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Damit die Briicke zwischen Muskel-, Koordinations- und Rehabilitations-
training des Fussgelenkes geschlossen werden kann, wird ein Prototyp
gebaut, welcher mit verschiedenen Elektromotoren sowohl ein Bremsmo-
ment gegen eine Fusskraft aufbringen kann, als auch aktiv das Fussgelenk

eines Patienten bewegen kann.

Ausgangslage

In friheren Arbeiten wurde ein Prototyp gebaut wel-
cher zunédchst mit Gummiseilen, danach mit verschie-
denen Sensoren und spater auch mit Elektromotoren
auf einer Fussplattform betrieben werden konnte. Die
Ausgangslage dieses Systems war jedoch nur teil-
weise ausgereift und lediglich auf einer der beiden
Fussplatten realisiert.

Im Rahmen dieser Bachelorthesis wird gemeinsam
mit dem Institut fir Rehabilitation und Leistungs-
technologie (IRPT) und der Firma Sensopro AG diese
Vorarbeit neu aufgegriffen, weiterentwickelt und
dupliziert. Ziel ist es, das mechanische Grundkonzept
zu verbessern und die Motorsteuerung neu zu konzi-
pieren, auszuarbeiten und zu programmieren.

Vorgehensweise

Grundpfeiler einer soliden Motorsteuerung ist ein
mechanisches Konzept welches prézise funktio-
niert und eine dynamische Regelung tiberhaupt erst
zulésst. Daher wird in einem ersten Schritt die Kraft-
tibertragung der Antriebswellen im Kern der Fuss-
platte von Kraft- auf Formschluss gedndert. So kann

garantiert werden, dass die vorhandenen Kréfte ohne
Schlupf auf die Motoren, respektive auf die Fussplatte
ibertragen werden kdnnen.

In einem zweiten Schritt wird die Motorsteuerung
ausgelegt. Hierfiir werden die autonom funktionieren-
den Motorsteuerkarten MiniMACS6 des Herstellers
Maxon verwendet. Ziel wihrend der Uberarbeitung
ist es, teure Spezialanfertigungen zu vermeiden,
Anpassungen der bestehenden teile gering zu halten
und somit die Schuleigene Werkstatt zu schonen und
die Kosten gering zu halten.

Resultate

Das Endprodukt der Arbeit ist ein funktionstiichtiger
Prototyp, welcher mit total sechs Elektromotoren, vier
N&herungssensoren und zwei Mikrokontaktschaltern
betrieben wird. Durch die Verwendung von hochprazi-
sen Encodern kennt jeder Elektromotor zu jeden Zeit-
punkt seine genaue Position und kann so auf einen
tausendstel Grad genau positioniert werden.

Durch die Verwendung von verschiedenen Betriebs-
modi kann zwischen Positions-, Geschwindigkeits-
oder Drehmomentregelung variiert werden. Dadurch
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