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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest urzadzenie do rotacyjnych éwiczen stawu skokowego cztowieka
znajdujace zastosowanie w rehabilitacji i usprawnianiu kohczyny dolnej.

Wiekszos¢ dolegliwosci, ktérych przyczyna tkwi w zaburzeniach narzadu ruchu, jest dolegliwo-
$ciami typu odwracalnego. W przypadku schorzen niektérych stawéw: skokowego, kolanowego czy bio-
drowego, wystarczy poprawi¢ elastycznosé skréconych i napietych miesni w okolicy tych stawéw. Pro-
blem ten dotyczy ludzi miodych, prowadzacych siedzacy tryb zycia, ulegajacych wypadkom czy urazom
oraz ludzi starszych, co ma réwniez istotne znaczenie w starzejacym sie spoteczenstwie. Istnieje wiele
terapii oraz metod biomechanicznego leczenia bdlu i zaburzenn mechaniki uktadu ruchu, np. metoda
Ackermanna, Dry Needling, McKenziego, PNF, Dietera Dornaczy czy tez osteopatia funkcjonalna i in-
tegracja. Jednak stosowanie wytacznie lekéw oraz podstawowych zabiegdw fizykalnych bez jednocze-
snego stosowania specjalistycznych metod usprawniania, ktérych dziatanie oparte jest na bodzcach
mechanicznych, uznaje sie obecnie za postepowanie niewtasciwe.

Urzadzenia do rehabilitacji stawu skokowego dostepne na rynku to:

Rotor rehabilitacyjny (krzyzak) umozliwia wykonywanie éwiczenh stawu skokowego w zakresie:
zginania podeszwowego, grzbietowego oraz pronacji i supinacji. Istnieje mozliwosé niezaleznej blokady
ruchu w kazdym z wymienionych zakresow.

Podwieszki dwustawowe stanowi element wyposazenia UGUL — kabiny do ¢éwiczenh i podwie-
szen.

Tasmy rehabilitacyjne to element wykorzystywany w rehabilitacji, sporcie i rekreacji. Liniowo
wzrastajace opory tadm pozwalaja to na indywidualne dobranie obciazen treningowych.

Plyta balansowa do ¢wiczen rownowaznych i rehabilitacji nég oraz do wzmocnienia migsni ud
i kostki

Urzadzenie do rehabilitacji stawu skokowego DRACO umozliwia wykonywania ¢wiczen sa-
mowspomaganych, czynnych, czynno-oporowych w zakresie: zginania podeszwowego, grzbietowego
oraz pronacji i supinaciji.

Przeglad literaturowy pozwala wnioskowaé, Zze nie ma urzadzen pozwalajacych na ¢wiczenie
i rehabilitacje zaréwno czynna jak i bierna stawu skokowego, realizowanych, poprzez rotacyjne ruchy
wieloptaszczyznowe lub izolowane éwiczenia jednoptaszczyznowe.

Istota wynalazku jest urzadzenie do rehabilitacji stawu skokowego z modutami do éwiczeh rota-
cyjnych skfadajace sie z trzech mechanizméw realizujacych ruchy w stawie skokowym, to jest z mecha-
nizmu ruchu zgiecia i wyprostu, mechanizm ruchu rotacji zewnetrznej i wewnetrznej wokét osi pionowe;j
piszczeli oraz mechanizm ruchu nawracania i odwracania. Elementy blokujace pozwalaja na unierucha-
mianie poszczegdinych modutéw. Urzadzenie do czynnej rehabilitacji stawu skokowego sktada sie
z modutu do éwiczen rotacyjnych, ramienia wspomagajacego oraz tacznika. Modut do ¢wiczeh rotacyj-
nych sktada sie z podstawy, tuski stopy oraz mechanizmu |, mechanizmu Il i mechanizmu Ill. Mechanizm
| zbudowany jest z umieszczonych w podstawie widetek oraz dZzwigni potaczonych ze soba sworzniem
i nakretki dociskowej oraz klina. Mechanizm Il ruchu rotacji zewnetrznej i wewnetrznej wokot osi piono-
wej piszczeli zbudowany jest z umieszczonych wewnatrz podstawy widetek, tozyska oraz trzpienia, przy
czym widetki oraz tozysko potaczone sa z podstawa sruba dociskowa. Mechanizm Il ruchu nawracania
i odwracania zbudowany jest z dZwigni, na ktérej osadzone sa tozyska, ptytki mechanizmu zegarowego
oraz ptytki pomocniczej mechanizmu zegarowego ze sruba regulacyjna zegara i blokada, przy czym
tuska stopy potaczona jest bezposrednio potaczeniem ksztattowym (gwintowym lub nitowym) z ptytka
mechanizmu zegarowego.

Urzadzenie do rehabilitacji stawu skokowego pozwala na ¢wiczenie i rehabilitacie zaréwno
czynna jak i bierna stawu biodrowego, realizowanych, poprzez rotacyjne ruchy wieloptaszczyznowe.
Jednoczes$nie po zablokowaniu ruchow rotacyjnych wykonywanie izolowanych ¢éwiczen (ruch zgiecia
i wyprostu, ruch nawracania i odwracania oraz ruch rotacji zewnetrznej i wewnetrznej wokot osi pionowe;
piszczeli) stawu skokowego.

Przedmiot wynalazku w przyktadzie wykonania przedstawiony na rysunkach, gdzie fig. 1 przed-
stawia widok urzadzenia do czynnej rehabilitacji stawu skokowego, fig. 2 modut do éwiczen rotacyjnych,
fig. 3 przedstawia w przekroju budowe mechanizmu zgiecia i wyprostu |, fig. 4 budowe mechanizmu
ruchu rotacji zewnetrznej i wewnetrznej wokét osi pionowej piszczeli Il, fig. 5 przedstawia w przekroju
mechanizm ruchu nawracania i odwracania lll, fig. 6 pokazuje sposéb blokowania mechanizmu |, fig. 7
sposob blokowania mechanizmu Il — a) widok, b) przekrdj, fig. 8 sposob blokowania mechanizmu IlI.
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Urzadzenie do czynnej rehabilitacji stawu skokowego pokazane na fig. 1 sktada sie z modutu do
¢wiczen 1, ramienia wspomagajacego 2 oraz facznika 3. Ramie wspomagajace 2 stuzy do wspomaga-
nia ¢wiczenh przez osobe rehabilitowana oraz/lub wspomagania éwiczen przez osobe asystujaca. Modut
do éwiczen 1 oraz ramie wspomagajace 2 potaczone sg za pomoca tacznika 3. Modut do ¢wiczenh rota-
cyjnych pokazany na rysunku wedtug fig. 2 sktada sie z podstawy 4, tuski stopy 5, obcigznikéw 6, oraz
mechanizmoéw realizujacych ruchy w stawie skokowym, tj.: mechanizm ruchu zgiecia i wyprostu |, me-
chanizm ruchu rotacji zewnetrznej i wewnetrznej wokot osi pionowej piszczeli Il oraz mechanizm ruchu
nawracania i odwracania Ill. Wykonywanie ¢wiczen rotacyjnych mozliwe jest dzieki potaczeniu trzech
ruchow mechanizméw |, Il i lll. Jednoczesnie mozliwe jest zablokowanie ruchu jednego lub dwdch me-
chanizméw. Mechanizm | umozliwia realizacje ruchu zgiecia i wyprostu (fig. 3) zbudowany jest z widetek
7, dzwigni 8, tozyska 11, potaczonych ze soba sworzniem 9 oraz nakretka dociskowa 10. Ruch zawia-
sowy dzwigni 8 realizowany jest poprzez potaczenie zawiasowe dzwigni 8 osadzonej na tozysku 11 oraz
sworzniu 9. Mechanizm |l ruchu rotacji zewnetrznej i wewnetrznej wokét osi pionowej piszczeli (fig. 4)
zbudowany jest z umieszczonych wewnatrz podstawy 4 widetek 7 oraz tozyska 12. Widetki 7 oraz tozy-
sko 12 potaczone sg z podstawa 4 sruba dociskowa 13. Mechanizm Il ruchu nawracania i odwracania
(fig. 5) zbudowany jest z dzwigni 8, na ktérej osadzone sa tozyska 17, ptytka mechanizmu zegarowego
14 oraz ptytka pomocnicza mechanizmu zegarowego 15. Ruch pomiedzy ptytkami 14 oraz 15 ograni-
czany jest przez $rube regulacyjng zegara 16. Konstrukcja urzadzenia umozliwia blokowanie poszcze-
golnych mechanizméw |, 1l oraz Il w dowolnych konfiguracjach. Mechanizm | blokowany jest (fig. 6)
poprzez umieszczenie pomiedzy dzwignia 8 a widetkami 7 klina 18. Mechanizm Il blokowany jest po-
przez wiozenie trzpienia 19 do otworu wykonanego w podstawie 4 oraz dzwigni 8 (fig. 7 a, b). Mecha-
nizm Il blokowany jest poprzez wtozenie blokady 20 do otworu wykonanego w ptytce mechanizmu ze-
garowego 14 oraz ptytce pomocniczej mechanizmu zegarowego 15 (fig. 8).

Zastrzezenie patentowe

1. Urzadzenie do czynnej rehabilitacji stawu skokowego, znamienne tym, ze sktada sie z mo-
dutu do ¢wiczen rotacyjnych (1), ramienia wspomagajacego (2) oraz facznika (3), przy czym
modut do ¢wiczen rotacyjnych (1) sktada sie z podstawy (4), tuski stopy (5) oraz mechanizmu
[, mechanizmu Il i mechanizmu lll, przy czym mechanizm | zbudowany jest z umieszczonych
w podstawie widetek (7) oraz dzwigni (8) potaczonych ze sobg sworzniem (9) i nakretki doci-
skowej (10) oraz klina (18), mechanizm Il ruchu rotacji zewnetrznej i wewnetrznej wokét osi
pionowej piszczeli zbudowany jest z umieszczonych wewnatrz podstawy (4) widetek (7), tozy-
ska (12) oraz trzpienia (19), przy czym widefki (7) oraz tozysko (12) potaczone sa z podstawg
(4) sruba dociskowa (13), mechanizm Ill ruchu nawracania i odwracania zbudowany jest
z dzwigni (8), na ktdrej osadzone sa tozyska (17), ptytki mechanizmu zegarowego (14) oraz
ptytki pomocniczej mechanizmu zegarowego (15) ze $ruba regulacyjna zegara (16) i blokada
(20), przy czym tuska stopy (5) potaczona jest bezposrednio potaczeniem ksztattowym (gwin-
towym lub nitowym) z ptytka mechanizmu zegarowego (14).
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Fig.4
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