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PRZEZNACZENIE

Przywracanie sprawnosci ruchowej pacjentéw po udarach mdzqu lub schorzeniach
ortopedycznych jest procesem dfugotrwatym, wymagajacym systematycznego
wykonywania zmudnych ¢wiczen przez pacjenta pod nadzorem rehabilitanta,
a w pierwszej fazie rehabilitacji rowniez z jego udziatem.

System RENUS — 1 umozliwia podczas ¢wiczen wykonywanie ztozonych, prze-
strzennych ruchéw koriczyny gérnej pacjenta dotknigtego niedowtadem po udarze
mozgu lub schorzeniu ortopedycznym. System jest narzedziem wspomagajacym
rehabilitanta, odciazajacym go od zmudnej pracy wymagajacej czesto znacznego
wysitku fizycznego podczas wielokrotnego powtarzania ¢wiczenia.
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SKLAD SYSTEMU
/ robot umozliwiajacy realizacje ruchu przestrzennego,
/" system sterowania,
/" skomputeryzowany system programowania

oraz nadzoru éwiczen.

SYSTEM UMOZLIWIA VACE W TRYBACH
/" uczenia, podczas ktorego rehabilitant programuje przebieg trajektorii ruchu, ktéra bedzie wymagana podczas ¢wiczenia.
/ pasywnym, podczas ktérego robot wodzi koriczyng pacjenta wzdtuz zaprogramowanej przez rehabilitanta
trajektorii ruchu,
/ aktywnym, podczas ktdrego pacjent stara sie wodzi¢ ramieniem robota wzdtuz trajektorii, ktéra jest mu pokazywana
na monitorze ekranowym w postaci linii zadanej oraz kursora pokazujacego biezace potozenie korica ramienia robota.

CECHY SYSTEMU
/ Prosta budowa.
/" Mobilnos¢,
/ Bezpieczeristwo,
/" Mozliwos¢ realizacji ¢wiczert wymagajacych ztozonej, przestrzennej, programowanej trajektorii ruchu,
/" Mozliwosé ciagtej kontroli parametréw ruchu oraz sit i momentdw sit wystepujacych miedzy koriczyng pacjenta
arobotem,
/ Sledzenie i obiektywna ocena postepéw pacjenta na podstawie zbieranych danych,
/" Moiliwos¢ nadzorowania przez rehabilitanta wielu ¢wiczacych pacjentow.

Zasilanie: Prad przemienny o napieciu 230V, pobdr mocy ok. 500 VA

*Mechatroniczny system do wspomagania rehabilitacji powstat w Przemystowym Instytucie Automatyki i Pomiaréw PIAP w Warszawie w wyniku realizagji
Zzadania badawczego w projekcie PW-004/ITE/02/2004, objetym Programem Wieloletnim PW-004, koordynowanym przez Instytut Technologii Eksploatagji
PIB w Radomiu.




