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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest urzadzenie do prowadzenia ¢wiczen precyzji i szybkosci wykony-
wania ruchéw kohczynami gérnymi, zwtaszcza rekami, przeznaczone zwtaszcza dla sportowcédw, ludzi
starszych oraz oséb z kontuzjami kohczyn gornych, po przebytych chorobach oraz oséb wymagajacych
rekonwalescencji precyzji i szybkosci ruchdw reki.

Z opisu zgtoszeniowego US20090036801A1 znany jest przyrzad do badania koordynacji reka-
oko, ktory zawiera urzadzenie sterujace znajdujace sie w urzadzeniu testowym, matryce bodzcéw LED
zlokalizowana na powierzchni urzadzenia testowego i urzadzenie wejsciowe. Operator tego znanego
urzadzenia moze przesyta¢ sygnaty testowe do tablicy bodzcéw LED przez urzadzenie sterujgce ma-
jace ksztalt dlugopisu. Osoba poddawana testom odbiera bodzce i odpowiada na nie poprzez urzgdze-
nie wejsciowe do przyrzadu testowego. Za pomoca urzadzenia sterujacego operator moze ocenic stan
kondycji koordynacji reka-oko badanego.

Z opisu patentowego US9089734B2 znane jest urzadzenie do diagnostyki oraz rehabilitacji ze
sprzezeniem zwrotnym uszkodzonej reki, sktadajace sie z oczujnikowanych komponentéw systemu,
w skfad ktérego wchodza miedzy innymi gatki do krecenia w ksztatcie kostki albo walca, zespét przyci-
skéw, cienka podktadka do realizacji chwytu opuszkami palcéw oraz suwnica do prowadzenia éwiczen
rozszerzania palcéw. W trakcie realizacji ¢wiczen, przy pomocy tego urzadzenia, pacjent ma mozliwosé
sprawdzenia uzyskiwanych wynikéw na ekranie komputera. Ponadto urzadzenie to posiada modut pro-
wadzenia konsultacji z terapeutg na odlegto$é z zastosowaniem tele-rehabilitacji.

Ze stosowania znane jest urzadzenie bedace miernikiem reakcji utajonej, adekwatnosci reakcji
oraz koordynacji wzrokowo-ruchowej, ktére ma ksztatt ptaskiego prostopadtoscianu oraz posiada
10 przyciskow reakcyjnych w uktadzie pétokregu, wraz z jednym przyciskiem startowym umiejscowio-
nym centralnie. Przyciski reakcyjne posiadaja kontrolki swietine, po jednej na kazdym z nich.

Znany jest réwniez aparat do diagnoz, treningu i monitoringu psychosomatycznego, ktéry zapew-
nia trening i rywalizacje indywidualna lub grupowa wraz z mozliwoscia oceny umiejetnosci radzenia
sobie w sytuacjach bezposredniej konfrontacji. Wersja stacjonarna tego aparatu posiada stelaz wyko-
nany ze stali nierdzewnej o powierzchni ¢wiczenh — reakcyjnej wynoszacej 2 m oraz zawiera 12 przyci-
skow podswietlonych. Pacjent wykonuje ¢wiczenia bedac w pozycji stojacej. Wersja mobilna tego zna-
nego aparatu posiada powierzchnie do ¢wiczeh o wielkosci 1,6 m oraz 16 przyciskéw podswietlonych.
Pacjent wykonuje na niej ¢wiczenia w pozycji siedzace;j.

Z opisu patentowego PL225250B1 znane jest hydrauliczne stanowisko do ¢wiczen reki z oporem,
ktore sktada sie z dwdch urzadzen dawkowania oporu, potaczonych poprzez gniazda tacznikowe i ela-
styczne przewody hydrauliczne z osmioma przyrzadami do ¢wiczen reki z oporem, czterema przewo-
dami do pierwszego urzadzenia dla chwytéw reki z duzym oporem i czterema przewodami do drugiego
urzadzenia dla chwytdéw precyzyjnych reki z matym oporem, oraz prostowania i odwodzenia palcow reki
Zz matym oporem, w tym pojedyncze urzadzenie hydraulicznego dawkowania oporu wyposazone w obu-
dowe zbiornika z ptynem, ttoczek, prowadnice ttoczka, ogranicznik opadania tloczka, cztery zastawki
uchylne, zawér regulatora przeptywu ptynu, pokretto regulatora przeptywu ptynu, wskaznik stopnia
oporu, zawér odpowietrzajacy zwrotny, manometr, potaczone poprzez gniazda tacznikowe i elastyczne
przewody hydrauliczne z czterema przyrzadami do éwiczenh reki z oporem.

W opisie patentowym PL207811B1 zostat ujawniony natomiast wielofunkcyjny stét do ¢wiczen
sitowych reki, ktérego konstrukcja zawiera cztery stosy ciezarkowe uruchamiane przy pomocy zabiera-
kéw czterech odrebnych systemow linowo-bloczkowo-ciezarkowych, gdzie odciagowa linke, pojedyn-
czego systemu faczy sie poprzez koto linowe gérne i uchylne w poziomie kofo linowe kierunkowe dolne
z uchwytami linek naciagowych, lub bezposrednio z uchwytami dziewieciu stanowisk do ¢wiczen sito-
wych reki: stanowiskiem do éwiczen zginania palcéw reki z oporem, przyrzadem do ¢wiczen chwytu
cylindrycznego reki z oporem, przyrzadem do ¢éwiczeh opozycji kciuka z oporem w stosunku do 1I-V
palca reki, przyrzadem do chwytu szczypcowego palcédw reki z oporem, stanowiskiem do przyciggania
uchwytow roznego ksztattu ku sobie z oporem, stanowiskiem do podciagania uchwytéw réznego
ksztattu do gory z oporem, przyrzadem do ¢éwiczeh zginania palcow reki z oporem w opozycji do kciuka,
przyrzadem do ¢wiczen zginania dtoniowego i grzbietowego nadgarstka z oporem, przyrzadem do éwi-
czenh chwytu wielopalcowego duzego z oporem — kula.

Z opisu zgtoszeniowego wynalazku GB2241902A znane jest urzadzenie do ¢wiczen, ktore za-
wiera stojak z dwoma cztonami siedzenia przymocowanymi zawiasowo do stojaka, przy jego sasiednich
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krawedziach. Cztony tego siedzenia moga by¢ obracane z poziomu do pionu. Elastyczne tasmy sg owi-
niete wokét kot pasowych na ramie, za$ zapetlenie jest takie, ze tasmy co najmniej raz sie powielaja,
zmniejszajac w ten sposob przestrzern wymagang do obstugi maszyny. Uchwyty moga by¢ zaczepione
o jedna lub wiecej opasek, ktére maja by¢ zamocowane do rak albo kostek. Zmieniajac potozenie sie-
dzeh i dobierajac opaski mozliwe jest wykonywanie réznych éwiczen zaréwno w pozycji siedzacej, jak
i lezacej.

Celem wynalazku jest opracowanie nowego urzadzenia do prowadzenia ¢wiczen precyzji i szyb-
kosci wykonywania ruchéw konczynami gérnymi, zwtaszcza rekami, ktére umozliwi jednoczesne pro-
wadzenie ¢wiczen precyzji i szybkosci ruchow reki oraz bedzie miato prosta budowe umozliwiajaca jed-
noczesnie przeprowadzenie szeregu éwiczen.

Urzadzenie do prowadzenia éwiczen precyzji i szybkosci wykonywania ruchdw kohczynami gor-
nymi, zwtaszcza rekami, wedtug wynalazku charakteryzuje sie tym, ze zawiera prostopadtoscienna pod-
stawe gtéwna, na ktdrej osadzone sa dwie podstawy modutowe, przy czym kazda z podstaw moduto-
wych ma ksztalt prostopadtoscianu, ktérego powierzchnia przednia i powierzchnia tylna, ktére sg pro-
stopadte do podstawy gtéwnej maja wieksze powierzchnie niz podstawy boczne, ktére taczg powierzch-
nie przednia z powierzchnig tylna, a ponadto podstawy modutowe sg ze soba ruchomo potgczone mo-
cowaniami umieszczonymi na ich bocznych powierzchniach, przy czym na sgsiadujacych ze soba po-
wierzchniach bocznych podstaw modutowych sa po dwa mocowania, a ponadto na kazdej podstawie
modutowej jedno z mocowan jest blizej jej powierzchni gérnej, a drugie jest blizej jej powierzchni dolnej,
zas w kazdym z mocowan jest otwor stabilizujacy, przy czym w tych otworach stabilizujacych zamoco-
wany jest trzpien regulacyjny, ktory jednym swoim koricem zamocowany jest w podstawie gtéwnej, po-
prowadzony jest przez dolne mocowania podstaw modutowych, a drugim swoim korcem zamocowany
jest w parze gérnych mocowan dwdch podstaw modutowych, a ponadto w powierzchni przedniej kazde;
z podstaw modutowych jest walcowe wybranie, przy czym w kazdym z tych wybran osadzony jest modut
zadaniowy, ktéry ma ksztatt walca i na swojej przedniej powierzchni, osadzonej na powierzchni przed-
niej podstawy modutowej, ma cztery, rownolegte do siebie, wyztobienia podtuzne, przy czym w poblizu
srodkowej czesci kazdego wyztobienia podtuznego jest wybranie prostokatne w przekroju poprzecznym,
w ktérym osadzony jest pierwszy modut napedowy, ktéry umieszczony jest w obudowie, a w poblizu
dwadch krétszych krawedzi wyztobienia podtuznego umieszczone sa moduly osadcze, ktére sg przeciete
przez te wyztobienia podtuzne i w ktérych zamocowane sg walki, na ktérych osadzone sa kota zebate,
przy czym kazdy watek jest potgczony z pierwszym modutem napedowym tego samego wyziobienia
podtuznego, zas na kotach zebatych danego wyztobienia podtuznego osadzona jest tasma z co najmniej
jednym pierwszym przyciskiem, ktéry ma wbudowana pierwsza diode LED, a ponadto w poblizu kaz-
dego wyzfobienia podiuznego, na module zadaniowym, jest co najmniej jeden przycisk monostabilny,
zas w centralnej czesci modutu zadaniowego osadzony jest joystick, wokot ktérego umieszczone sa
symetrycznie co najmniej cztery drugie diody LED, a ponadto na module zadaniowym jest sze$¢ przy-
ciskéw gtownych, z ktérych cztery umieszczone sg na obudowach pierwszych modutéw napedowych,
zas dwa kolejne sa w srodkowe| czesci modutu zadaniowego pomiedzy dwoma parami wyziobien po-
dtuznych, a ponadto na srodkowe| czesdci modutu zadaniowego sg trzy przetaczniki, przy czym dwa
Z nich sg pomiedzy dwoma parami wyztobien podtuznych, przy czym pierwszy z nich jest przy jednej
z krawedzi modutu zadaniowego, pomiedzy przyciskiem gtébwnym a joystickiem, za$ drugi z nich
umieszczony jest przy przeciwnej krawedzi modutu zadaniowego, a ponadto trzeci przetacznik jest
w poblizu wyZtobienia podtuznego umieszczonego obok krawedzi modutu zadaniowego, zas w poblizu
kazdego z trzech pozostatych wyztobien podtuznych jest co najmniej jedno pokretto z enkoderem,
a ponadto na podstawie gtéwnej osadzony jest wyswietlacz do zwtaszcza obrazowania zadan do wyko-
nywania przez osobe éwiczgca zwtaszcza poprzez wciskanie przyciskow lub przetaczanie przetaczni-
kéw, lub krecenie pokrettem.

Korzystnie podstawa modutowa ma zaokraglone naroze, zas$ wyztobienia podtuzne, ktére
umieszczone sa blizej krawedzi bocznej modutu zadaniowego, sa krotsze niz wyztobienia podtuzne,
ktére umieszczone sa blizej $rodka tego modutu zadaniowego.

Dalsze korzysci uzyskiwane sa, jezeli przycisk gtéwny ma wbudowang trzeciag diode LED, a po-
nadto pierwsza dioda LED jest RGB i ma strukture LED czerwona R, oraz strukture LED zielong G, oraz
strukture LED niebieska B, lub druga dioda LED jest RGB i ma strukture LED czerwona R, oraz strukture
LED zielong G, oraz strukture LED niebieska B, lub trzecia dioda LED jest RGB i ma strukture LED
czerwona R, oraz strukture LED zielong G, oraz strukture LED niebieska B.
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Kolejne korzysci uzyskuje sie, jesli przetacznik jest suwakowy, przy czym przetacznik jest dwu-
pozycyjny, zas modut zadaniowy na podstawie modutowej osadzony jest obrotowo, a ponadto w pod-
stawie modutowej, pod modutem zadaniowym, osadzony jest drugi modut napedowy do obracania mo-
dutu zadaniowego, ktéry potaczony jest z tym modutem zadaniowym.

Nastepne korzysci uzyskiwane sa, jesli w mocowaniach modutéw zadaniowych sg otwory stabi-
lizujace, w ktérych zamocowany jest trzpien regulujacy, zas wyswietlacz do podstawy gtéwnej zamoco-
wany jest pod katem ostrym.

Korzystnie na podstawie gtéwnej, réwnolegle do podstaw modutowych, wyznaczona jest co naj-
mniej jedna strefa utozenia reki, przy czym strefy utozenia reki sg cztery, zas co najmniej jedna strefa
utozenia reki, na jej gornej powierzchni, ma wgtebienie, w ktérym osadzony jest czujnik sity nacisku,
a ponadto co najmniej jedna strefa utozenia reki, na jej gornej powierzchni, ma wgtebienie, w ktérym
osadzony jest silnik wibracyjny.

Dalsze korzysci uzyskiwane sa, jezeli w podstawie giéwnej jest prostopadioscienne wyciecie,
ktérego poczatek jest w miejscu mocowania wyswietlacza, a koniec jest w osi krawedzi tej podstawy
gtéwne;.

Zaleta nowego urzadzenia do prowadzenia éwiczen precyzji i szybkosci wykonywania ruchéw
korczynami gornymi, zwtaszcza rekami jest mozliwosé prowadzenia pomiaréw i ¢wiczen poprawiaja-
cych szybkos¢ i precyzje ruchdw konczyny gornej. Zadawane éwiczenia sg obrazowane na wyswietla-
czu lub wskazywane za pomoca diod LED na urzadzeniu. Osoba ¢wiczaca siedzi przed urzadzeniem,
ktére ustawione jest na stole, za$ jej rece umieszczone sg na wyodrebnionych na podporze gtéwne;j
strefach wyposazonych w czujnik nacisku lub silnik wibracyjny. Zastosowanie czujnikéw nacisku lub
silnika wibracyjnego pozwala na urozmaicenie sposobu rozpoczecia éwiczen przez pacjenta poprzez,
na przyktad, jego kontrakcje nakierowana na rozpoznawanie drgan. Pacjent moze wykonywaé ¢wicze-
nia poprzez oderwanie reki ze strefy na sygnat dzwiekowy, co pozwala na zbadanie szybkosci jego
reakcji. Mozliwe jest ustawienie urzadzenia w zaleznosci od gabarytéw oraz wieku osoby wykonywuja-
cej na nim ¢wiczenia poprzez przesuniecie podstaw modutowych. Mozliwe jest rowniez ustawienie kata
rozwarcia pomiedzy podstawami modutowymi, co umozliwia zmiane kata dostepu do powierzchni mo-
dutu zadaniowego. To nowe urzgdzenie wedtug wynalazku umozliwia réwniez ustawienie jego oprogra-
mowania, zadanie ¢wiczen oraz przeanalizowanie uzyskanych wynikow pomiaréw szybkosci i precyzji
ruchéw, co jest przedstawiane na wyswietlaczu. Podczas prowadzenia pomiaréw na urzadzeniu wedtug
wynalazku pacjent wykonuje zadania w szczegdlnosci poprzez przekrecanie pokretet, wciskanie przy-
ciskéw gtéwnych, wciskanie pierwszych przyciskéw, przesuwanie przetgcznikdw, wciskanie przyciskow
monostabilnych, manipulowanie joystickiem oraz sprawdza swojg uwaznos¢ i realizuje polecenia zada-
wane mu poprzez diody LED zamontowane w przyciskach, albo poprzez ich pokazanie na wys$wietla-
czu. Moduly zadaniowe moga sie obraca¢ wzgledem osi biegnacych przez ich $rodki, co stanowi do-
datkowe urozmaicenie lub utrudnienie wykonywanych przez osoby éwiczgce zadan polegajacych na
odtworzeniu sekwencji ruchow pokazanych na wyswietlaczu. Pierwsze przyciski z pierwszymi diodami
LED, umiejscowione na przesuwnych tasmach, moga sie poruszac¢ do przodu i do tytu niezaleznie od
siebie, poniewaz kazda tasma jest przez watki potaczona z innym pierwszym modutem napedowym.

Przedmiot wynalazku zostat przedstawiony w przyktadzie wykonania na rysunku, na ktérym
fig. 1 przedstawia urzadzenie do prowadzenia ¢wiczen precyzji i szybkosci wykonania ruchoéw konczy-
nami gérnymi, zwtaszcza rekami w widoku z przodu, fig. 2 — to samo urzadzenie w widoku z przodu,
gory i prawego boku, fig. 3 — to samo urzadzenie w widoku z przodu, gory i lewego boku, fig. 4 — to
samo urzadzenie w przekroju wzdtuz linii A-A pokazanej na fig. 1, fig. 5 — to samo urzadzenie wzdtuz
linii B-B pokazanej na fig. 1, fig. 6 — modut zadaniowy tego urzadzenia w widoku z przodu w powieksze-
niu, natomiast fig. 7 — przekréj przez jedng z podstaw modutowych wzdtuz linii A-A pokazanej na fig. 1,
w powiekszeniu.

Urzadzenie do prowadzenia éwiczen precyzji i szybkosci ruchow konczynami gérnymi, zwtaszcza
rekami, wedtug wynalazku, w pierwszym przyktadzie wykonania zawiera prostopadtoscienna podstawe
gtébwna 1 o niewielkiej wysokosci, na ktdrej osadzone sa dwie podstawy modutowe 2, z ktérych kazda
ma ksztatt prostopadtoscianu, ktérego powierzchnia przednia i powierzchnia tylna, ktére sa prostopadte
do podstawy gtdwnej 1, maja wieksze powierzchnie niz taczace je powierzchnie boczne. Podstawy mo-
dutowe 2 sg ze sobg potaczone za pomocg mocowan 3 umieszczonych na sgsiadujgcych ze sobg po-
wierzchniach bocznych kazdej z nich, przy czym na kazdej z podstaw modutowych 2 jedno z mocowan
3 jest blizej jej powierzchni gornej, zas drugie z mocowan 3 jest blizej jej powierzchni dolnej. W moco-
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waniach 3 podstaw modutowych 2 sg otwory stabilizujgce 4, w ktérych zamocowany jest trzpieh regu-
lacyjny 5, ktory umozliwia reczne ustawienie kata pomiedzy dwoma podstawami modutowymi 2. Trzpien
regulacyjny 5 jednym swoim kohcem zamocowany jest w podstawie gtéwnej 1, poprowadzony jest przez
dolne mocowania 3 podstaw modutowych 2 i zamocowany jest drugim koricem w gérnych mocowaniach
podstaw modutowych 2. Na jednej z wiekszych powierzchni kazdej z podstaw modutowych 2 jest wal-
cowe wybranie, w ktérym umieszczony jest modut zadaniowy 6, na ktérego powierzchni przedniej sg
cztery wyztobienia podtuzne 7, przy czym dwa, ktére umieszczone sa blizej krawedzi modutu zadanio-
wego 6, sg krotsze od dwdch pozostatych, ktére umieszczone sg blizej srodka tego modutu zadanio-
wego 6. W poblizu srodkowej czesci kazdego wyztobienia podtuznego 7 jest wybranie prostokatne 8
w przekroju poprzecznym, w ktérym osadzony jest pierwszy modut napedowy 9, ktéry umieszczony jest
w obudowie 10. W poblizu dwdch krétszych krawedzi wyztobienia podtuznego 7 sg moduty osadcze 11
prostokatne w przekroju poprzecznym, przeciete wyztobieniami podtuznymi 7, w ktérych to zamoco-
wane sg waltki 12, na ktérych osadzone sg kota zebate 13. Watek 12 danego wyztobienia podtuznego 7
potaczony jest ze zlokalizowanym obok niego pierwszym modutem napedowym 9. Na kotach zebatych
13 danego wyztobienia podtuznego 7 osadzona jest tasma 14, ktéra umieszczona jest w tym wyztobie-
niu podtuznym 7. Na tasmie 14 jest pierwszy przycisk 15, w ktory wbudowana jest pierwsza dioda LED.
W odstepie od kazdego wyztobienia podtuznego 7, na module zadaniowym 6, osadzony jest przycisk
monostabilny 16. W centralnej czesci modutu zadaniowego 6 osadzony jest joystick 17, zas wokét niego
umieszczone sg symetrycznie drugie diody LED 18. Ponadto na module zadaniowym umieszczonych
jest szes¢ przyciskow gtownych 19 z wbudowanymi trzecimi diodami LED, z ktérych cztery umieszczone
sg na obudowach 10 pierwszych modutéw napedowych 9, za$ kolejne dwa sg umieszczone w $rodko-
wej czesci powierzchni gornej modutu zadaniowego 6 pomiedzy dwoma parami wyztobien podtuznych
7. Na srodkowej czesci powierzchni przedniej modutu zadaniowego 6 sg ponadto umieszczone trzy
przetaczniki 20 suwakowe dwupozycyjne, z ktérych dwa sg umieszczone pomiedzy dwoma parami wy-
2tobien podtuznych 7, przy czym pierwszy z nich jest w poblizu jednej z krawedzi modutu zadaniowego
6 i umieszczony jest pomiedzy przyciskiem gtéwnym 19 a joystickiem 17, a drugi z nich jest przy prze-
ciwnej krawedzi modutu zadaniowego 6. Trzeci przetacznik 20 jest w poblizu jednego z wyztobieh po-
diuznych 7, ktéry jest przy jednej z krawedzi modutu zadaniowego 6, przy czym w poblizu kazdego
z trzech pozostatych wyztobien podtuznych 7 jest pokretto 21 z enkoderem. Ponadto w podstawie gtéw-
nej 1 osadzony jest dotykowy wyswietlacz 22, ktéry zamocowany jest pod katem ostrym w stosunku do
osadzenia podstaw modutowych 2 oraz jest prostopadtoscienne wyciecie 23, ktérego poczatek jest
W miejscu mocowania wyswietlacza 22, a koniec jest w osi krawedzi tej podstawy gtownej 1. Na wy-
Swietlaczu 22 obrazowane sa ¢wiczenia zadawane do wykonywania przez osobe ¢wiczacag poprzez
wciskanie przyciskow 15, 16, 19, przetaczanie przetgcznikow 20 lub krecenie pokrettem 21.

Urzadzenie do prowadzenia éwiczen precyzji i szybkosci ruchdw konczynami gérnymi, zwtaszcza
rekami, wedtug wynalazku, w drugim przyktadzie wykonania jest, takie jak w przyktadzie pierwszym,
z tym, ze podstawa modutowa 1 ma zaokraglone jedno z gornych narozy, a pierwsza dioda LED, druga
dioda LED 18 i trzecia dioda LED sg RGB, przy czym kazda z nich ma strukture LED czerwong R oraz
strukture LED zielong G, oraz strukture LED niebieska B, a ponadto modut zadaniowy 6 na podstawie
modutowej 2 osadzony jest obrotowo, przy czym potaczony jest on z drugim modutem napedowym 24
umieszczonym w podstawie modutowej 2 pod modutem zadaniowym 6.

Urzadzenie do prowadzenia éwiczen precyzji i szybkosci ruchdw konczynami gérnymi, zwtaszcza
rekami, wedtug wynalazku, w trzecim przyktadzie wykonania jest, takie jak w przyktadzie drugim, z tym,
ze podstawie gtéwnej 1, réwnolegle do postaw modutowych 2 oraz wyswietlacza 22, wyznaczone sg
cztery, prostokatne w obrysie, strefy 25 utozenia reki, przy czym dwie z nich maja wgtebienia 26,
w ktorych osadzone sg czujniki nacisku, a dwie pozostate majg wgtebienia 26, w ktérych osadzony jest
silnik wibracyjny.

Wykaz oznaczen rysunkowych

1 - podstawa gtéwna 20 - przetacznik

2 - podstawa modutowa 21 —  pokretto

3 - mocowanie 22 - wyswietlacz

4 - otwdr stabilizujgcy 23 - wyciecie

5 — trzpien regulacyjny 24 —  drugi modut napedowy
6 - modut zadaniowy 25 - strefa

7 - wyzobienie podiuzne 26 - wgtebienie
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wyztobienie prostokatne
pierwszy modut napedowy
obudowa

modut osadczy

watek

koto zebate

tadma

pierwszy przycisk
przycisk monostabilny
joystick

druga dioda

przycisk gtowny

Zastrzezenia patentowe

Urzadzenie do prowadzenia ¢wiczen precyzji i szybkosci wykonywania ruchow konczynami
goérnymi, zwtaszcza rekami, znamienne tym, ze zawiera prostopadio$cienng podstawe
gtéwng (1), na ktorej osadzone sg dwie podstawy modutowe (2), przy czym kazda z podstaw
modutowych (2) ma ksztatt prostopadtoscianu, ktérego powierzchnia przednia i powierzchnia
tylna, ktére sg prostopadte do podstawy gtéwnej (1) majg wieksze powierzchnie niz podstawy
boczne, ktére tacza powierzchnie przednia z powierzchnia tylng, a ponadto podstawy modu-
towe (2) sa ze sobg ruchomo potaczone mocowaniami (3) umieszczonymi na ich bocznych
powierzchniach, przy czym na sasiadujacych ze sobg powierzchniach bocznych podstaw mo-
dutowych (2) sg po dwa mocowania (3), a ponadto na kazdej podstawie modutowej (2) jedno
z mocowan (3) jest blizej jej powierzchni gornej, a drugie jest blizej jej powierzchni dolnej, zas
w kazdym z mocowan (3) jest otwor stabilizujacy (4), przy czym w tych otworach stabilizuja-
cych (4) zamocowany jest trzpien regulacyjny (5), ktory jednym swoim koncem zamocowany
jest w podstawie gtéwnej (1), poprowadzony jest przez dolne mocowania (3) podstaw modu-
towych (2), a drugim swoim koricem zamocowany jest w parze gérnych mocowan (3) dwoch
podstaw modutowych (2), a ponadto w powierzchni przedniej kazdej z podstaw modutowych
(2) jest walcowe wybranie, przy czym w kazdym z tych wybran osadzony jest modut zadaniowy
(6), ktory ma ksztatt walca i na swojej przedniej powierzchni, osadzonej na powierzchni przed-
niej podstawy modutowej (2), ma cztery, rownolegte do siebie, wyztobienia podtuzne (7), przy
czym w poblizu srodkowe] czesci kazdego wyztobienia podtuznego (7) jest wybranie prosto-
katne (8) w przekroju poprzecznym, w ktérym osadzony jest pierwszy modut napedowy (9),
ktory umieszczony jest w obudowie (10), a w poblizu dwoch krétszych krawedzi wyztobienia
podtuznego (7) umieszczone sg moduty osadcze (11), ktdre sg przeciete przez te wyztobienia
podiuzne (7) i w ktorych zamocowane sa watki (12), na ktérych osadzone sa kota zebate (13),
przy czym kazdy watek (12) jest potaczony z pierwszym modutem napedowym (9) tego sa-
mego wyztobienia podiuznego (7), zas na kotach zebatych (13) danego wyztobienia podtuz-
nego (7) osadzona jest tasma (14) z co najmniej jednym pierwszym przyciskiem (15), ktory
ma wbudowana pierwszg diode LED, a ponadto w poblizu kazdego wyztobienia podiuznego
(7), na module zadaniowym (6), jest co najmniej jeden przycisk monostabilny (16), za$ w cen-
tralnej czesci modutu zadaniowego (6) osadzony jest joystick (17), wokot ktérego umieszczone
sa symetrycznie co najmniej cztery drugie diody LED (18), a ponadto na module zadaniowym
jest szes¢ przyciskow gtéwnych (19), z ktorych cztery umieszczone sg na obudowach (10)
pierwszych modutéw napedowych (11), zas dwa kolejne sa w srodkowej czesci modutu zada-
niowego (6) pomiedzy dwoma parami wyztobien podtuznych (7), a ponadto na srodkowej cze-
$ci modutu zadaniowego (6) sa trzy przetaczniki (20), przy czym dwa z nich sa pomiedzy
dwoma parami wyztobieh podtuznych (7), przy czym pierwszy z nich jest przy jednej z krawe-
dzi modutu zadaniowego (6), pomiedzy przyciskiem gtéwnym (19) a joystickiem (17), za$ drugi
z nich umieszczony jest przy przeciwnej krawedzi modutu zadaniowego (6), a ponadto trzeci
przetacznik (20) jest w poblizu wyZtobienia podtuznego (7) umieszczonego obok krawedzi mo-
dutu zadaniowego (6), zas w poblizu kazdego z trzech pozostatych wyztobien podtuznych (7)
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jest co najmniej jedno pokretto (21) z enkoderem, a ponadto na podstawie gtéwnej (1) osa-
dzony jest wyswietlacz (22) do obrazowania zadan do wykonywania przez osobe ¢wiczaca
poprzez, zwiaszcza, wciskanie przyciskow (15, 16, 19) lub przetaczanie przetacznikow (20),
lub krecenie pokrettem (21).

Urzadzenie wediug zastrz. 1, znamienne tym, Zze podstawa modutowa (2) ma zaokraglone
naroze.

Urzadzenie wedtug zastrz. 1 albo 2, znamienne tym, ze wyZzlobienia podiuzne (7), ktore
umieszczone sg blizej krawedzi bocznej modutu zadaniowego (6), sa krotsze niz wyztobienia
podiuzne (7), ktére umieszczone sg blizej sSrodka tego modutu zadaniowego (6).

Urzadzenie wedtug jednego z zastrz. od 1 do 3, znamienne tym, ze przycisk gtéwny (19) ma
wbudowana trzecig diode LED.

Urzadzenie wedtug jednego z zastrz. od 1 do 4, znamienne tym, ze pierwsza dioda LED jest
RGB i ma strukture LED czerwona R, oraz strukture LED zielona G, oraz strukture LED nie-
bieska B.

Urzadzenie wediug jednego z zastrz. od 1 do 5, znamienne tym, ze druga dioda LED (18)
jest RGB i ma strukture LED czerwona R, oraz strukture LED zielong G, oraz strukture LED
niebieska B.

Urzadzenie wedtug jednego z zastrz. od 4 do 6, znamienne tym, ze trzecia dioda LED jest
RGB i ma strukture LED czerwona R, oraz strukture LED zielona G, oraz strukture LED nie-
bieska B.

Urzadzenie wedtug jednego z zastrz. od 1 do 7, znamienne tym, ze przetacznik (20) jest
suwakowy.

Urzadzenie wedtug jednego z zastrz. od 1 do 8, znamienne tym, ze przetacznik (20) jest
dwupozycyjny.

Urzadzenie wedtug jednego z zastrz. od 1 do 9, znamienne tym, ze modut zadaniowy (6) na
podstawie modutowej (2) osadzony jest obrotowo.

Urzadzenie wedtug zastrz. 10, znamienne tym, ze w podstawie modutowej (2), pod modutem
zadaniowym (6), osadzony jest drugi modut napedowy (24) do obracania modutu zadanio-
wego (6), ktory potaczony jest z tym modutem zadaniowym (6).

Urzadzenie wedtug jednego z zastrz. od 1 do 11, znamienne tym, ze w mocowaniach (3)
modutéw zadaniowych (6) sg otwory stabilizujace (4), w ktoérych zamocowany jest trzpien re-
gulujacy (5).

Urzadzenie wedtug jednego z zastrz. od 1 do 12, znamienne tym, ze wyswietlacz (22) do
podstawy gtéwnej (1) zamocowany jest pod katem ostrym.

Urzadzenie wediug jednego z zastrz. od 1 do 13, znamienne tym, ze na podstawie gtéwne;j
(1), réownolegle do podstaw modutowych (2), wyznaczona jest co najmniej jedna strefa (25)
utozenia reki.

Urzadzenie wedtug zastrz. 14, znamienne tym, Ze strefy (25) utozenia reki sa cztery.
Urzadzenie wedtug zastrz. 14 albo 15, znamienne tym, ze co najmniej jedna strefa (25) uto-
zenia reki, na jej gérnej powierzchni, ma wgtebienie (26), w ktérym osadzony jest czujnik sity
nacisku.

Urzadzenie wedtug jednego z zastrz. od 14 do 16, znamienne tym, ze co najmniej jedna
strefa (25) utozenia reki, na jej gornej powierzchni, ma wgtebienie (26), w ktorym osadzony
jest silnik wibracyjny.

Urzadzenie wedtug jednego z zastrz. od 1 do 17, znamienne tym, ze w podstawie gtéwne;j
(1) jest prostopadtoscienne wyciecie (23), ktérego poczatek jest w miejscu mocowania wy-
Swietlacza (22), a koniec jest w osi krawedzi tej podstawy gtownej (1).
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