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Предметом винаходу є маніпулятор для реабілітації рухових здатностей осіб з 
недорозвиненими нижніми кінцівками, зокрема осіб із частковою однобічною поразкою нижніх 
кінцівок. 

З опису до патенту США АР № 6821233 відомий пристрій для терапії рухових функцій 
пацієнтів із частковим паралічем кінцівок. Відомий пристрій оснащений біговою доріжкою, на 5 

якій пацієнт виконує задані рухи. Пристрій оснащений також механізмом керування із приводом, 
що керує кінцівками пацієнта відповідно до заданого шаблону. Конструкція пристосування 
дозволяє робити його настроювання залежно від росту і ваги пацієнта. Такого роду пристрої 
випускаються швейцарською фірмою ХОКОМА АГ і пропонуються на ринку під торговельним 
найменуванням Lokomat. 10 

Відомі також широко використовувані в медичній практиці пристрої для реабілітації рухових 
здатностей пацієнтів з недорозвиненими нижніми кінцівками, які забезпечують можливість 
виконання рухів, аналогічних рухам при їзді на велосипеді. Це, в основному, рухи в одній 
площині, що обумовлено конструкцією механізму. 

Задачею винаходу є створення маніпулятора для початкової реабілітації осіб, які в 15 

результаті перенесених захворювань втратили рухову здатність нижніх кінцівок, зокрема осіб із 
частковим паралічем нижніх кінцівок. 

Запропонований маніпулятор, відповідно до винаходу, оснащений ходовим колесом з 
напрямними, на яких з можливістю переміщення розміщена каретка із приводною тягою, а 
також приводним вузлом, на валу якого закріплений важіль, одним кінцем з'єднаний з датчиком 20 

зусилля, що іншим кінцем за допомогою кульового шарніра з'єднаний з важелем, що з іншої 
сторони з'єднаний з кареткою, при цьому на каретці розміщена рухлива підстава, на якій 
закріплена педаль, а між підставою і кареткою встановлений датчик зусилля, при цьому педаль 
закріплена на підставі за допомогою важеля, один кінець якого з'єднаний з кульовим шарніром, 
інший кінець - із датчиком зусилля, з іншої сторони з'єднаний з важелем, що, у свою чергу, 25 

з'єднаний з валом приводного вузла, закріпленого на підставі за допомогою сполучного 
елемента. Один ролик напрямної тяги вільно розміщений на валу, встановленому на підставі, а 
другий ролик, призначений для приводу тяги, розміщений на валу вузла привода. Тягу доцільно 
виконати у вигляді зубчастого ременя. 

Суть винаходу пояснюється кресленням, на якому представлена принципова кінематична 30 

схема маніпулятора. 
Маніпулятор оснащений ходовим колесом 23 з напрямними 19, на яких з можливістю 

переміщення розміщена каретка 16. Каретка 16 з'єднана з тягою 20, виконаною, переважно, у 
вигляді зубчастого ременя. Тяга 20 розміщена на двох роликах 24, 25, при цьому ролик 25 
стаціонарно закріплений на валу приводного вузла 1. Інший ролик 24 розташований на валу, що 35 

вільно встановлений на підставі 22, і розташований із протилежної сторони ходового колеса 
щодо ролика 25, розміщеного на валу приводного вузла 1. На каретці 16 розміщена, з 
можливістю переміщення, підстава 5. На підставі 5 на осі закріплена педаль 4 для пацієнта, що 
може виконувати кутові рухи. Підстава 5 з'єднана з кареткою 16 за допомогою датчика зусилля 
3 таким чином, що один кінець датчика зусилля 3 прикріплений до каретки 16, а другий його 40 

кінець - до підстави 5. Датчик зусилля 3 вимірює величину зусилля впливу стопи пацієнта 6 на 
каретку 16 при виконанні руху щодо осі х. Вісь обертання педалі 4 з'єднана з важелем, що 
закінчується кульовим шарніром 17. Інший кінець кульового шарніра 17 з'єднаний з датчиком 
зусилля 18, що вимірює зусилля впливу стопи пацієнта 6 на маніпулятор при виконанні кутового 

руху . Другий кінець датчика зусилля 18 з'єднаний з важелем 15, встановленим на валу 45 

приводного вузла 12. Приводний вузол 12 викликає кутовий рух педалі 4, а датчик 18 
забезпечує можливість виміру зусилля впливу стопи на маніпулятор при виконанні цього руху. 
Приводний вузол 12 закріплений на підставі 5 за допомогою сполучного елемента 13. Крім того, 
маніпулятор оснащений приводним вузлом 7, що забезпечує нахил ходового колеса каретки 16 

на кут . На валу приводного вузла 7 встановлений важіль 8, на кінці якого є кульовий шарнір 9. 50 

Другий кінець кульового шарніра 9 з'єднаний з датчиком зусилля 10. Датчик зусилля 10 своїм 
другим кінцем з'єднаний з кульовим шарніром 2, встановленим на важелі 11, з'єднаним з 
ходовим колесом 23 каретки 16. Датчик 10 забезпечує можливість виміру зусилля впливу 

кінцівки пацієнта 6 на маніпулятор при виконанні руху нахилу кінцівки на кут . На підставі 
сигналів датчиків зусилля 10 і 18 забезпечується можливість узгодження параметрів 55 

маніпулятора з можливостями пацієнта 6. Запропонований маніпулятор, відповідно до 
винаходу, забезпечує можливість виконання рухів як в одній площині, так і просторових рухів, а 
також дозволяє виконувати зміни настроювання при виконанні рухових вправ. 
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ФОРМУЛА ВИНАХОДУ 
 

1. Маніпулятор для реабілітації рухових здатностей осіб з недорозвиненими нижніми кінцівками, 
який відрізняється тим, що оснащений ходовим колесом з напрямними (19), на яких з 
можливістю переміщення розміщена каретка (16), що приводиться в рух за допомогою тяги (20), 5 

та приводним вузлом (7), на валу якого встановлений важіль, з'єднаний з датчиком зусилля 
(10), що своїм другим кінцем з'єднаний за допомогою кульового шарніра (2) з важелем (11), що 
з іншої сторони з'єднаний з кареткою (16), при цьому на каретці (16) встановлена підстава (5) з 
можливістю переміщення, до якої прикріплена педаль (4), а між підставою (5) і кареткою (16) 
розміщено датчик зусилля (3) за допомогою важеля, один кінець якого з'єднаний з кульовим 10 

шарніром (17), другий кінець - з датчиком зусилля (18), що з іншої сторони з'єднаний з важелем 
(15), з'єднаним з валом приводного вузла (12), закріпленого на підставі (5) за допомогою 
сполучного елемента (13). 
2. Маніпулятор за п. 1, який відрізняється тим, що один ролик тягової напрямної (20) вільно 
розміщений на валу, встановленому на підставі (22), а другий ролик для приводу тяги (20) 15 

встановлений на валу приводного вузла (1). 
3. Маніпулятор за п. 1, який відрізняється тим, що тяга (20) виконана у вигляді зубчастого 
ременя.
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