dell’anca e del
ginocchio.

Sicherheit

Sicurezza

markierte Notausschalter (am System selber, am
Bedienpanel)

2 Potentiometer gewahrleisten die Exakte Bewegung
der Beinmotoren (Redundantes Hardwaresystem)

Interruttore di arresto d’emergenza (sul sistema
stesso, sul pannello di controllo).

2 potenziometri garantiscono I'esatta movimentazione
dei motori per la mobilizzazione degli arti (sistema
hardware ridondante).

Mechanischer Sicherheitsablass fir ev. Notfélle z.B.
Stromausfall

Valvola di scarico per i casi di emergenza, p.es.
eventuale mancanza di corrente elettrica.

Zentrales Blockiersystem der Rader fir sicheren
Transport und Training.

Benutzerschnittstelle

Handtaster fir die manuelle Kontrolle von Héhe,
Inklination und Huftextensionswinkel des Stehbettes

Sistema centralizzato di bloccaggio delle ruote per
eseguire il trasporto e il training in piena sicurezza.

Interfaccia utente

Pulsante per la regolazione manuale dell’altezza,
dell’inclinazione e dell’'angolo di abdo-adduzione
dell’anca del letto di degenza.

Software mit assistiver Kraftsensorenkontrolle von 20-
100% Fuhrungskraft zur individuellen Adaptierung an
ein aktives Patiententraining

Visuelle Anzeige von Bewegungswinkel der Beine und
deren aktuelle Position in Echtzeit, sowie des ROM
des Bewegungspatterns

Krankenhaus Sterzing - Neuro-Reha 4. Stock

Software con controllo assistito della forza dal 20 al
100%, mediante sensori capacitivi, allo scopo di
adeguare il training attivo alle specifiche esigenze dei
singoli pazienti.

Display per la visualizzazione dell’angolo di
movimentazione degli arti e della loro posizione
attuale in tempo reale e del ROM del pattern motorio.
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Bildliche Darstellung der Trainingseffekte Uber die
Trainingsdauer

Rappresentazione grafica degli effetti del training per
l'intera durata della terapia.

Patientendatenbank mit Name, Software- und
Hardwaretrainingsparameter und ROM fiir jede
Sitzung

Banca dati del paziente completa di nome, parametri
hardware e software relativi al training e ROM per
ciascuna seduta.

Therapiemanagement tber ein Touchscreen mit
Anderungen der Trainingsparameter wahrend des
Trainings

Positionierung des Touchscreens auf beiden Seiten
des Systems, damit der Transfer des Patienten auf
beiden Seiten des Stehbettes gewahrleistet ist

Gestione della terapia tramite touchscreen con
modifica dei parametri relativi agli esercizi terapeutici
durante il training.

Posizionamento del touchscreen su entrambi i lati del
sistema per poter spostare il paziente da entrambi i
lati del letto.

Leichter Transfer von Trainingsdaten zu einem
anderen PC.

Facilita di trasmissione dei dati del training ad un altro
PC.

Mechanische Eigenschaften

Caratteristiche meccaniche

Unterstitzung von Patienten bis zu 130 kg

4 Rader flr einen leichten Transport des Systems von
einem Raum zum né&chsten

Zentrales Blockiersystem der Rader mit 3
verschiedenen Positionsmdglichkeiten der Pedale:
Blockierposition aller vier Rader, Frei-Position aller
vier Rader, Halb-Frei-Position: alle vier Rader in
Bewegung, 2 Réader in ihrer Richtung kontrolliert

Possibilita di sostenere pazienti fino a 130 kg di peso.

4 ruote per il facile trasporto del sistema da una
stanza all’altra.

Sistema centralizzato di bloccaggio delle ruote con 3
possibili posizioni dei pedali: tutte le ruote bloccate,
tutte le ruote libere, blocco parziale: tutte le ruote
mobili, 2 con controllo della direzione.

Hohenverstellung von 52-85 cm fiir einen einfachen
Transfer von Rollstuhl bzw. Bett

Madglichkeit zur Anbringung von Armstiitzen zur
richtigen Positionierung z.B. des paretischen Armes
wahrend des Trainings.

Regolazione dell’altezza da 52 a 85 cm per un facile
trasferimento del paziente dalla sedia a rotelle al letto.

Possibilita di montare dei braccioli, p.es. per il corretto
posizionamento di un braccio paralizzato durante gli
esercizi terapeutici.

Orthopéadisches Material

Materiale ortopedico

Wasserdichte, biostatische Matratze (anti-dekubitus)
mit Ruckenpolsterung von 60 mm Dicke

Materasso antidecubito impermeabile con cuscino
schienale imbottito (spessore 60 mm)

Waschbare Rickenpolsterauflage

Waschbarer Sicherheitsgurt in 4 verschiedenen
GroRRen zur individuellen Anpassung an die Gro3e des
Patienten

Zusatzmaterial zur Fixierung des Oberkoérpers und zur
besseren Adaptation der Kniemanschetten.

Copricuscino schienale lavabile.

Cintura di sicurezza lavabile, disponibile in 4 misure
per adattarla alla corporatura del paziente.

Materiale aggiuntivo per il sostegno del tronco e per
un migliore adattamento delle fasce di supporto delle
ginocchia.

Elektrische Eigenschaften

Caratteristiche elettriche

Sicherheitsstopp muss separat vom Hauptschalter
arbeiten.

Das System muss mit allen vorgesehenen
Zubehéren ausgestattet sein.

Krankenhaus Sterzing - Neuro-Reha 4. Stock

Linterruttore di arresto di sicurezza deve lavorare
separatamente rispetto all’'interruttore principale.

Il sistema completo di tutti gli accessori normali
d’'uso.
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