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Patienten mit schweren funktionellen Behinderungen bediirfen ver-
schiedener therapeutischer Massnahmen. Eine solche Massnahme ist

die Bewegung der Extremitdten, um Schdden infolge der andauernden
Immobilitdt zu verhindern. Dies wird bis anhin manuell durch Fachleute
ausgefiihrt. Fiir die Automatisierung dieser Bewegungen am liegenden
Patienten wurde von der Firma Liberty MedTech Sagl ein Konzept mit elek-

trischen Antrieben entwickelt.

Ausgangslage

Anlésslich einer vorangegangenen Projektarbeit
wurde mit der Umsetzung einer Teilfunktion dieses
Gesamtkonzepts begonnen. Es resultierte ein Rah-
men mit integriertem zweigelenkigem Modell eines
menschlichen Beins. Dieses wird mit Seilen bewegt,
indem zwei Elektroantriebe der Firma Siemens asyn-
chron von einem PC aus manuell angesteuert werden.

Ziel

Ziel ist die Realisierung einer Steuerungsstruktur mit
Antrieben, welche die Ausfiihrung von automatisier-
ten Therapiebewegungen ermoglicht.

Die zu erarbeitende Teilfunktion wird auf die Bewe-
gung eines menschlichen statt eines kiinstlichen Beins
ausgeweitet.

Resultat

Auf einem Bett wurde ein Rahmen angebracht, wel-
cher die Antriebe tragt. Diese wurden zuséatzlich mit
Getrieben ergdnzt, um die erforderliche Kraft aufbrin-
gen zu konnen. Als Zugstrange wurden Gurtbander
verwendet, welche an separat gelagerten Rollen zur
Gewichtsaufnahme befestigt sind.

Das Steuerungsprogramm lduft auf einem Siemens-In-
dustrie-PC. Dieser wird mit einer eigens erstellten
Benutzeroberflache bedient.

Funktionsprinzip der Liberty Rehabilitationsplattform (Quelle:
Liberty MedTech Sagl)

Fur die Ausfiihrung der Therapiebewegung wurden
verschiedene Konzepte erarbeitet und integriert: es
sind dies das automatische Anfahren der Positionen
mittels Vorgabe von Hiift- und Kniewinkel, das Aus-
fuhren einer zyklischen Bewegung durch Vorgabe
der Trajektorie des Fusses sowie die Erfassung und
Wiedergabe der manuell ausgefiihrten Bewegung
des Beins (Teach-in) . Dabei wird die aktuelle Lage
des Beins entweder geometrisch oder messtechnisch
definiert resp. aufgenommen.

Die Uberpriifung der Funktionen erfolgte an kiinst-
lichem sowie menschlichem Bein.
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