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Nazev vynalezu:

Zavésné zarizeni k transportu a nadleh€eni
pacientii, zejména k dynamickému
odleh&eni ¢i statickému zavéSeni pacienti s
riiznymi typy po§kozeni pehybového
aparatu

Anotace:

Zavésné zafizeni je tvofeno alespori dvéma
polohovatelnymi navijecimi mechanismy (4), z nichz
kazdy obsahuje navijeci buben, vodici kladky, zavésna
lana (5) a pohon se synchronnim servomotorem. Tento
servomotor ma permanentni magnety na rotoru a vinuti
na statoru s moznosti chodu stéidavé v polohovém a
momentovém reZimu. Je vybaven fidicim systémem s
piepinanim polohového a momentového reZimu a dale
pak prvkem automatického odectu polohy osy
servomotoru propojenym s prvkem korekce polohy osy v
fidicim systému v odezvé v fadu desitek milisekund.
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Zavésné zafizeni k transportu a nadleh&eni pacientii, zejména k dynamickému odlehéeni ¢i
statickému zav&eni pacienti s riznymi typy poSkozeni pohybového aparitu

Oblast techniky

Vynalez se tyka zavésného zafizeni k transportu a nadleh&eni pacienti, zejména k dynamickému
odlehceni ¢i statickému zavéSeni pacienti s riznymi typy poskozeni pohybového aparatu pfi
rehabilita¢nim pohybu na bézeckém pasu, trenazéru chiize a jinych rehabilitaénich zafizenich
1 pfi transportu pacientii na tato zafizeni.

Dosavadni stav techniky

V rehabilitaCnich zafizenich se v soucasné dob& pouzivaji k nadlehéeni pacienta zavésné systeé-
my, které pro vyrovnani hmotnosti pacienta vyuzivaji zavazi nebo ruéni navijeci mechanismy.

Z japonského patentového spisu 10179559 je napf. znamo zavésné zafizeni pro nadlehdeni
pacienta pfi rehabilitaéni chiizi na pohyblivém chodniku, které se skladd ze zavésného ramu
s kladkostrojovym systémem a protizavazim. Dochazi ale k ustaleni velikosti nadleh&eni t&lesné
hmotnosti pacienta konstantnim nastavenim hmotnosti protizavazi. P¥i tom oviem plati, e zde
neni docileno optimalniho dynamického odleh&eni, nebot pfi tomto principu se projevuje zpoz-
déni pohybu protizdvazi zplisobené tfenim a samotnou gravitaci. Reakce dynamického odleh&eni
Jje tim padem zpozdéna nékdy az protichiidna.

Doposud znamé odleh¢ovaci — podpiirné systémy, vybavené jednim nebo dvéma zavésy, vyuzi-
vaji k nadlehceni téla pacienta vyhradné mechanického principu. Navic v ptipadé pouze jednoho
zavésu ma pacient nad hlavou traverzu, ktera ma uprostied pripevnén tento zavés a po stranach
dva zavésy pro ramena. Tim padem nelze symetricky zavésit a odlehéit pacienty ve frontélni ro-
vin¢ (angl. coronal plane), tzn. pacienty, ktefi maji ochrnutou jednu stranu téla (nap¥. hemiple-
gie). Je tedy zfejmé, Ze z tohoto pohledu nejsou pouzitelna pro tuto skupinu pacientd.

Stavajici odleh¢ovaci — podpirné systémy nemaji moznost dynamického odlehéeni az do 160 kg
pacienta. Ne&které maji navic stacionarni, pevné fixované ramy, piipadné ramy jen omezené
posuvné, pii Cemz jejich posun musi obsluha provadét manualng. To ale zna¢né komplikuje
transport omezené pohyblivych pacientli na rehabilitatni zafizeni a vyluCuje univerzalngjii
a efektivnéjsi vyuziti jednoho zavésného zafizeni pro vice rehabilitaénich zatizeni — napt. pro bé-
Zecky pas a trenaze chiize.

Podstata vyndlezu

Podstata zdvésného zafizeni k transportu a nadlehéeni pacientti, zejména k dynamickému odleh-
Ceni Ci statickému zavéSeni pacientii s riznymi typy poskozeni pohybového aparatu ve svislé
poloze pomoci dvojbodového zavésu podle vynalezu spoéiva v tom, e toto zavésné zafizeni je
tvofeno alespoii dvéma polohovatelnymi navijecimi mechanismy, z nichz kazdy obsahuje navije-
ci buben, vodici kladky, zavésna lana a pohon se synchronnim servomotorem. Tento servomotor
ma permanentni magnety na rotoru a vinuti na statoru s moznosti chodu st¥idavé v polohovém
a momentovém reZimu a déle pak prvkem automatického ode&tu polohy osy servomotoru propo-
Jenym s prvkem korekce polohy osy v fidicim systému v odezvé v Fadu desitek milisekund.

Ram zavésného zafizeni miZe mit s vyhodou formu portélu oto&ného kolem jedné z jeho dvou
stojin, pfi ¢emz horni konce téchto dvou stojin jsou spojeny horizontalnim nosnikem. Na tomto
horizontalnim nosniku jsou pak polohovatelné ulozeny nejméné dva navijeci mechanismy se
zavésnymi lany a polohovacimi mechanismy.
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Polohovaci mechanismy navijecich mechanismi jsou s vyhodou tvofeny dvéma mechanismy pro
stranové posuvy a nejméné jednim korekénim mechanismem. Navijeci mechanismy i mechanis-
my jejich polohovéni jsou vybaveny samostatné ovladatelnymi pohony. Ve vyhodném usporada-
ni zatizeni dale obsahuje dotykovou obrazovku fidiciho systému pohoni navijecich mechanismi
a polohovacich mechanismu.

Prinosem zafizeni podle vynalezu je pfedevim zajisténi konstantniho preddefinovaného tahu
v kterékoliv vyice zavésu a s reakéni dobou navijakii na pfetizeni a naslednou korekci vykonu
korek&énim mechanismem v fadu desitek milisekund. Dal3i pfinos zavésného zafizeni k transportu
a nadleh&eni pacientii podle vynalezu spogiva v tom, ze jeho ram je koncipovan jako otocny, coz
umoziiuje snadny transport pacienta na pfisluiné rehabilitatni zafizeni a podle potfeby rovnéz
vyuziti zavésného zafizeni i pro dvé rehabilitatni zafizeni (napf. pro béZecky pas i trenazér chi-
ze).

Piehled obrazku na vykrese

K blizsimu objasnéni podstaty vynalezu slouzi pfilozeny vykres, kde obr. 1 pfedstavuje schéma
zatizeni k dynamickému odleh¢eni a/nebo statickému zavéseni ve svislé poloze pro pacienty
s poskozenim pohybového aparatu v pfikladném provedeni.

Ptiklad provedeni vynalezu

ZAvésné zatizeni k dynamickému odleh&ent i statickému zavéSeni ve svislé poloze pro pacienty
s poskozenim pohybového aparatu v ptikladném provedeni (viz obr. 1) je uréeno pro rehabilitaCni
pohyb pacienta na bézeckém pasu, trenazéru chiize, popf. také jinych rehabilitanich zafizenich
i pro transport pacientii na toto zafizeni. Pacient se zavési dvoubodové na dvé zavésna lana 5, na-
ez se u servomotorii navijecich mechanismi 4 téchto zdvésnych lan 5 v momentovém rezimu
udrzuje konstantni preddefinovany tah v nastavitelné vysce zavésu. To probiha tak, ze se priibéz-
né — v pikladném provedeni kazdou 1 milisekundu — odecita poloha osy servomotoru a v piipadé
zjisténi zmény polohy osy se tato poloha nésledné v odezvé 15 ms koriguje.

ZAvésné zafizeni k provadéni zplsobu v piikladném provedeni (viz obr. 1) sestava z ramu 1 za-
vésného zafizeni, ktery ma podobu portalu otoéného kolem jedné z jeho dvou stojin 2, pii ¢emzZ
horni konce t&chto dvou stojin 2 jsou spojeny horizontalnim nosnikem 3. Na tomto horizontalnim
nosniku 3 jsou ulozeny dva navijeci mechanismy 4 se zavésnymi lany 3 pro pacienta 10 a s polo-
hovacimi mechanismy 6 a 9 t&chto navijecich mechanismi 4.

Pohon kazdého z navijecich mechanismi 4 obsahuje synchronni servomotor, ktery ma perma-
nentni magnety na rotoru a vinuti na statoru, je vybaven fidicim systémem s piepinanim poloho-
vého a momentového rezimu — polohovy rezim slouzi ke zvedani a spousténi pacienta 10,
momentovy rezim pak k dynamickému odlehceni pacienta 10. V momentovém rezimu fizeni je
udrzovéana konstantni sila — tah — na ose motoru a tim padem na navijenych zavésnych lanech 3,
&imz je docileno odlehéeni zavé3eného predmétu, v naSem pfipadé pacienta 10. K tomu jsou ser-
vomotory pohonti navijecich mechanismii 4 dale vybaveny prvky automatického odectu polohy
osy servomotoru propojenym s prvkem korekce polohy osy. Pokud je pomoci zavésného lana 5
a navijeciho mechanismu 4 zmé&n&na poloha osy servomotoru, prvek korekce polohy osy toto
vyhodnoti a pteda servomotoru piikaz k vraceni osy do puivodni polohy.

Polohovaci mechanismy 6 a 9 navijecich mechanismi 4 jsou tvofeny souborem dvou polohova-
cich mechanismii 6 stranového posuvu a jednoho korekéniho polohovaciho mechanismu 9. Poho-
ny zavésného zafizeni jsou samostatn€ ovladatelné ve viech smérech.
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Zavésné zafizeni obsahuje dale dotykovou obrazovku 8 fidiciho systému pohonl navijecich
mechanismi 4 a polohovacich mechanisma 6.

PATANTOVE NAROKY

L. Zavésné zafizeni k transportu a nadleheni pacientd, zejména k dynamickému odlehéeni &i
statickému zavéSeni pacientii s riznymi typy poskozeni pohybového aparatu ve svislé poloze
pomoci dvojbodového zavésu, vyzna€ujici se tim, Ze je tvoreno alesponi dvéma navi-
Jecimi mechanismy (4), z nichZ kazdy obsahuje navijeci buben, vodici kladky, zavésna lana (5)
a pohon se synchronnim servomotorem s permanentnimi magnety na rotoru a vinuti na statoru,
piiCemzZ tento servomotor je vybaven Fidicim systémem s pfepinanim polohového a momentové-
ho rezimu a dale pak prvkem automatického odetu polohy osy servomotoru propojenym s prv-
kem korekce polohy osy v Fidicim systému v odezvé v fadu desitek milisekund.

2. Zavésné zatizeni podle naroku 1, vyzna&ujici se tim, Z nejméné dva navijeci
mechanismy (4) se zav&snymi lany (5) a polohovacimi mechanismy (6, 9) navijecich mechanis-
mil (4) jsou polohovatelné ulozeny na horizontalnim nosniku (3) ramu (1) zavésného zafizeni,
ktery ma formu portalu oto¢ného kolem jedné z jeho dvou stojin (2), pficemz horni konce t&chto
dvou stojin (2) jsou spojeny horizontalnim nosnikem (3).

3. Zavésné zafizeni podle naroku2, vyzna&ujici se tim, e polohovaci mechanismy
(6, 9) navijecich mechanismd (4) jsou tvofeny dvéma mechanismy (6) pro stranové posuvy a nej-
méné jednim korekénim mechanismem (9).

4. Zavésné zatizeni podle ndroku 1, vyznadujici se tim, e navijeci mechanismy (4)
a polohovaci mechanismy (6, 9) téchto navijecich mechanismi (4) jsou vybaveny samostatné
ovladatelnymi pohony.

S. Zavésné zafizeni podle naroku 4, vyznadujici se tim, ze dale obsahuje dotyko-

vou obrazovku (8) fidiciho systému pohond navijecich mechanismii (4) a polohovacich mecha-
nismi (6, 9).

1 vykres
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Obr. 1
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