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Optimalizovany zpisob dynamického odleh&eni
a/nebo statického zavéSeni ve svislé poloze pro
pacienty s poSkozenim pohybového aparatu a
za¥izeni k provadéni tohoto zpiisobu

(57) Anotace:
Optimalizovany zpisob dynamického odleh&eni a/nebo
statického zavéseni ve svislé poloze pro pacienty s
poskozenim pohybového aparétu podle feSeni spoéiva vtom,
7e se pacient zavési na alespoit jedno zavésné lano, natez sc u
tohoto zavésného lana, resp. zavésnych lan udrzuje konstanmi
pteddefinovany tah bud’ prib&mym tenzometrickym méfenim
tazné sily v zavésném lang a jeji operativni korekei na
pteddefinovanou hodnotu, nebo Einnosti servomotoru
navijeciho mechanismu zév&sného lana v momentovém
rezimu. To probiha tak, Ze se prub&zn& odetita poloha osy
servomotoru a v pripad¢ zjistdni zmény polohy osy se tato
poloha nasledné v odezvé fadu desitek milisekund koriguje
tim, e za tuto dobu dosahne motor maximalni toCivé sily a
vraci se do pivodni polohy. Déle se Feseni tyka zafizeni k
provadéni tohoto zplsobu.
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Optimalizovany zpiisob dynamického odleheni a/nebo statického zavéSeni ve svislé poloze
pro pacienty s poSkozenim pohybového aparatu a za¥izeni k provadéni tohoto zpisobu

Oblast techniky

Vynélez se tykd optimalizovaného zplisobu dynamického odleh&eni a/nebo statického zavéseni
ve svislé poloze pro pacienty s poskozenim pohybového aparatu pii rehabilitaénim pohybu na
bézeckém pasu, trenazéru chiize i jinych rehabilitaénich zatizenich, pfipadné pfi transportu paci-
entll na tato zafizeni. Dale se vynalez tyka zafizeni k provadéni tohoto zplisobu.

Dosavadni stav techniky

V rehabilitatnich zafizenich se v soutasné dobé pouzivaji k nadleh&eni pacienta zavésné systé-
my, které pro vyrovnani hmotnosti pacienta vyuZivaji zavazi nebo ru¢ni navijeci mechanismy.

Z japonského patentového spisu 10179559 je napf. znamo zavésné zatizeni pro nadleh&eni paci-
enta pri rehabilitaci chizi na pohyblivém chodniku, které se sklada ze zavésného ramu s kladko-
strojovym systémem a protizavazim. Dochazi zde k ustéleni velikosti nadleh&eni télesné hmot-
nosti pacienta konstantnim nastavenim hmotnosti protizavazi. Pfitom ovSem plati, Ze zde neni
docileno optimalniho dynamického odleh&eni, nebot” pfi tomto principu se projevuje zpozdéni
pohybu protizavazi zplisobené tfenim a samotnou gravitaci. Reakce dynamického odleh&eni je
tim padem zpozdéna nékdy az protichiidna.

Doposud znamé odiehCovaci — podpirné systémy, vybavené jednim, nebo dvéma zavésy, vyuzi-
vaji k nadlehceni téla pacienta vyhradné mechanického principu. Nékteré maji navic stacionarni,
pevné fixované rdmy, pfipadné ramy jen omezené posuvné, pficemz jejich posun musi obsluha
provadét manualné. To ale zna¢né komplikuje transport omezené pohyblivych pacienti na reha-
bilitacni zatizeni a vyluduje univerzalngjsi a efektivn&jsi vyuziti jednoho zavé&sného zatizeni pro
vice rehabilita¢nich zafizeni — napf. pro béZecky pés a trenazér chiize.

Podstata vynalezu

K odstranéni vySe uvedenych nedostatki ptispiva do znané miry optimalizovany zpiisob dyna-
mického odleh&eni a/nebo statického zavéseni ve svislé poloze pro pacienty s poskozenim pohy-
bového aparatu podle vynalezu. Podstata vynalezu spo¢iva v tom, Ze se pacient zavési na alespoii
jedno zavésné lano, nacez se u tohoto zavésného lana, resp. zavésnych lan udrzuje konstantni
pfeddefinovany tah bud’ pribé&znym tenzometrickym méfenim tazné sily v zavésném lané a jeji
operativni korekci na pteddefinovanou hodnotu, nebo &innosti servomotoru navijeciho mecha-
nismu zavésného lana v momentovém rezimu. To probih4 tak, 7e se priib&zné odecita poloha osy
servomotoru a v pfipadé€ zjisténi zmény polohy osy se tato polohy nisledné v odezvé fadu desitek
milisekund koriguje tim, ze za tuto dobu dosahne motor maximalni to&ivé sily a vraci se do
pvodni polohy.

Podstata zafizeni k provadéni zpisobu podle vynalezu spogiva v tom, Ze toto zavésné zatizeni je
tvofeno alespoil jednim na ramu zavésného zafizeni ulozenym navijecim mechanismem, ktery
obsahuje navijeci buben, vodici kladky, zav&sné lano a pohon se synchronnim servomotorem
s permanentnimi magnety na rotoru a vinutim na statoru. Tento servomotor je vybaven Fidicim
systémem s piepinanim polohového a momentového rezimu a dile pak prvkem automatického
odectu polohy osy servomotoru propojenych se softwarovym modulem korekce polohy osy
navratem do pivodni polohy v fadu desitek milisekund v ¥idicim systému.
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Ve vyhodném zjednoduSeném provedeni miize byt zavésné zafizeni podle vynalezu tvoreno
pouze jednim na ramu zavésného zafizeni pevné uloZenym navijecim mechanismem, ktery obsa-
huje navijeci buben, vodici kladky, zav&sné lano a pohon se synchronnim servomotorem. Na
konci zavésného lana je uchycena stiedova &ast piicného rahna, na jehoz koncich jsou upevnény
ramenni popruhy k zavéSeni pacienta.

Zavésné zatizeni podle vynalezu mize dale s vyhodou obsahovat bezpetnostni obvod s iniciali-
zaénim a koncovym spina¢em, piipadné rovnéz dotykovou obrazovku Fidiciho systému pohonu
navijeciho mechanismu.

P¥inosem optimalizovaného zplsobu podle vynalezu a zafizeni k jeho provadéni je predevsSim
zajisténi konstantniho preddefinovaného tahu v kterékoliv vysce zavésu a s reakéni dobou servo-
motoru navijaku, resp. navijaki na petiZeni a naslednou korekei fizenou softwarovym modulem
v fadu desitek milisekund.

Piehled obrazkl na vykresech

K bliz§imu objasnéni podstaty vynalezu slouzi pfilozeny vykres, kde obr. 1 pfedstavuje schéma
zafizeni k dynamickému odlehdeni a/nebo statickému zavéSeni ve svislé poloze pro pacienty
s poskozenim pohybového aparatu v piikladném provedeni.

Piiklady provedeni vynalezu

Priklad 1

Optimalizovany zplsob dynamického odleh&eni a/nebo statického zavéSeni ve svislé poloze pro
pacienty s poskozenim pohybového aparatu v ptikladném provedeni spociva v tom, Ze se pacient
zavési na jedno zavésné lano. U tohoto zavésného lana se pak udrzuje konstantni pfeddefinovany
tah &innosti servomotoru navijeciho mechanismu zavésného lana v momentovém rezimu tak, ze
se priibézné — v piikladném provedeni kazdou 1 milisekundu — odetita poloha osy servomotoru a
v pripadé zjisténi zmény polohy osy se tato poloha nasledné v odezvé fadu desitek milisekund
koriguje tim, Ze za tuto dobu dosahne motor maximalni tocive sily a vraci se do puvodni polohy.

Zafizeni k provadéni zpiisobu podle vynalezu v piikladném provedeni (viz obr. 1) je tvofeno jed-
nim na ramu zavésného zafizeni uloZzenym navijecim mechanismem 1, ktery obsahuje navijeci
buben, vodici kladky, zdvésné lano2 a pohon se synchronnim servomotorem 3 s permanentnimi
magnety na rotoru a vinutim na statoru. Na konci zavésného lana 2 je uchycena stfedova Cast
pri¢ného rahna 4, na jehoz koncich jsou upevnény ramenni popruhy 5 k zavéSeni pacienta.

Servomotor 3 navijeciho mechanismu 1 je vybaven fidicim systémem s prepinanim polohového a
momentového rezimu — polohovy rezim slouzi ke zvedani a spousténi pacienta, momentovy
rezim pak k dynamickému odleh&eni pacienta. V momentovém rezimu fizeni je udrzovana kon-
stantni sila — tah — na ose motoru a tim padem v navijeném zavésném lanu 2, &imz je docileno
odlehdeni zavéseného predmétu, v naSem piipadé pacienta. K tomu jsou servomotory 3 pohonti
navijecich mechanismd 1 dale vybaveny prvky automatického odectu polohy osy servomotoru 3
propojenym se softwarovym modulem korekce polohy osy v fidicim systému. Pokud je pomoci
zavésného lana 2 a navijeciho mechanismu 1 zménéna poloha osy servomotoru 3, softwarovy
modul korekce polohy osy v fidicim systému toto vyhodnoti a pteda servomotoru 3 piikaz
k vraceni osy do ptivodni polohy.

Zavésné zafizeni v prikladném provedeni dale obsahuje bezpecnostni obvod 6 s inicializa¢nim a
koncovym spinaéem a dotykovou obrazovku fidiciho systému pohonu navijeciho mechanismu 1.
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Priklad 2

Optimalizovany zpiisob dynamického odlehéeni a/nebo statického zavéseni ve svislé poloze pro
pacienty s poskozenim pohybového aparatu v prikladném provedeni spociva (obdobné jako v
predchozim prikladu) v tom, Ze se pacient zavési na jedno zavésné lano 2. Na rozdil od ptikladu
I se ale u tohoto zavésného lana 2 udrzuje konstantni preddefinovany tah prib&znym tenzomet-
rickym méfenim tazné sily v zavésném lan& 2 a jeji operativni korekci na preddefinovanou hod-
notu.

U zafizeni k provadéni tohoto zpiisobu je obdobné jako v prikladu 1 na konci zavésného lana 2
uchycena stiedova ¢ast pficného rdhna 4, na jehoz koncich jsou upevnény ramenni popruhy 5
k zavéSeni pacienta.

PATENTOVE NAROKY

1. Optimalizovany zplsob dynamického odlehceni a/nebo statického zavéseni ve svislé poloze
pro pacienty s poSkozenim pohybového aparatu, vyznadujici se tim, Ze se pacient
zavési na alespon jedno zavésné lano, nacez se u tohoto zavésného lana, resp. zavésnych lan udr-
Zuje konstantni preddefinovany tah bud’ pribéZnym tenzometrickym méfenim tazné sily v
zavésném lané€ a jeji operativni korekci na pfeddefinovanou hodnotu, nebo &innosti servomotoru
navijeciho mechanismu zavésného lana v momentovém rezimu tak, ze se pribézné odeéita polo-
ha osy servomotoru a v piipad¢ zjisténi zmény polohy osy se tato poloha nasledn& v odezvé fadu
desitek milisekund koriguje tim, Ze za tuto dobu dosdhne motor maximalni todivé sily a vraci se
do puvodni polohy.

2. Zavésné zafizeni k provadéni zplisobu podle naroku 1, vyzna€ujici se tim, Zeje
tvofeno alespon jednim na rdmu zavésného zafizeni ulozenym navijecim mechanismem (1), ktery
obsahuje navijeci buben, vodici kladky, zavésné lano (2) a pohon se synchronnim servomotorem
(3) s permanentnimi magnety na rotoru a vinutim na statoru, pfi¢emz tento servomotor je vyba-
ven fidicim systémem s pfepinanim polohového a momentového rezimu a dale pak prvkem
automatického odectu polohy osy servomotoru propojenym se softwarovym modulem korekce
polohy osy navratem do piivodni polohy v fadu desitek milisekund v fidicim systému.

3. Zavésné zafizeni podle niroku 2, vyznacujici se tim, Ze je tvofeno jednim na
ramu zavésného zafizeni pevné ulozenym navijecim mechanismem (1), ktery obsahuje navijeci
buben, vodici kladky, zavésné lano (2) a pohon se synchronnim servomotorem (3), pfi¢em na
konci zavésného lana (2) je uchycena stfedova Gast pricného rahna (4), na jehoz koncich jsou
upevnény ramenni popruhy (5) k zaveéseni pacienta.

4. Zavésné zatizeni podle naroku 2, vyznadujici se tim, Ze dile obsahuje bezped-
nostni obvod (6) s inicializatnim a koncovym spinatem.

3. Zavesné zafizeni podle naroku 2, vyznacdujici se tim, Zze dale obsahuje dotyko-
vou obrazovku fidiciho systému pohonu navijeciho mechanismu (1).

1 vykres
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