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Armeo® Power

Armeo® Power to urzadzenie do neurorehabilitacji konczyny goérnej.
Gtéwnym elementem Armeo® Power jest zrobotyzowana orteza
(egzoszkielet), ktdéra zdolna jest podpiera¢ ramie i wspomagac jego
ruch w przestrzeni 3D. Urzadzenie przeznaczone jest dla pacjentow,
ktérzy utracili funkcjonalnos¢ lub maja ograniczong funkcjonalno$é
ramienia spowodowang problemami neurologicznymi, urazami
centralnego lub obwodowego uktadu nerwowego. Armeo® Power
pozwala na trening uwzgledniajacy c¢wiczenia zwiekszajace site
miesniowa, zakres ruchomosci i motoryke.

Adaptowalnosé do pacjenta:

« kolumna regulowana elektrycznie w zakresie 400 mm,
« dtugosc przedramienia: 310-420 mm,

« dtugosc¢ ramienia: 250-340 mm,

« mozliwos¢ ¢wiczenia oséb na wozku inwalidzkim,

- maksymalna waga pacjenta: 135 kg.

Stopnie swobody egzoszkieletu:

« 6 stopni swobody (kazdy z niezaleznym silnikiem i 2 czujnikami),
« przywodzenie / odwodzenie w stawie ramiennym: -169 do +50°,

- zginanie / prostowanie w stawie ramiennym: +40 do +120°,

- wewnetrzna/zewnetrzna rotacja w stawie ramiennym: O do 90°,

. zginanie / prostowanie w stawie tokciowym: O do 100°,

« pronacja / supinacja przedramienia: -60 do 60°,

- zginanie / prostowanie nadgarstka: -60 do 60°,

« czujnik ci$nieniowy chwytu.

Parametry urzadzenia:

- system na platformie jezdnej,

« kotka @ 10 cm,

- wymiary urzadzenia (szer. x dt. x wys.): 2,7 x 0,8 x 1,65 m,
- zasilanie: 240V /50 Hz,

- waga urzadzenia: 205 kg.

Wymagania pomieszczenia dla systemu:

« powierzchnia (szer. x dt. x wys.): 3,5 x3,5x 2 m,
« temperatura: 10-35°C,
« wilgotnos¢: 30-75 %.

Podstawowe zalety:

« wspomaganie ruchu wtedy, kiedy jest potrzebne,

« zrobotyzowany egzoszkielet pozwalajacy na prace
w przestrzeni 3D,

. biofeedback z ¢wiczeniami, ktére uwzgledniaja codzienng
aktywnos¢,

- narzedzia pomagajace oceni¢ postep terapii i uporzadkowacd
dokumenty dotyczace rehabilitacji pacjenta.

Oprogramowanie:

- umozliwia tworzenie bazy danych pacjentéw,

- indywidualizacja parametréw terapii dla kazdego
pacjenta,

- modyfikowalne poziomy trudnosci ¢wiczen,

« gry i zadania motywujace pacjenta,

- regulowana przestrzen robocza,

- nharzedzia do oceny terapii,

- przejrzyste raportowanie.



Luna EMG

Luna EMG daje mozliwo$¢ pracy czynnej z pacjentami z sitg mie$niowa ,1” w skali Lovett’a dzieki asyscie robota wyzwalanej

elektromiografia.

Luna EMG umozliwia prowadzenie:

« wspomaganego ruch konczyn gérnych i dolnych wyzwalany przez
elektromiografie,

. ¢wiczen z oporem statym i zmiennym (izokinetyczne,
izometryczne, izotoniczne),

- ¢wiczen z wykorzystaniem gier rehabilitacyjnych,

. oceny pacjenta pod katem: sity miesSniowej, zakreséw ruchu,
aktywnosci i unerwienia miesniowego, propriocepcji i oporéw
tkankowych,

- treningu z uzyciem biofeedbacku elektromiograficznego,

. ¢wiczen kolana, stopy, barku, tokcia, nadgarstka i tutowia,

« zrobotyzowanych ¢wiczen biernych.

Rehabilitacja z wykorzystaniem robota Luna EMG moze umozliwic¢
osiggniecie lepszych efektéw terapeutycznych w poréwnaniu do
terapii manualnej u pacjentéw po udarze, poprzez m.in.:

. zwiekszenie objetosci miesniowej,

+ zZnaczne zmniejszenie spastycznosci.

Specyfikacja techniczna:

Wysokos¢ osi obrotu gtowicy [mm]:

Ograniczenia obrotu gtowicy [°]:

Doktadnos¢ pozycji obrotu gtowicy [°]:

Maks. moment. obrotowy gtowicy [Nm]:

Doktadnos¢ pomiaru momentu obrotowego [Nm]:

Maks. moment obrotowy gtowicy [Nm]:

Maksymalna predkos¢ obrotowa gtowicy (bez obcigzenia) [*/s]:
Maksymalna predkos$¢ kolumny podnoszacej (bez obcigzenia) [mm/s]:
Doktadnos¢ potozenia wysokosci kolumny podnoszacej [mm]:
Doktadnos¢ skoku kolumny podnoszacej [mm]:

Kanaty pomiarowe elektromiografii:

Szum linii podstawowej [V RMS]:

Szum odniesienia na wejsciu [uVppl:

Czestotliwos¢ prébkowania elektromiografii:

Rozdzielczos¢ wewnetrzna [bit]:

Wspotczynnik CMRR elektromiografii [dB]:

Impedancja wejsciowa elektromiografii [MQ]:

Czutosc elektromiografii [uV RMS]:

Wymiana i automatyczna identyfikacja koncéwek:

Gry rehabilitacyjne:

720-1070

-315-315

+2

60

10,2

60

50

25

2

+2

do 6, jednoczesne probkowanie
<0,5

10 (10 sekund danych surowych)
1000 prébek na sekunde na kanat
24

-73

10

1

tak

tak



Sidra LEG

Sidra LEG jest 2-napedowa szyna rehabilitacyjnga z synchronizowana

elektromiografia.

Sidra LEG to 5 funkcjonalnosci w 1 urzadzeniu:

« 4 kanatowa elektrostymulacja zsynchronizowana z fazami ruchu,

. wspomagany ruch konczyny dolnej wyzwalany

elektromiografie,

przez

. dwunapedowy ruch: tréjzgiecia i stawu skokowego, synchro-

nizowany i oddzielny,

- 4 kanatowa elektromiografia i biofeedback elektromiograficzny,

. ¢éwiczenia oporowe i obiektywne pomiary sity.

Sidra LEG umozliwia rehabilitacje poprzez:

elektrostymulacjg i ruchem wyzwalanym

- ¢wiczenia: czynne-oporowe, czynne-wspomagane, wspomagane-elektromiogaficznie, oraz bierne,

« kazdy z ruchéw umozliwia zsynchronizowane wyzwalanie elektrostymulacji, wspomagajgce skurcz miesniowy w fazach ruchu

(Lovett 0-5),

« Czynna prace z pacjentami zaréwno z niedowtadem jak i spastycznoscia,
« prace zaréwno na sali rehabilitacyjnej czy w t6zku pacjenta.

Specyfikacja techniczna:

Waga urzadzenia [kg]:

Zakres ruchu w biodrze [°]:

Zakres ruchu w kolanie [°]:

Zakres ruchu w stawie skokowym [°]:
Predkos¢ w kolanie i biodrze [°/s]:
Predkos¢ w stawie skokowym [o/s]:
Obcigzenie w kolanie/biodrze [kg]:
Moment obrotowy w kostce [Nm]:

Doktadnos¢ pomiarowa momentu obrotowego w kostce [Nm]:

Doktadnos¢ pomiarowa sity uda [kg]:
Doktadnos¢ pomiarowa goniometréw [°]:

Praca synchroniczna jednoczesna napedéw:
llos¢ tensometréw sitowych:

Pomiar sity w udzie, stopa (pieta, palce):
Elektromiografia:

llos¢ kanatéw elektromiograficznych:

Szum linii podstawowej elektromiografii [uV RMS]:
Szum odniesienia na wejsciu [uVppl:
Czestotliwos¢ probkowania elektromiografii:
Rozdzielczo$¢ pomiarowa elektromiografii [bit]:
CMRR elektromiografii [dB]:

Doktadnos$¢ pomiarowa [%]:
Elektrostymulacja:

llos¢ kanatéw elektrostymulaciji:

Maksymalne wyjscie napieciowe i pradowe:

Doktadnos¢ wyjsciowa ksztattu elektrostymulacji [%]:

Rozdzielczo$¢ wyjscia elektrostymulacji [bit]:

<20
0-115
-10-125
-40-40
0,2-20
0,2-60
1-65 (Autorewers)
20

10,1

+2

tak

3

tak

4, prébkowane jednoczesne

<0,5

10 (10 sekund danych surowych)
1000 préobek na sekunde na kanat
24

-73

+0,5 w petnym zakresie

4, sekwencyjne

50 V /100 mA dla 500 Q
+0,5 w petnym zakresie
16



Meissa OT

Meissa OT to robot rehabilitacyjny umozliwiajacy trening
funkcjonalny konczyny gérnej z wykorzystaniem elektromiografii

i elektrostymulacji.

Meissa OT to 6 funkcjonalnosci w 1 urzadzeniu:

- pomiary sity scisku, chwytu i ruchu,

. wspomagany ruch konczyny gérnej wyzwalany przez

elektromiografie,

- 5 wymiennych koncéwek do terapii zajeciowej (kula, klucz,

Srubokret, pokretto, klamka) z mozliwoscia rozszerzenia,
- zmienna, konfigurowalna ptaszczyzna ruchu,

- 4 kanatowa elektrostymulacja zsynchronizowana z fazami ruchu,

- 4 kanatowa elektromiografia i biofeedback elektromiograficzny.

Meissa OT umozliwia rehabilitacje poprzez:

- trening réznych rodzajow chwytéw: cylindrycznego,
szczypcowego, hakowego, dtoniowego, pesetowego, sferycznego

i lateralnego,
. ¢éwiczenia funkcjonalne, zycia codziennego ze zmienna sita,

- ¢wiczenia czynne - wspomagane - ruch konczyny gérnej wyzwalany elektromiografia,

- ¢wiczenia zgiecia / wyprostu i odwodzenia / przywodzenia nadgarstka oraz pronacji / supinacji przedramienia,
« kazdy z ruchéw umozliwia zsynchronizowane wyzwalanie elektrostymulacji, wspomagajgce skurcz miesniowy w fazach

ruchu (Lovett 0-5).

Specyfikacja techniczna:

Waga urzadzenia [kg]:

Maksymalna predkos¢ [°/s]:

Nominalny moment obrotowy [Nm]:

Doktadnos¢ pomiarowa momentu obrotowego [Nm]:
Doktadnos¢ pomiarowa pozycjonowania gtowicy [°]:
Wymiana i automatyczna identyfikacja koncéwek:
Obrét gtowicy w osi pionowej [°]:

Obrét gtowicy w osi poziomej [°]:

Automatyczna identyfikacja kata obrotu gtowicy:
Elektromiografia:

llos¢ kanatéw elektromiograficznych:

Szum linii podstawowej elektromiografii [uV RMS]:
Szum odniesienia na wejsciu [UVpp]:

Czestotliwos¢ probkowania elektromiografii:
Rozdzielczos¢ pomiarowa elektromiografii [bit]:
CMRR elektromiografii [dB]:

Doktadnos¢ pomiarowa [%]:

Elektrostymulacja:

llos¢ kanatow elektrostymulacji:

Maksymalne wyjscie napieciowe i pradowe:
Doktadnos¢ wyjsciowa ksztattu elektrostymulacji [%]:

Rozdzielczo$¢ wyjscia elektrostymulacji [bit]:

13

120

16

+0,05

+2

tak

0°-90, skok 15
-90-90, skok 15
tak

4, prébkowane jednoczesne

<0,5

10 (10 sekund danych surowych)
1000 prébek na sekunde na kanat
24

-73

+0,5 w petnym zakresie

4, sekwencyjne

50 V /100 mA dla 500 Q
10,5 w petnym zakresie
16



Stella BIO

Stella BIO to czuty elektromiograf powierzchniowy, zintegrowany

z 4-kanatows funkcjonalna elektrostymulacja.

Stella BIO opiera sie na 4 koncepcjach:

« funkcjonalna
- elektromiografie,
- elektrostymulacja,

elektrostymulacja wyzwalana

- pomiary elektromiograficzne i biofeedback elektromiograficzny,
przezskérna elektryczna stymulacja nerwéw.

Stella BIO pozwala na:

« prowadzenie treningu, u pacjentéw,

wyzwalanej EMG,

- ocene aktywnosci miesniowej i rehabilitacje

z wykorzystaniem EMG Biofeedback - 4 kanaty powierzchniowe

i 2 kanaty do terapii dna miednicy,
- intensywna
funkcjonalnej elektrostymulacji - do 4 kanatéw,

. ocene i rehabilitacje w obrebie takich dysfunkcji jak wysitkowe
nietrzymanie moczu, nietrzymanie katu, obnizenie narzadow

miednicy mniejszej czy dysfunkcji seksualnych,
« prace z pacjentami bélowymi,
« generowanie raportéw z oceny i ¢wiczen pacjenta.

Specyfikacja techniczna:

Doktadnos¢ pomiaru impedancji [kQ]:

Zasilanie:

Potaczenie:

Elektromiografia:

llos¢ kanatéw elektromiograficznych:

Szum linii podstawowej elektromiografii [uV RMS]:
Szum odniesienia na wejsciu [uVppl:
Czestotliwos¢ prébkowania elektromiografii:
Rozdzielczos¢ pomiarowa elektromiografii [bit]:
CMRR elektromiografii [dB]:

Doktadnos$¢ pomiarowa [%]:

Elektrostymulacja:

llos¢ kanatéw elektrostymulacji:

Maksymalne wyjscie napieciowe i pradowe:
Doktadnos¢ wyjsciowa ksztattu elektrostymulacjii [%]:
Rozdzielczo$¢ wyjscia elektrostymulacji [bit]:

Impulsy i typy pradéw:

przez

u ktérych wystepuje
aktywnos¢ miesniowa a brak ruchu, dzieki elektrostymulacji

pacjenta

rehabilitacje konczyny gérnej poprzez programy

10,5
akumulator litowo-jonowy 7,4 V, 700 mAh (5,18 Wh)

bezprzewodowe, Wi-Fi i Bluetooth Low Energy

do 8, prébkowane jednoczesne
<0,5

10 (10 sekund danych surowych)
1000 prébek na sekunde na kanat
24

-73

10,5 w petnym zakresie

do 8, sekwencyjne

50 V /100 mA dla 500 Q

10,5 w petnym zakresie

16

niskoczestotliwosciowe, dwufazowe i wolne od pradu statego
impulsy prostokatne, tréjkatne i trapezowe, wyzwalane

elektromiografig



Jedna rodzina robotéw rehabilitacyjnych

Wszystkie roboty EGZOTech umozliwiaja:

- rehabilitacje  pacjentdw neurologicznych, ortopedycznych,
geriatrycznych i sportowych,
- ocene pacjenta pod katem:
- sity miesniowej,
- zakresu ruchu biernego i czynnego,
- aktywnosci miesniowej i unerwienia przy pomocy elektromiografii
powierzchniowej
- propriocepcji,
- oporow tkankowych (sztywnos¢, spastycznosg),
- generowanie raportéw z oceny i ¢wiczen pacjenta,
- dostosowanie do pacjenta we wszystkich etapach rehabilitacji:
- ruch czynny - oporowy (Lovett 3-5),
- ruch czynny - wspomagany (Lovett 3),
- ruch wspomagany - wyzwalany elektromiograficznie (Lovett 1-2),
- ruch bierny (Lovett 0-1),
. czynna prace z pacjentami zaréowno z niedowtadem jak
i spastycznoscig,
+ prace zaréwno na sali rehabilitacyjnej czy w 16zku pacjenta,
- tworzenie bazy danych pacjentéw,

« korzystanie z predefiniowanych protokotéw ¢wiczen.




Erigo®

Erigo® Pro to urzadzenie do wczesnej rehabilitacji wykorzystujace
zrobotyzowang pionizacje i stymulacje FES.

Wczesna rehabilitacja z uzyciem Erigo®

Bezpieczenstwo i aktywna stymulacja sa kluczowymi rozwigzaniami
do  osiggniecia sukcesu  terapeutycznego u pacjentéw
neurologicznych we wczesnej rehabilitacji Erigo® taczy w sobie
wertykalizacje z  cyklicznym  obcigzeniem i ruchem ndg,
co przeciwdziata negatywnym efektom dtugotrwatego lezenia
i jednoczesnie pozwala na przywrécenie prawidtowego
funkcjonowania wielu narzadéw. Pacjenci wertykalizowani za pomoca
Erigo® nie odczuwajg dolegliwosci zwigzanych z gwattownym
spadkiem  cisnienia  krwi w  wyniku  pionizacji.  Erigo®,
w przeciwienistwie do standardowych stotéw pionizacyjnych, nie
posiada ograniczen wynikajacych z problemoéw ortostatycznych, ktére

wystepuja.

Erigo® FES (funkcjonalna stymulacja elektryczna)

Erigo® FES efektywnie wspiera zwiekszenie przeptywu krwi
w konczynach dolnych, co pomaga ograniczy¢ efekt gwattownego
spadku ci$nienia podczas pionizacji pacjenta. Erigo® FES jest w petni
zsynchronizowane z cyklicznym ruchem ndég, a mozliwosé
wykorzystania do 8 kanatéw elektrostymulacji zapewnia precyzyjne
sterowanie sita i intensywnosciag skurczéw miesni.

Zalety wczesnej rehabilitacji z wykorzystaniem Erigo®:

- utatwiony przeptyw krwi w wyniku cyklicznego obcigzenia nég,
- zwiekszona tolerancja ortostatyczna,

« mozliwos¢ przeprowadzenia wczesnej i bezpiecznej mobilizacji,
. skrécony czas intensywnej terapii i opieki.

Erigo® zapewnia:

. wcCzesng pionizacje pacjenta z jednoczesnag stymulacja
fizjologicznego ruchu kroczenia (tzw. stepping),

. wczesne zapoczatkowanie pionizacji oraz usprawnienia ruchu
konczyn dolnych,

- lepszg stabilizacje krazeniowa pacjentéw  pionizowanych
(w poréwnaniu do klasycznych technik),

- mobilizacje pacjentéw unieruchomionych w tézku,

. skuteczng ochrone przed powiktaniami zwigzanymi
z unieruchomieniem pacjenta,

. efektywniejsze wykorzystanie czasu pracy terapeutow.

10

1. Pionizacja

2. Ruch

3. Stymulacja odpowiedzi aferentnej

4. Naped wymuszajacy prace koriczyn dolnych



Erigo®

Specyfikacja techniczna:

Wertykalizacja [°]:
Cykliczne obcigzenie nég [kroki/min]:
Mechaniczne obcigzenie nég [kg]:

Ekran dotykowy [”]:

Ustawienie sity wodzacej (symetrycznie/asymetrycznie) [%]:

Zakres ruch (symetrycznie/asymetrycznie) [°]:
Stymulacja FES:

Raportowanie:

Regulowana elektrycznie wysokos¢ [cm]:

Mozliwos¢ ustawienia stopy w réznych pozycjach:

Grubosc¢ tapicerki [cm]:

Kétka transportowe (z opcjg blokowania):
Opuszczanie awaryjne:

Waga [kg]:

Wymiary (dt. x szer. x wys.) [cm]:
Maksymalna waga pacjenta [kg]:

Zakres ustawienia dtugosci nég [cm]:
Zasilanie [V, Hz]:

Terapia:

Wertykalizacja:

Cykliczny ruch nég:
Mechaniczne obcigzenie nég:
Stymulacja FES:

Zgiecie w biodrze 0-10°:

Zréznicowane wzorce kroczenia:

Bezpieczenstwo i komfort:
Regulacja wysokosci:
Regulowana uprzaz:
Uprzaz stabilizujgca gtowe:
Podtokietniki:

Funkcjonalnosc¢:
Kontrola terapii przez intuicyjny interfejs:

Wskaznik obcigzenia nég:

do 90

8-80

do 50

15,5

0-100

0-45

regulowana amplituda, czestotliwos¢, szerokos¢ impulsu, rampa
Tak

56-84

zgiecie podeszwowe/grzbietowe, przywiedzenie/odwiedzenie,
pronacja/supinacja stopy

7

4

Tak

ok. 300

227 x 86 x 242

135

72-102

220-240, 50-60

Erigo® Pro Erigo® Basic
o o
([ ]
o °
° (@)
° (@)
° (@)
[ ] ([ ]
° °
[ opcja
° opcja
[ ] ([ ]
cyfrowy analogowy

1"



Lokomat® Pro

Lokomat® Pro - wiele matych krokéw moze skutkowac olbrzymim
postepem. Koncepcja oparta na realizacji zadan funkcjonalnych
wynikajgcych z neuroplastycznosci moézgu kazdego cztowieka
zaktada, ze aktywno$¢ ruchowa organizmu moze byc¢ trenowana oraz
ulepszana poprzez wielokrotne powtarzanie tego typu d<wiczen
u pacjentéw neurologicznych. Lokomat® Pro to zaawansowany
na rynku system do reedukacji chodu.

Dlaczego Lokomat® Pro?

« ruch funkcjonalny oraz stymulacja sensoryczna odgrywajg wazna
role w rehabilitacji neurologicznej u pacjentéw po udarze, urazach
kregostupa czy cierpigcych na SM,

- stosowanie intensywnej terapii funkcjonalnej chodu bez uzycia
robota jest niezwykle obcigzajace dla personelu prowadzacego
proces rehabilitacji — ograniczenie to niekorzystnie wptywa na czas,
jaki mozna poswieci¢ na sesje treningowa, co z kolei zmniejsza
efektywnos¢ treningu,

. terapia funkcjonalna chodu u pacjentéw spastycznych jest
wyzwaniem czesto niemozliwym do realizacji podczas treningu

prowadzonego przez terapeute bez uzycia robota.

Oprogramowanie Lokomat® Pro Sensation:

Aktualna wersja oprogramowania dostepna we wszystkich nowych
systemach Lokomat® Pro to zupetnie inny $wiat rozszerzonego
biofeedbacku, ale przede wszystkim nowe funkcjonalnosci:

- system podparcia dolnych partii ciata pozwala na precyzyjne
odcigzenie pacjenta i sprzyja fizjologicznemu ruchowi,

« ptynna regulacja odcigzenia utatwia trening dzieciom oraz
pacjentom z niewielka waga,

- automatyczne podnoszenie oraz odcigzenie pacjenta utatwia
zmiane ustawien podczas sesji terapeutyczne;j.

Zastosowanie intensywnej terapii funkcjonalnej:

- Lokomat® Pro zbudowany jest ze zrobotyzowanych ortez oraz
zaawansowanego systemu dynamicznego odcigzenia pacjenta,

- ktéry jest zintegrowany,

. pacjenci na wozkach inwalidzkich moga by¢ bezpiecznie
wprowadzeni oraz w tatwy i szybki sposdb wpieci w system ortez,

« komputerowo sterowane ortezy sg precyzyjnie zsynchronizowane
z bieznig, dzieki czemu prowadza nogi pacjenta, nasladujac
fizjologiczne trajektorie ruchu podczas chodu,
wygodny interfejs pozwala terapeucie tatwo sterowac urzadzeniem
Lokomat® Pro i dostosowywac parametry treningu do
indywidualnych potrzeb pacjenta.

Badania naukowe

Do konca 2015 r. zostato opublikowanych ponad 400 prac naukowych dotyczgcych wykorzystania systemé4w Lokomat® w terapii
konczyn dolnych. Wszystkie publikacje dostepne sg do wgladu w postaci abstraktéw na portalu Hocoma Knowledge Platform:
www.knowledge.hocoma.com.
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Lokomat® Pro

Lokomat® Pro - zaawansowana ocena, motywacja i kontrola procesu
rehabilitacji.

Zalety stosowania robota Lokomat® Pro:

zrobotyzowane ortezy prowadza nogi pacjenta po biezni,
zapewniajac w ten sposdb wiele mozliwosci treningu,

szybsze postepy w terapii wynikajagce z  dtuzszego
i intensywniejszego treningu w stosunku do terapii prowadzonej
tylko przez terapeute manualnie,

redukcja obcigzenia fizycznego terapeuty,

do prowadzenia rehabilitacji potrzebny jest tylko jeden terapeuta,
aktywnos$¢ pacjenta podczas chodu jest tatwa do obserwacji oraz
oceny.

Zaawansowany system motywacji ¢wiczacego z wykorzystaniem

sity prowadzacej pacjenta:

Lokomat® Pro umozliwia pomiar zaangazowania pacjenta w chéd
przez sprawdzanie sity jakg wktada on w ruch oraz dostosowanie
poziomu sity wspomagajacej ruch dla kazdej z nég z osobna,
ptynna regulacja sity, wodzacej dla kazdej z nég pozwala wymusic
na pacjencie ciezszg prace wraz z postepem rehabilitacji lub
przygotowac terapie z myslg o pacjentach z dysfunkcja tylko jednej
konczyny,

wbudowany biofeedback monitoruje w czasie rzeczywistym ruchy
pacjenta, co motywuje go do jeszcze ciezszej pracy.

Cechy charakterystyczne:

ruch fizjologiczny oparty o feedback wzrokowy,

trening funkcjonalny zachecajacy pacjenta do zaangazowania
w terapie,

wprowadzenie wirtualnych srodowisk motywujacych pacjenta,
intensywnos¢ oraz poziom trudnosci dostosowywane do zdolnosci
oraz potrzeb terapeutycznych pacjenta,

ruchy wymagane od pacjenta sg oparte o zasady biomechaniki oraz
fizjologie.

System dynamicznego odciagzenia optymalizuje trening chodu:

system podparcia dolnych partii ciata pozwala na precyzyjne
odcigzenie pacjenta i sprzyja fizjologicznemu ruchowi,

ptynna regulacja odcigzenia utatwia trening dzieciom oraz
pacjentom o niewielkiej wadze,

automatyczne podnoszenie oraz odcigzenie pacjenta utatwia
zmiane ustawien podczas sesji terapeutyczne;j.
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Lokomat® Pro

Funkcje pomiarowe:

+ L-WALK - nagrywa parametry chodu pacjenta dla kazdego kroku
i przechowuje do dalszej analizy i dokumentacji,

« L-STIFF — mierzy sztywnos¢ w stawie kolanowym oraz biodrowym
u pacjenta podczas chodu,

« L-FORCE - mierzy site miesniowg w skurczu izometrycznym
W pozycji statycznej,

+ L-ROM — mierzy zakres ruchu pacjenta w stawie kolanowym oraz
biodrowym bez wspomagania urzgdzenia Lokomat® Pro.

Modut Augumented Biofeedback:

Modut  zwiekszonego sprzezenia zwrotnego (augumented
biofeedback) wspomaga motywacje pacjentéw przez wymuszanie
okreslonych typéw zadan realizowanych w przestrzeni 3D.

Zalety modutu:

- zwiekszanie zaangazowania pacjenta w terapie,
« mozliwos¢ dostosowania intensywnosci i poziomu trudnosci do
indywidualnych potrzeb pacjenta.

W sktad modutu sprzezenia zwrotnego wchodzi:

« duzy monitor LCD,

« akustyczne sprzezenie zwrotne stereo,

+ komputer do wizualizacji,

« oprogramowanie do treningu interaktywnego.

Wskazania do terapii:

- udary,

- stwardnienie rozsiane,

« porazenie mézgowe,

» choroby Parkinsona,

» urazy rdzenia kregowego,

« urazy moézgu,

- endoprotezy (np. stawu biodrowego),

- choroby zwyrodnieniowe  stawdéw  konhczyn
dolnych,

« rdzeniowy zanik miesni,

. ostabienie miesni na skutek dtugotrwatego
unieruchomienia,

« hemiplegia,

« paraplegia.
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Lokomat® Pro

Lokomat® Pro z ortezami pediatrycznymi to terapia funkcjonalna dla dzieci. Teraz dzieki ortezom terapia moze dotyczy¢ takze

matych dzieci, ktére zostaty dotkniete porazeniem mdzgowym, wypadkowi, sg po uszkodzeniu moézgu albo posiadajg inne

schorzenia neurologiczne.

Aby dopasowa¢ model Lokomat® Pro do terapii dzieci od 4 r. z., nalezy wyposazy¢ urzadzenie w przystawke pediatryczna,

tzw. modut pediatryczny (ortezy mniejszych rozmiaréw). Modut ten przeznaczony jest dla pacjentéw o dtugosci kosci

udowej - mierzonej od kretarza wiekszego do szpary stawu kolanowego - mieszczacej sie w przedziale 210-350 mm. Zamiana

ortez standardowych na pediatryczne jest niezwykle prosta i polega na szybkiej wymianie modutowej ortez. Dwa zamiennie

stosowane moduty ortez umozliwiajg przeprowadzenie terapii u wszystkich pacjentdéw: dzieci, mtodziezy oraz osdb dorostych.

Specyfikacja techniczna:

Zastosowanie:

System odcigzajacy:

Bieznia (dt. x szer.) [cm]:

Ortezy pediatryczne:
Biofeedback (sprezenie zwrotne):

Sita prowadzgca:

Modut wzmocnionego sprezenia zwrotnego:

Programy treningowe:

Narzedzia oceny:

Narzedzia naukowe:

Trening manualny:

Zasilanie [V/Hz]:

Waga [kg]:

Charakterystyka pacjenta:
Wymagana przestrzen:

Regulacja dtugosci koriczyny dolnej:

Ocena chodu:

Regulacja predkosci [km/h]:
Porecze:

System odcigzenia:

Wymiary (dt. x szer. x wys.) [m]:
Ortezy dla oséb dorostych:

- dtugos¢ kosci udowej [cm]:

- szerokos$¢ miednicy [cm]:
Ortezy dla dzieci:

- dtugos¢ kosci udowej [cm]:

- szerokos$¢ miednicy [cm]:

zaawansowany trening chodu z robotem
dynamiczny

140 x 67

tak

tak

tak

tak

tak

tak

tak

tak

2 x 230/50

1100

maks. waga: 135 kg, maks. wzrost: 200 cm

wys. pomieszczenia: 240-247 cm, powierzchnia 5 x4 m
indywidualna regulacja dla stawu biodrowego i kolanowego
4 czujniki tensometryczne zintegrowane

z oprogramowaniem ortezy

0-3,2

regulowane na wysokos¢ i szerokosc

system Levi umozliwiajacy odcigzenie do 85 kg

325 x 155 x 239/ 325 x 155 x 246 (z rozszerzeniem)

35-47
29-51

21-35
17-28
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Lokomat® Nanos

Lokomat® Nanos to system ze zrobotyzowanym egzoszkieletem
przeznaczonym do treningu chodu na biezni ruchomej. Urzadzenie
posiada modut podstawowego sprzezenia zwrotnego (biofeedback).
Sterowane mechanicznie, dynamiczne odcigzenie pacjenta w trakcie
chodu pozwala indywidualnie dobrac¢ wielko$¢ osiowego odcigzenia
zarébwno w warunkach statycznych, jak i dynamicznych. Ponadto
odcigzenie ogranicza do minimum wielko$¢ sity inercji nawet przy
zwiekszonej szybkosci poruszania pacjenta. System przeznaczony
zarowno dla pacjentéw ambulatoryjnych, jak i hospitalizowanych.

Urzadzenie posiada niezbedne funkcje do przeprowadzenia
treningu chodu z asysta robota:

- tatwe w obstudze za sprawa zintegrowanego wskaznika chodu,

. fizjoterapeuta monitoruje aktywnos¢ pacjenta w treningu
i motywuje go tym samym do dalszego udziatu w ¢wiczeniach,

- zapewnia regulacje stopnia asysty dzieki sile prowadzacej,

- fizjoterapeuta moze dopasowac warunki chodu do indywidualnych
potrzeb pacjenta.

Specyfikacja techniczna:

Zastosowanie:

System odcigzajacy:

Bieznia (dt. x szer.) [cm]:

Ortezy pediatryczne:

Biofeedback:

Sita prowadzgca:

Modut wzmocnionego sprzezenia zwrotnego:
Programy treningowe:

Narzedzia oceny:

Narzedzia naukowe:

Trening manualny:

Dziatanie / szybkos$¢ treningu [km/h]:
Zasilanie [V/Hz]:

Waga [kg]:

Charakterystyka pacjenta:

Wymagana przestrzen:
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trening chodu z robotem

dynamiczny
115 x 50

nie
ograniczony
ograniczona
nie

nie

nie

nie

nie

1-3,2

2 x 230/50
850

maks. waga: 135 kg, maks. wzrost: 195 cm

wys. pomieszczenia: 240 — 247 cm, powierzchnia 4,5 x 3,5 m



Andago®

System Andago® otwiera nowe perspektywy funkcjonalnego
treningu chodu z dynamicznym odcigzeniem. Bezpieczny, mobilny
i zréznicowany trening pozwala pacjentom uzyskac niezaleznos¢

w zyciu codziennym.

Andago® to mobilny robot do dynamicznego odcigzenia pacjenta,
ktéry wspiera terapie chodu i umozliwia prawidtowsa, wyprostowana
pozycje tutowia, wolne rece i niezalezno$¢ przestrzenng. Jest
potaczeniem treningu chodu na biezni i wolnego, swobodnego
chodu, w bezpiecznym i funkcjonalnym Srodowisku terapii.

Trening poprawny fizjologicznie

Dynamiczne odcigzenie ciata i mobilnos¢ robota pozwalajg na trening
ukierunkowany na fizjologiczny chéd z wyprostowang postawa.
Pacjent trenuje z wolnymi rekami i moze skoncentrowac sie na
chodzie, poniewaz system kontroluje jego bezpieczenstwo w trakcie
sesji terapeutycznej.

Koncentracja terapii ukierunkowanej na cel

Zabezpieczenie przed upadkiem oraz intuicyjny system $ledzenia
ruchu pacjenta zapewnia bezpieczenstwo podczas treningu zaréwno
pacjentowi, jak i terapeucie. Pacjent trenuje niezaleznie, a terapeuta
moze skupic¢ sie na optymalizacji terapii przez kreowanie zadan dla
pacjenta. Wybor zréznicowanych tryboéw treningu takich jak chéd po
prostej, wchodzenie na stopien, chdéd zréznicowany pozwala
natomiast na zwiekszenie intensywnosci ses;ji.

Obiektywna dokumentacja treningu

System Andago® oferuje mozliwos¢ eksportu i rejestracji
podstawowych parametréw treningu, a takze skopiowania danych na
pamiec lub Dzieki mozliwosci skopiowania danych na pamie¢ USB
utatwiajg staty nadzér nad prowadzong terapig, a takze Sledzenie
postepdédw leczenia.

Specyfikacja techniczna:

Odciazenie [kgl:

Typ odcigzenia:

Funkcje chodu:

Wymiary [cm]:

Wzrost pacjenta [cm]:
Maksymalna waga pacjenta [kg]:
Waga [kg]:

Zasilanie:

Cechy charakterystyczne

» dynamiczne odcigzenie pacjenta,

« kompaktowe wymiary (df. x szer. x wys.):
107 x 85 x 195 cm,

« system uprzezy zapobiegajacy upadkowi pacjenta,
automatyczny system $ledzenia ruchu pacjenta,

- brak koniecznosci instalowania systemu
w budynku (prosta integracja),

« mozliwos$¢ eksportu danych z treningu,

« waga urzadzenia: 185 kg,

- maks. waga pacjenta: 135 kg,

« wzrost pacjenta: 135-200 cm.

dynamiczne do 55

symetryczne i asymetryczne

po prostej, manualne, w dowolnym kierunku
107 x 85 x 195

135-200

135

ok. 185

bateryjne (tadowanie 230V/50 Hz)
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Indego

System Indego Therapy Device oferuje pacjentom urozmaiconag
rehabilitacje chodu opartg na zasadach nauki funkcji motorycznych,
skierowang gtéwnie do oséb cierpigcych z powodu urazéw rdzenia
kregowego. Terapeuci prowadzacy trening moga regulowacé poziom
wsparcia, osobno dla stawéw biodrowych i kolanowych, uzywajgc
aplikacji dla systemu 10S.

Zréznicowane funkcje systemu gwarantujg spersonalizowane
podejscie do pacjenta podczas catego procesu rehabilitacji. W celu
osiggniecia optymalnych wynikdw wymagany jest aktywny udziat
pacjenta, poniewaz musi on pobudzi¢ funkcjonowanie nieuzywanych
miesni nég, aby poruszaé sie przy pomocy niskiego poziomu
wsparcia. Na zakonczenie kazdej sesji dostepny jest raport
przedstawiajgcy szczegbtowe dane oraz postep pacjenta
w rehabilitacji. Mozliwos¢ dobierania indywidualnych ustawien oraz
Sledzenia postepu pacjentdéw sprawia, iz sg oni jeszcze bardziej
zmotywowani podczas catej rehabilitacji.

Indego jest jednym z najlzejszych egzoszkieletéw dostepnych na
rynku. Jego niewielka waga (17,7 kg) utatwia obstuge, transport oraz
przechowywanie. Dodatkowo modularna konstrukcja umozliwia
szybki montaz na ciele pacjenta, dzieki czemu czas sesji
rehabilitacyjnej jest w catosci wykorzystywany na reedukacje chodu.

Technologia w potaczeniu z wyrdzniajgca sie, pozytywnag ocena kliniczng, stanowi ciekawe rozwigzanie dla o$rodkéw

rehabilitacji neurologicznej. Idea tatwego do opanowania treningu z zastosowaniem urzadzenia Indego oferujgcego

rozmaite poziomy zaawansowania.

Specyfikacja techniczna:

Moc: zasilanie akumulatorem Li-lon
Waga [kg]: 17,7
Szerokos$¢ biodra [cm]: 34-42,2
Dtugos¢ uda [cm]: 37-49
Dtugosc podudzia [cm]: 42-55

Interfejs:
Wzrost pacjenta [cm]:

Maksymalna waga pacjenta [kg]:

Zakres spastycznosci:
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feedback dla pacjenta w postaci wibracji i kolorowych diod LED,
zmiana parametréw poprzez aplikacje, komunikacja Bluetooth
155-191
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BalanceTutor

BalanceTutor to bieznia do treningu i oceny posturalnych perturbacji
dla pacjentéw neurologicznych i ortopedycznych. Pozwala terapeucie
na generowanie posturalnej perturbacji w formie poslizgu lub
kontrolowanego potkniecia. System wyposazony jest w technologie,
ktéra pozwala na kontrolowanie ruchéw na catej powierzchni biezni
w momencie gdy pacjent stoi, oraz w trakcie chodu i biegu.

BalanceTutor to jedyny system rehabilitacyjny, ktéry opiera sie na
opatentowanej biezni  wywotujacej perturbacje, posiadajgcej

dodatkowo szereg czujnikéw sity i ruchu oraz liczne gry motywacyjne.

Zastosowania kliniczne:

- rehabilitacja neurologiczna,

- udar,

- uraz gtowy,

« uraz rdzenia kregowego,

- stwardnienie rozsiane,

- rehabilitacja przedsionkowa,

. zawroty gtowy spowodowane zaburzeniami uktadu
przedsionkowego.

Zastosowanie w medycynie sportowej:

- rehabilitacja pourazowa (naciggniecia i naderwania) i pooperacyjna
(ACL / PCL),

« wzmacnianie i rozcigganie miesni,

- trening automatycznej odpowiedzi na perturbacje,

- wzmacnianie stabilizacja stawdéw i poprawe koordynacji ruchowej,

. prewencja kontuzji.

Specyfikacja techniczna:

Wymiary (wys. x szer. x gt.) [cm]:
Powierzchnia biegowa [cm]:
Amortyzacja:

Powierzchnia pasa:

Korzysci z wykorzystania:

- trening dystrybucji obcigzenia,

- aktywizacja okreslonych grup miesniowych,

« wykonywanie réznych czynnosci motorycznych,
+ koordynacja nerwowo-mig$niowa,

« optymalizacja kontroli sity,

. stabilizacja stawdéw korczyn.

233 x 161 x 245
156 x 56
Tak

antyposlizgowa

Maksymalne obcigzenie [kg]: 150
Waga urzadzenia [kg]: 485
Predkos¢ biezni [km/h]: 0-7,0
Kinematyka biezni:

- perturbacja w przéd [cm]: 3-87
- perturbacja w tyt [cm]: 1-146
- perturbacja w bok [cm]: -18-18
- predkos¢ perturbacji w przéd [cm/s]: 3-194
- predkos¢ perturbacji w tyt [cm/s]: 3-194
- predkos¢ perturbacji w bok [cm/s]: 5-60
30 pozioméw kombinacji ustawien przyspieszenia, hamowania i przesuniecia: tak
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Huber 360® Evolution

Huber 360® Evolution to zaawansowane urzadzenie medyczne
stuzace do aktywnej rehabilitacji w oparciu o biofeedback. Jego
oprogramowanie umozliwia trening nakierowany na konkretne
patologie (np. stwardnienie rozsiane, choroba Alzheimera, skrecenie
stawu kolanowego itp.), rehabilitacie przed i pooperacyjna
(np. endoprotezoplastyka stawu biodrowego, rekonstrukcja ACL itp.),
dyscypliny sportowe (pitka nozna, narciarstwo, jazda na tyzwach itp.).
Istnieje  réwniez mozliwos¢ samodzielnego zaprogramowania
treningu wedtug indywidualnych potrzeb. Urzadzenie moze byc
wykorzystane w bardzo szerokim spektrum przypadkéw: od oséb
starszych i pacjentéw neurologicznych, przez osoby w $rednim wieku,
chcace utrzymad jak najlepsza sprawnos$é, az po zawodowych
sportowcow.

Najwazniejsze zalety Hubera 360° Evolution:

« zintegrowany system oceny sprawnosci przystosowany do
pacjentéw z réznymi rodzajami dolegliwosci,

- system dynamicznej poprawy postawy,

- wieloosiowa platforma z silnikiem, umozliwiajgca precyzyjny wybor
trajektorii ruchu, dostosowany do indywidualnych potrzeb pacjenta,

« czujniki sity wbudowane zaréwno w platforme, jak i uchwyty,

« mozliwos¢ pobudzania okreslonych grup miesniowych oraz catego
uktadu nerwowo-mie$niowego,

- monitorowanie progresu terapeutycznego dzieki mozliwosci
stworzenia indywidualnego konta pacjenta i generowania raportéw,

- wbudowane programy treningowe dla kategorii: zdrowie, sport

e S o . . L Pozycja Spirala
i fitness (z mozliwoscig edycji i dostosowania poziomu trudnosci), vd P

- dedykowany tablet, ktéry umozliwia wygodna kontrole podczas

terapii, |

. osigganie zatozonych celéw realizowane jest poprzez —"
przyjmowanie odpowiednich pozycji wysSwietlanych na ekranie,
monitorowanie informacji ptynacych z czujnikéw w platformie Wychylenia Storice Sektor

i uchwytach (biofeedback) oraz odpowiednie reakcje wobec
zaprogramowanej trajektorii pracy platformy.

Mozliwosci Huber 360€ Evolution:

R

|
« modut Wi-Fi, umozliwiajgcy komunikacje Rozeta Ruch losowy fuk

- miedzy tabletem a urzadzeniem,

« ekran dotykowy z intuicyjnym interfejsem,

« czujniki sity zintegrowane z uchwytami,

- platforma z silnikiem umozliwiajgca prace w wielu trajektoriach, |
« dynamiczna kontrola postawy (monitoring $rodka nacisku stép na :

Nieskonczonos¢ Drut kolczasty

podtoze),
« generowanie raportéw pacjentéw w PDF.

Ocena medyczna oraz progres funkcjonalny pacjentéw:

. 7 testéw: ocena stabilnosci obundéz (oczy otwarte / zamkniete), ocena stabilnosci jednonéz (lewa / prawa), test chodu
(w miejscu), limity stabilnosci, test ograniczen ruchowych (dot. odcinka L kregostupa), test sity miesniowej, test koordynacji,

- tworzenie raportéw petnych i uproszczonych (wersja dla pacjenta),

« monitorowanie progresu pacjentéw z uwzglednieniem poszczegdlnych sesji,

« mozliwos¢ wysytania wynikéw w formacie PDF bezposrednio do pacjentdw lub terapeutéw.
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Huber 360® Evolution

Trening z Huber 360° Evolution podzielony jest na 4 podstawowe kategorie ¢wiczen: gibkos¢ i mobilnos¢, dynamiczne

wzmochnienie, postawa i rbwnowaga oraz wytrzymatosé.

Gibkos¢ i mobilnos¢:

system dynamicznej poprawy postawy korzystnie wptywa na
precyzje rozciggania miesni,

wieloosiowa platforma z silnikiem porusza stawy dzieki
zaprogramowanym trajektoriom.

Dynamiczne wzmocnienie:

system dynamicznej poprawy postawy, odpowiedni kierunek ruchu
platformy oraz informacje pojawiajgce sie na ekranie utatwiajg
przyjecie pozycji wyjsciowej podczas ¢wiczen w celu lepszego
zaangazowania wybranej grupy miesniowe;j.

Postawa i rownowaga:

zaprogramowane warianty ¢wiczen, ktére moga by¢ dostosowane
do poziomu sprawnosci osoby ¢wiczacej (platforma ruchoma /
pochylona / zablokowana, cel ruchomy /nieruchomy, dopasowanie
wychylenia itp.).

Wytrzymatos¢:

dynamiczne ¢wiczenia podzielone na szes$c¢ réznych aktywnosci,
z ktérych trzy angazuja dodatkowo, oprécz konczyn dolnych
i tutowia, konczyny gorne.

Aplikacja Huber 360® Evolution na tablecie umozliwia:

komunikacje z urzadzeniem,

wykonanie zintegrowanej oceny medycznej / funkcjonalnej,
tworzenie zindywidualizowanych protokotéw i ich realizacje,
Sledzenie postepdw,

zdalny monitoring postepdéw pacjenta,

wysytanie wynikdw oceny pacjentowi lub osobie zlecajgcej test.

Specyfikacja techniczna:

Wymiary z uwzglednieniem poreczy (dt. x szer. x wys.) [cm]:

Zajmowana powierzchnia [m?]:

Maksymalne wychylenie platformy [°]:
Zasilanie [V/Hz]:
Maks. waga uzytkownika [kg]:

Waga (z poreczami) [kg]:

Porecze ochronne

Doczepiane siedzisko
- ——

Dwie naktadki umozliwiajace precyzyjne
ustawienie stopy

—

Klin do pozycjonowania pacjenta

Tablet sterujacy

180 x 133 x 210

1,9 (2,4 z poreczami)
10

230/50-60

140

285
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