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(54) Einrichtung zur Befestigung einer Arm-Stiitzstruktur

(57) Die Erfindung betrifft eine Einrichtung (1) zur

Befestigung  einer  Arm-Stltzstruktur  (2)  zur
Unterstiitzung der Bewegung eines Armes (3) an
einem Rollstuhl (4) oder dgl., mit einem
Verbindungselement (5) zur Verbindung mit der Arm-
Stitzstruktur (2), und mit einem Verbindungselement
(6) zur Verbindung mit dem Rollstuhl (4) oder dgl. Fur
eine héhere Bewegungsfreiheit fir den Patienten ist
das Verbindungselement (5) zur Verbindung mit der
Arm-Stitzstruktur (2) durch eine im Wesentlichen
vertikal angeordnete Verbindungsstange (7) gebildet,
und das Verbindungselement (6) zur Verbindung mit
dem Rollstuhl (4) oder dgl. durch eine im
Wesentlichen  vertikal  angeordnete,  drehbare
Verbindungsstange (8) gebildet, und sind die
Verbindungsstangen (7, 8) durch zwei parallele
Querstangen (9, 10) Uber Drehgelenke (11, 12, 13,
14) beweglich miteinander verbunden, wobei die
Verbindungsstangen (7, 8) und die Querstangen (9,
10) ein verstellbares Parallelogramm (15) bilden,
sodass die mit der Arm- Stltzstruktur (2) verbindbare
Verbindungsstange (8) sowohl in der Héhe (h), als
auch im Winkel (y) gegentber der Verbindungsstange
(7) zur Verbindung mit dem Rollstuhl (4) oder dgl.
verstellbar ist.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Einrichtung zur Befestigung einer Arm-Stitzstruktur zur Unter-
stlitzung der Bewegung eines Armes, beispielsweise einer Orthese oder eines Arm-Exoskeletts
an einem Rollstuhl oder dgl., mit einem Verbindungselement zur Verbindung mit der Arm-
Stitzstruktur, und mit einem Verbindungselement zur Verbindung mit dem Rollstuhl oder dgl..

[0002] Arm-Stiitzstrukturen sind beispielsweise in Form von Orthesen oder Arm-Exoskeletten
bekannt und dienen zur Schaffung einer stabilen Hille um den Arm bzw. die Extremitat. Eine
Orthese dient zur Stabilisierung, Entlastung, Ruhigstellung oder Fiihrung einer Gliedmafe oder
des Rumpfes und werden beispielsweise nach Verletzungen eingesetzt. Kiinstliche Exoskelette
fur die untere und obere Extremitat werden zur Unterstiitzung und Verstarkung der Bewegung
des Tragers und zur Rehabilitation und Verbesserung der Lebensqualitdt von Personen mit
Einschrankungen der motorischen Fahigkeiten angewendet.

[0003] Beispielsweise beschreibt die WO 2015/084177 A1 ein Arm-Exoskelett, welches vom
Patienten am Korper getragen wird. Somit muss das gesamte Gewicht des Arm-Exoskeletts
vom Trager getragen werden, was eine Durchfiihrung von Bewegungen des jeweiligen Armes
erschwert.

[0004] Die EP 2 957 392 A1 beschreibt eine Vorrichtung zur motorunterstiitzten Bewegung
einer menschlichen GliedmalBe (ber ein Exoskelett, welche zur Vermeidung einer falschen
Ausrichtung des Exoskeletts in Bezug auf die biologischen Gelenke des Patienten sowie zur
Vermeidung einer kardanischen Blockade entsprechend ausgebildet ist. Die Bewegung zweier
Antriebe wird Uber eine Konstruktion bestehend aus zwei Schubstangen und einer Drehstange
auf das Exoskelett Gbertragen.

[0005] Abhilfe dagegen schaffen Arm-Exoskelette welche an einem Stuhl, Rollstuhl oder dgl.
befestigt werden, wodurch der GroBteil des Gewichts des Arm-Exoskeletts iber den Stuhl,
Rollstuhl oder dgl. abgestitzt werden kann. Auch ist mit solchen Einrichtungen eine Behand-
lung von Personen mit eingeschrankter Mobilitat, welche im Rollstuhl sitzen missen, mdglich.
Beispielsweise beschreibt die US 2007/0255190 A1 ein solches, am Rollstuhl befestigtes Exos-
kelett.

[0006] Die Verdffentlichung von R. TARIQ, et al.: Passive exoskeletons for assisting limb mo-
vement (The Journal of Rehabilitation Research and Development, September 2006, Vol. 43,
Nr. 5, Seiten 583-590, ISSN 0748-7711) beschreibt eine Ausfiihrungsform eines Exoskeletts,
dem WREX (Wilmington Robotic Exoskeleton), bei dem das Gewicht des Exoskeletts und Arms
des Patienten an einen Rollstuhl oder dgl. abgeleitet und lber ein Parallelogramm eine Elevati-
on des Oberarms ausgefiihrt wird. Eine Bewegung des Oberkérpers bei angelegtem Exoskelett
ist jedoch nicht méglich.

[0007] Ublicherweise ist die Verbindung zwischen Arm-Stiitzstruktur bzw. Arm-Exoskelett und
Rollstuhl starr mit Verbindungsstangen oder dgl. ausgestaltet, wodurch die Bewegungsfreiheit
des Patienten im Bereich des Oberkérpers stark eingeschrankt und insbesondere in den Pau-
sen zwischen den Bewegungstibungen als belastend empfunden wird.

[0008] Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung besteht in der Schaffung einer oben genannten
Einrichtung, durch welche das Gewicht der Arm-Stitzstruktur, beispielsweise am Rollstuhl oder
dgl. abgestitzt werden kann, aber dennoch zumindest zeitweise eine gewissen Bewegungsfrei-
heit im Bereich des Oberkérpers des Patienten erméglicht wird. Nachteile bekannter Einrichtun-
gen sollen verhindert oder zumindest reduziert werden.

[0009] Geldst wird die erfindungsgemaie Aufgabe dadurch, dass das Verbindungselement zur
Verbindung mit der Arm-Stltzstruktur durch eine in der Gebrauchslage im Wesentlichen vertikal
angeordnete Verbindungsstange gebildet ist, und das Verbindungselement zur Verbindung mit
dem Rollstuhl oder dgl. durch eine in der Gebrauchslage im Wesentlichen vertikal angeordnete,
drehbare Verbindungsstange gebildet ist, und die Verbindungsstangen durch zwei parallele
Querstangen Uber Drehgelenke beweglich miteinander verbunden sind, wobei die Verbin-
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dungsstangen und die Querstangen ein verstellbares Parallelogramm bilden, sodass die mit der
Arm-Stitzstruktur verbindbare Verbindungsstange sowohl in der Héhe, als auch im Winkel
gegeniber der Verbindungsstange zur Verbindung mit dem Rollstuhl oder dgl. verstellbar ist.
Durch diese Konstruktion wird gewahrleistet, dass die Arm-Stitzstruktur immer in der ge-
wiinschten Lage verbleibt, aber dennoch eine Neigung und Drehung des Oberkérpers wahrend
der Bewegungen mit der Arm-Stltzstruktur oder zumindest in den Pausen zwischen den Bewe-
gungen mdoglich ist. Durch das verstellbare Parallelogramm der Befestigungseinrichtung wird
gewahrleistet, dass die horizontale Achse im Schultergelenk des Patienten immer in der hori-
zontalen Lage bleibt und eine Drehung um die vertikal angeordnete, drehbare Verbindungs-
stange mdglich ist. Die Konstruktion ist relativ einfach aufgebaut und kann daher kostenglinstig
und mit geringem Gewicht hergestellt werden.

[0010] Wenn die mit dem Rollstuhl oder dgl. verbindbare Verbindungsstange in Langsrichtung
verschiebbar angeordnet ist, kann ein noch héherer Komfort flir den Patienten erzielt werden.
Die Verschiebbarkeit in Langsrichtung der Verbindungsstange kann durch eine teleskopartige
Konstruktion gebildet werden.

[0011] Vorzugsweise ist eine Einrichtung zur Dampfung der Verschiebung der Verbindungs-
stange in L&ngsrichtung vorgesehen. Dadurch wird eine gedampfte Bewegung der Befesti-
gungseinrichtung in der im Wesentlichen vertikalen Richtung erzielt. Die Dampfungseinrichtung
kann beispielsweise aus Moosgummi hergestellt sein, der an geeigneten Stellen und in geeig-
neter Weise auf die verschiebliche Verbindungsstange aufgebracht wird.

[0012] Die mit der Arm-Stitzstruktur verbindbare Verbindungsstange kann ebenfalls drehbar
angeordnet sein. Durch eine drehbare Anordnung auch der mit der Arm-Stiitzstruktur verbind-
baren Verbindungsstange kann ein weiterer Freiheitsgrad erzielt werden und somit der Trage-
komfort fir den Patienten noch weiter erhéht werden. Durch die Drehung dieser Verbindungs-
stange kann die Rotation in der Schulterelevationsebene ermdéglicht werden.

[0013] Die Verbindungsstangen und bzw. oder die Querstangen sind vor zugsweise aus faser-
verstarktem Kunststoff, insbesondere aus pultrudiertem Carbon-Faser-Kunststoff, gebildet.
Diese Materialien zeichnen sich durch niedriges Gewicht und hohe Festigkeit aus.

[0014] Weiters kdnnen die Verbindungsstangen und bzw. oder die Querstangen hohl und zur
Fihrung von Leitungen oder dgl. ausgebildet sein. Durch die hohle Ausbildung der Verbin-
dungsstangen und bzw. oder der Querstangen kann das Gesamtgewicht der Befestigungsein-
richtung noch weiter verringert werden und es kénnen zusétzlich die hohl ausgebildeten Ver-
bindungsstangen und bzw. oder Querstangen zur Fiihrung von vorhandenen Leitungen oder
dgl. verwendet werden. Beispielsweise kénnen die Leitungen zur Versorgung eines motorisier-
ten Arm-Exoskeletts mit elektrischer Energie ber die hohl ausgebildeten Verbindungsstangen
oder Querstangen verlegt werden, aber auch elektrische Leitungen von Sensoren durch die
hohlen Verbindungsstangen oder Querstangen der Befestigungseinrichtung angeordnet wer-
den. Auch allfallige Bowdenziige kdnnen im Inneren der Verbindungsstangen oder Querstan-
gen der Befestigungseinrichtung verlegt werden.

[0015] Wenn zwischen den Querstangen des Parallelogramms ein Federelement angeordnet
ist, kann eine automatische Riickstellung des Parallelogramms in die Ausgangslage erzielt
werden. Dadurch kann der Patient in die Ausgangslage gezwungen bzw. gefiihrt werden und er
kann durch Uberwindung der Federkraft des Federelements diese Ausgangslage leicht verlas-
sen.

[0016] Dabei kann das Federelement durch zumindest ein elastisches Band gebildet sein. Dies
stellt eine besonders einfache und kostengiinstige Ausfiihrungsvariante dar. Dabei ist das
zumindest eine elastische Band vorzugsweise zwischen den Querstangen des Parallelogramms
der Befestigungseinrichtung angeordnet.

[0017] Alternativ dazu kann das Federelement auch durch zumindest eine Gasdruckfeder
gebildet sein. Anstelle einer Gasdruckfeder kann natiirlich auch eine mechanische Zugfeder
zwischen den Querstangen des Parallelogramms der Befestigungseinrichtung angeordnet
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werden.

[0018] Zwischen den Querstangen des Parallelogramms kann ein Sperrelement zum Sperren
der Verstellbarkeit des Parallelogramms vorgesehen sein oder das Federelement sperrbar
ausgebildet sein. Da es fir bestimmte Bewegungsablaufe notwendig oder sinnvoll sein kann,
dass der Patient eine aufrecht sitzende Position einnimmt, kann es von Vorteil sein, die erfin-
dungsgeman beweglich ausgebildete Befestigungseinrichtung zumindest wahrend dieser Be-
wegungen zu sperren bzw. zu blockieren.

[0019] Das Sperrelement kann beispielsweise durch eine diagonal zwischen den Querstangen
angeordnete Stange gebildet sein. Dies stellt eine einfache mechanische Variante der Ausbil-
dung eines Sperrelements dar. Natlrlich kénnen auch elektrische oder elektromechanische
Sperrmechanismen, beispielsweise in den Gelenken des Parallelogramms, vorgesehen werden.

[0020] Die Arm-Stitzstruktur kann durch ein Arm-Exoskelett mit einem Schultergelenksmodul
gebildet sein, und die Verbindungsstange zur Verbindung mit der Arm-Stiitzstruktur zumindest
teilweise durch das Schultergelenksmodul des Arm-Exoskeletts gebildet sein. Dadurch, dass
ein Teil des Arm-Exoskeletts einen Teil der Befestigungseinrichtung bildet, kann das Gesamt-
gewicht der Arm-Stitzstruktur zusammen mit der Befestigungseinrichtung weiter verringert
werden.

[0021] Wenn das Schultergelenksmodul mit einer Gewichtskompensations-Einrichtung verbun-
den ist, kann das Gewicht des Arm-Exoskeletts kompensiert und das benétigte Moment redu-
ziert werden.

[0022] Die Gewichtskompensations-Einrichtung kann geman einem weiteren Merkmal der
Erfindung durch zumindest eine Feder gebildet sein, welche iiber einen innerhalb der Quer-
stangen verlaufenden Bowdenzug verbunden ist. Dies stellt eine einfache und robuste Realisie-
rungsmdglichkeit einer Gewichtskompensations-Einrichtung dar.

[0023] Wenn zumindest eine Feder zuschaltbar ausgebildet ist, kann eine Anpassung an das
zu kompensierende Gewicht erzielt werden.

[0024] In zumindest einem Gelenk des Parallelogramms kann ein Winkelencoder angeordnet
sein, um die Verstellung des Parallelogramms erfassen zu kdénnen. Dabei kdnnen die elektri-
schen Leitungen zu den Winkelencodern in hohl ausgebildeten Verbindungsstangen und Quer-
stangen des Parallelogramms verlegt werden. Die Daten der Winkelencoder werden in entspre-
chenden Einrichtungen, beispielsweise Computern, erfasst und weiterverarbeitet oder zur Do-
kumentation gespeichert.

[0025] Weiters kann in zumindest einem Gelenk des Parallelogramms eine elektromagnetische
Bremse angeordnet sein. Auf diese Weise kann eine komfortable Sperrung der Beweglichkeit
des Parallelogramms bzw. der Befestigungseinrichtung erzielt werden.

[0026] Die vorliegende Erfindung wird anhand der beigefigten Figuren naher erldutert. Darin
zeigen:

[0027] Fig. 1 ein Anwendungsbeispiel der erfindungsgemaBen Befestigungseinrichtung zur
Befestigung eines Arm-Exoskeletts an einem Rollstuhl;

[0028] Fig. 2 eine Ausflihrungsvariante der Befestigungseinrichtung in vergréBerter Darstel-
lung;

[0029] Fig. BA  eine Prinzipdarstellung des verstellbaren Parallelogramms der Befestigungs-
einrichtung in der Seitenansicht und Draufsicht in einer Position;

[0030] Fig. 3B  die Prinzipskizze des verstellbaren Parallelogramms in Seitenansicht und
Draufsicht in einer gegenlber Fig. 3A gednderten Position;

[0031] Fig. 4 eine Variante der Befestigungseinrichtung mit einer daran angeordneten Ge-
wichtskompensations-Einrichtung;
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[0032] Fig. 5 die Ausfiihrungsvariante der Befestigungseinrichtung gemaB Fig. 4 mit teil-
weise geschnittener Darstellung der Gewichtskompensations-Einrichtung; und

[0033] Fig. 6 eine Prinzipskizze einer weiteren Ausfihrungsvariante einer Befestigungsein-
richtung.

[0034] Fig. 1 zeigt eine Anwendung der erfindungsgemaBen Befestigungseinrichtung 1 zur
Befestigung einer Arm-Stiitzstruktur 2, insbesondere eines Arm-Exoskeletts 2', an einem Roll-
stuhl 4. Die Befestigungseinrichtung 1 weist ein Verbindungselement 5 zur Verbindung mit der
Arm-Stitzstruktur 2 bzw. dem Arm-Exoskelett 2' auf, und ein Verbindungselement 6 zur Verbin-
dung mit dem Rollstuhl 4. Anstelle eines Rollstuhls 4 kann natiirlich auch ein Sessel oder ein
hinter einem Sessel angeordnetes Gestell oder dgl. zur Abstiitzung herangezogen werden
(nicht dargestellt). Herkdmmliche Arm-Stitzstrukturen 2 bzw. Arm-Exoskelette 2' werden ibli-
cherweise am Kérper des Patienten getragen oder starr mit dem Rollstuhl 4 oder dgl. verbun-
den. Beim Tragen der Arm-Stitzstruktur 2 am Koérper des Patienten muss dieser nachteiliger-
weise das Gewicht der Arm-Stitzstruktur 2 tragen, was bei der Ausfihrung verschiedener
Bewegungen des Arms 3 nachteilig sein kann. Aus diesem Grund wird das Gewicht der Arm-
Stltzstruktur 2 meist am Rollstuhl 4 oder dgl. abgestiitzt, was jedoch bei herkdmmlichen Befes-
tigungseinrichtungen zu Einschrankungen der Bewegungsfreiheit im Bereich des Oberkdrpers
des Patienten fihrt.

[0035] Die erfindungsgemaBe Befestigungseinrichtung 1 erlaubt dem Patienten eine Neigung
des Oberkdérpers und eine Drehung des Schultergelenks jenes Armes 3, an dem die Arm-
Stitzstruktur 2 angeordnet ist, sodass zumindest in Pausen zwischen Bewegungstherapien
eine gewisse Bewegungsfreiheit fir den Patienten gegeben ist. Zu diesem Zweck ist das Ver-
bindungselement 5 zur Verbindung mit der Arm-Stitzstruktur 2 durch eine im Wesentlichen
vertikal angeordnete Verbindungsstange 7 gebildet, und das Verbindungselement 6 zur Verbin-
dung mit dem Rollstuhl 4 oder dgl. durch eine im Wesentlichen vertikal angeordnete und dreh-
bare Verbindungsstange 8 gebildet. Die Verbindungsstangen 7, 8 werden durch zwei parallele
Querstangen 9, 10 (iber Drehgelenke 11, 12, 13, 14 derart beweglich miteinander verbunden,
sodass die Verbindungsstangen 7, 8 und die Querstangen 9, 10 ein verstellbares Parallelo-
gramm 15 bilden. Somit ist die mit der Arm-Stitzstruktur 2 verbindbare Verbindungsstange 7
sowohl in der Hohe h als auch im Winkel & gegenlber der Verbindungsstange 8 zur Verbindung
mit dem Rollstuhl 4 oder dgl. verstellbar, und erlaubt dem Patienten eine Bewegung insbeson-
dere Neigung des Oberkérpers nach vorne und Drehung des mit der Arm-Stiitzstruktur 2 ver-
bundenen Armes 3.

[0036] Fig. 2 zeigt eine Detailansicht einer Ausfihrungsform der erfindungsgemaBen Befesti-
gungseinrichtung 1, bei der das Verbindungselement 5 zur Verbindung mit der Arm-Stiitzstruk-
tur 2 (nicht dargestellt) durch eine im Wesentlichen vertikal angeordnete Verbindungsstange 7
gebildet ist und das Verbindungselement 6 zur Verbindung mit dem Rollstuhl 4 oder dgl. (nicht
dargestellt) durch eine im Wesentlichen vertikal angeordnete und um einen Winkel 6 drehbare
Verbindungsstange 8 gebildet ist. Zwischen den Verbindungsstangen 7, 8 sind die parallelen
Querstangen 9, 10 Uber die Gelenke 11, 12, 13, 14 beweglich miteinander verbunden und
bilden ein verstellbares Parallelogramm 15. Somit kann die mit der Arm-Stiitzstruktur 2 verbind-
bare Verbindungsstange 7 sowohl in der Héhe h als auch im Winkel & gegentber der Verbin-
dungsstange 8 zur Verbindung mit dem Rollstuhl 4 oder dgl. verstellt werden. Die Verbindungs-
stange 7 kann, wie im dargestellten Ausfiihrungsbeispiel, auch durch einen Teil der Arm-Stiitz-
struktur 2 bzw. des Arm-Exoskeletts 2', wie z.B. dem Schultergelenksmodul 23, gebildet sein.

[0037] Optional kann die mit dem Rollstuhl 4 oder dgl. verbindbare Verbindungsstange 8 des
Parallelogramms 15 auch in Langsrichtung (Pfeil z) verschiebbar angeordnet sein, wobei die
Verschiebung durch eine Einrichtung 16, wie z.B. Moosgummi, gedampft werden kann. Auch
die mit der Arm-Stitzstruktur 2 verbindbare Verbindungsstange 7 des Parallelogramms 15 kann
optional drehbar um einen Winkel 3 angeordnet sein, um eine noch gréBere Bewegungsfreiheit
fir den Patienten erzielen zu kénnen.

[0038] Die Verbindungsstangen 7, 8 und bzw. oder die Querstangen 9, 10 sind vorzugsweise
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aus faserverstarktem Kunststoff, insbesondere aus pultrudiertem Carbonfaserkunststoff, gebil-
det. Diese Werkstoffe weisen besonders hohe Festigkeit bei gleichzeitig niedrigem Gewicht auf.

[0039] Zwischen den Querstangen 9, 10 des Parallelogramms 15 kann ein Federelement 18
angeordnet sein, welches das Parallelogramm 15 automatisch in seine Ausgangslage zurtck-
bewegt. Das Federelement 18 kann beispielsweise durch zumindest ein elastisches Band 19
gebildet sein. Alternativ dazu kann auch eine Gasdruckfeder 20 zur Bildung des Federelements
18 eingesetzt werden (s. Fig. 6).

[0040] Wenn das Parallelogramm 15 gesperrt werden soll, um eine Bewegung zumindest zeit-
weise, beispielsweise wahrend bestimmter Bewegungen des Armes 3 des Patienten, zu bewir-
ken, kann ein entsprechendes Sperrelement 21 (s. Fig. 6) vorgesehen sein oder das Federele-
ment 18 auch sperrbar ausgebildet werden.

[0041] Fig. 3A und 3B zeigen eine Prinzipskizze des verstellbaren Parallelogramms 15 der
Befestigungseinrichtung 1 in verschiedenen Positionen in der Seitenansicht und Draufsicht. Die
Befestigungseinrichtung 1 ist in Fig. 3B gegentber der Position geméR Fig. 3A sowohl hinsicht-
lich des Winkels & als auch hinsichtlich der H6he h verandert worden, wodurch eine Bewe-
gungsfreiheit des mit der Arm-Stiitzstruktur 2 verbundenen Patienten ermdglicht wird.

[0042] Fig. 4 zeigt eine erweiterte Ausflihrungsvariante der Befestigungseinrichtung 1, bei der
die Verbindungsstangen 7, 8 und bzw. oder Querstangen 9, 10 zumindest teilweise hohl aus-
gebildet sind, sodass Leitungen 17 in den Verbindungsstangen 7, 8 bzw. Querstangen 9, 10
gefuihrt werden kénnen. Die Verbindungsstange 7 zur Verbindung mit der Arm-Stitzstruktur 2
bzw. dem Arm-Exoskelett 2' ist zumindest teilweise durch das Schultergelenksmodul 23 des
Arm-Exoskeletts 2' gebildet, welches mit einer Gewichtskompensations-Einrichtung 24 verbun-
den ist. Die Gewichtskompensations-Einrichtung 24 ist (ber einen Bowdenzug 26, der innerhalb
der Querstangen 9 verlauft, mit dem Schultergelenksmodul 23 verbunden und kann aus zwei
Federn 25, 25' (s. Fig. 5) bestehen, wobei eine Feder 25' zuschaltbar ausgebildet ist, sodass
eine Anpassung an das zu kompensierende Gewicht mdéglich ist.

[0043] SchlieBlich zeigt Fig. 6 eine Prinzipdarstellung eines Ausfiihrungsbeispiels der Befesti-
gungseinrichtung 1, wobei das Federelement 18 zwischen den Querstangen 9, 10 des Paralle-
logramms 15 durch eine Gasdruckfeder 20 gebildet ist. Zusétzlich ist ein Sperrelement 21 durch
eine diagonal zwischen den Querstangen 9, 10 angeordnete Stange 22 angedeutet. In den
Gelenken 11, 12, 13, 14 des Parallelogramms 15 kann zumindest ein Winkelencoder 27 ange-
ordnet sein, der die jeweilige Stellung des jeweiligen Gelenks 11, 12, 13, 14 an eine entspre-
chende Einrichtung, beispielsweise einen Computer (nicht dargestellt), weiterleitet. Weiters
kann in den Gelenken 11, 12, 13, 14 eine elektromagnetische Bremse 28 angeordnet sein, um
das Parallelogramm 15 elektronisch sperren zu kénnen.

[0044] Die vorliegenden Befestigungseinrichtung 1 zeichnet sich durch einen relativ einfachen
und kostengiinstigen Aufbau aus und bietet einem Patienten, der mit der Arm-Stitzstruktur 2
ausgestattet wird, eine Bewegungsfreiheit in den Pausen oder wahrend der Bewegungen des
Armes.
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Patentanspruche

1. Einrichtung (1) zur Befestigung einer Arm-Stitzstruktur (2) zur Unterstiitzung der Bewe-
gung eines Armes (3), beispielsweise einer Orthese oder eines Arm-Exoskeletts (2') an ei-
nem Rollstuhl (4) oder dgl., mit einem Verbindungselement (5) zur Verbindung mit der Arm-
Stutzstruktur (2), und mit einem Verbindungselement (6) zur Verbindung mit dem Rollstuhl
(4) oder dgl., dadurch gekennzeichnet, dass das Verbindungselement (5) zur Verbindung
mit der Arm-Stitzstruktur (2) durch eine im Wesentlichen vertikal angeordnete Verbin-
dungsstange (7) gebildet ist, und das Verbindungselement (6) zur Verbindung mit dem
Rollstuhl (4) oder dgl. durch eine im Wesentlichen vertikal angeordnete, drehbare Verbin-
dungsstange (8) gebildet ist, und die Verbindungsstangen (7, 8) durch zwei parallele Quer-
stangen (9, 10) Uber Drehgelenke (11, 12, 13, 14) beweglich miteinander verbunden sind,
wobei die Verbindungsstangen (7, 8) und die Querstangen (9, 10) ein verstellbares Paralle-
logramm (15) bilden, sodass die mit der Arm-Stitzstruktur (2) verbindbare Verbindungs-
stange (7) sowohl in der H6he (h), als auch im Winkel (&) gegentber der Verbindungsstan-
ge (8) zur Verbindung mit dem Rollstuhl (4) oder dgl. verstellbar ist.

2. Befestigungseinrichtung (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die mit dem
Rollstuhl (4) oder dgl. verbindbare Verbindungsstange (8) in Langsrichtung verschiebbar
angeordnet ist.

3. Befestigungseinrichtung (1) nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass eine Ein-
richtung (16) zur Dampfung der Verschiebung der Verbindungsstange (8) in Langsrichtung
vorgesehen ist (beispielsweise Moosgummi).

4. Befestigungseinrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet,
die mit der Arm-Stltzstruktur (2) verbindbare Verbindungsstange (7) drehbar angeordnet
ist.

5. Befestigungseinrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet,
dass die Verbindungsstangen (7, 8) und bzw. oder die Querstangen (9, 10) aus faserver-
starktem Kunststoff, insbesondere aus pultrudiertem Carbon-Faser-Kunststoff, gebildet
sind.

6. Befestigungseinrichtung (1) nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass die Verbin-
dungsstangen (7, 8) und bzw. oder die Querstangen (9, 10) hohl und zur Fiihrung von Lei-
tungen (17) oder dgl. ausgebildet sind.

7. Befestigungseinrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet,
dass zwischen den Querstangen (9, 10) des Parallelogramms (15) ein Federelement (18)
angeordnet ist.

8. Befestigungseinrichtung (1) nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass das Fe-
derelement (18) durch zumindest ein elastisches Band (19) gebildet ist.

9. Befestigungseinrichtung (1) nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass das Fe-
derelement (18) durch zumindest eine Gasdruckfeder (20) gebildet ist.

10. Befestigungseinrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 9, dadurch gekennzeichnet,
dass zwischen den Querstangen (9, 10) des Parallelogramms (15) ein Sperrelement (21)
zum Sperren der Verstellbarkeit des Parallelogramms (15) vorgesehen ist oder das Fe-
derelement (18) sperrbar ausgebildet ist.

11. Befestigungseinrichtung (1) nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dass das Sper-
relement (21) durch eine diagonal zwischen den Querstangen (9, 10) angeordnete Stange
(22) gebildet ist.

12. Befestigungseinrichtung (1) nach Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet, dass die Arm-
Stutzstruktur (2) durch ein Arm-Exoskelett (2') mit einem Schultergelenksmodul (23) gebil-
det ist, und die Verbindungsstange (7) zur Verbindung mit der Arm-Stitzstruktur (2) zumin-
dest teilweise durch das Schultergelenksmodul (23) des Arm-Exoskeletts (2') gebildet ist.
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Befestigungseinrichtung (1) nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, dass das
Schultergelenksmodul (23) mit einer Gewichtskompensations-Einrichtung (24) verbunden
ist.

Befestigungseinrichtung (1) nach Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, dass die Ge-
wichtskompensations-Einrichtung (24) durch zumindest eine Feder (25, 25') gebildet ist,
welche Uber einen innerhalb der Querstangen (9, 10) verlaufenden Bowdenzug (26) ver-
bunden ist.

Befestigungseinrichtung (1) nach Anspruch 14, dadurch gekennzeichnet, dass zumindest
eine Feder (25') zuschaltbar ausgebildet ist.

Befestigungseinrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 15, dadurch gekennzeich-
net, dass in zumindest einem Gelenk (11, 12, 13, 14) des Parallelogramms (15) ein Win-
kelencoder (27) angeordnet ist.

Befestigungseinrichtung (1) nach Anspruch einem der Anspriiche 1 bis 16, dadurch ge-
kennzeichnet, dass in zumindest einem Gelenk (11, 12, 13, 14) des Parallelogramms (15)
eine elektromagnetische Bremse (28) angeordnet ist.

Hierzu 7 Blatt Zeichnungen
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