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Prvni feSeni na celém svété pro bezpe€nou, ekonomicky vyhodnou a
ucinnou automatizovanou hipoterapii
pfi neurorehabilitaci.



S vyuzitim systému pro zaznam 3D pohybu byla zpracovana analyza komplexniho
trojrozmérného pohybu vykonavaného pfi jizdé na koni, poté byl zaznamenany pohyb
pfenesen na zarizeni rehabilitacniho robota. Tento charakter fyziologického pohybu Ize
vyuzit pfi automatizované terapii.

Pfesna imitace pohybu koné, snadny pfesun pacienta i masivni Uspora nakladd — to vSe
hovofi ve prospéch SirSiho vyuziti této acinné terapie u neurologickych pacientl, napf. u
pacientd po mrtvici, s poranénim hlavy a mozku, s roztrousenou skler6zou nebo u déti
s mozkovou parézou apod.

Jedna se o zdravotnicky prostfedek tfidy 2b, ktery spliuje poZadavky smérnice EU
93/42/EHS.

Zjednodusena lécba

Implementace terapie vyuzivajici robota je v porovnani s béZznou hipoterapii, kdy se pracuje
s koném, vyrazné snazsi. Jednak Ize robotickou terapii provadét pfimo na klinice, a jednak
muzZe pfesun pacienta na robota a z né&j snadno zvladnout pouze jediny Clovék béhem
nékolika minut.

PFi nasedani pacienta se robot nastavi do polohy vhodné k nasednuti, v niz Ize pacienta bez
namahy a bezpecné zvednout z koleCkoveho kfesla a usadit jej na sedadlo robota. Oporu pfi
otacCeni sedadla s pacientem zajiStuje oto€na ploSina, ktera je soucasti zakladny (obrazky 1
az 3).

Kdyz je pacient usazen, vrati se robot do polohy pro terapii. VySku, v niz terapie probiha,
muze terapeut pred zahajenim terapie nastavit individualné (obrazky 4 az 6).

Dalsim podstatnym argumentem ve prospéch robotické terapie je vyznamné zlepSeni
hygienickych podminek v porovnani s terapii na koni.



VysSi mira individualizace

Lepsi bezpecnost

VysSi hospodarnost

Intenzitu terapie je nutno upravit podle stavu pacienta v prabéhu
rekonvalescence a jeho aktualniho stavu v dany den. V pfipadé
robota toho Ize dosahnout snadno pouhym snizenim nebo
zvysSenim intenzity pohybu.

Dale je nutno podle individualnich pozadavk(l pacienta upravit
také samotny charakter pohybu. U pacientl s roztrouSenou
sklerézou se maze napfiklad jednat o staly pohyb, doprovazeny
nahodné generovanymi zménami pouhym stiskem tlacitka.

Je-li to zadouci, k dalsimu zvySeni u€innosti terapie je mozné
zajistit individualni charakter pohybu pro rizné pfiznaky nebo
stadia terapie.

Je zfejmé, Ze jednim z podstatnych prvkil je bezpec&nost pacientu
i terapeutt. Na robotu Ize vySku, v niz terapie probiha, snadno
nastavit. Lze tak zajistit idealni polohu terapeuta bé&hem celé
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S cilem zajistit maximalni bezpecnost pacientl i terapeutu je
robot vybaven specialnim bezpecnostnim systémem, jehoz
soucasti je kompletni redundance hardwarovych i softwarovych
prvkd. Proto Ize na rozdil od manipulace se zvifaty zajistit, aby
béhem terapie nedochazelo k Zzadnym nebezpecnym situacim.

Déale je tfeba zohlednit mozny vyskyt naléhavych situaci
v pfipadé, Ze by doslo u pacienta k zachvatu. Vzhledem k tomu,
Ze terapie s vyuzitim robota hirob muze probihat pfimo na
klinice, Ize pacientovi poskytnout idealni a rychlé o3etieni.

Tuto formu terapie Ize nabidnout dostate¢né Sirokému spektru
pacientd, pokud to umoznuji celkové naklady. Provozni naklady
robotické terapie i naklady na pracovniky potfebné k oSetieni
jsou mnohem nizs8i nez naklady bézné terapie. Misto tfi nebo Ctyr
osob sta€i pro robotickou terapii pouze jeden terapeut. Dale
odpadaji pfidavné naklady spojené s pfepravou pacient(.

Vzhledem k moZnosti snadného a rychlého nastaveni robota
podle stavu pacienta je mozné toto zafizeni pouZivat i pro velmi
dlouhé obdobi 1é¢by.



Za uCelem prokazani ucinnosti robotické terapie probéhlo v nemocnici Hochzirl od zafi do
prosince 2011 klinické hodnoceni u dvanacti pacientl s omezenou kontrolou nad trupem
rizné etiologie.

Tato studie zahrnovala tfi faze, z nichz kazda trvala tfi tydny. Prvni faze (pocate¢ni) obnasela
béZnou Ié¢bu v nemocnici o délce tfi tydnd. Soucasti druhé faze, opét o délce tfi tydnl
(intervencni), bylo doplnujici cvi¢eni na robotu hirob, které probihalo pétkrat tydné a trvalo
vzdy 20 minut. Béhem dalSi, nasledné faze byli pacienti |é€eni v nemocnici konvenénim
zpusobem, nebo v pfipadé, Ze jiz byli propusténi, absolvovali doplfujici terapii. Na zacatku a
na konci kazdé faze absolvovali pacienti testovani s vyuzitim nékolika klinickych skoére,
analyzu 3D pohybu a elektromyografii vybranych svall trupu.
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Subjektivni zlepseni stability trupu

Pro posouzeni stability trupu byla pouzita Skala Trunk
. . Impairment Scale (TIS; Skala postizeni trupu). Na
obrazku je vynesen vysledek nejhorsi hodnoty erveng,
nejlepsi zelené (sloupce) a celkova primérna hodnota
skupiny modfe (€ara). Diagram znazorfiuje jednoznacné
pozitivni u€inek robotického cvi€eni na stabilitu trupu.
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e st AT Dale byla po dobu tfi tydnt nasledné faze zachovana
vysoka uroven stability trupu i po ukon&eni robotické
léCby.

Naklon panve

Za uCelem posouzeni naklonu panve béhem
dynamického sedu na robotu absolvovali pacienti
méfeni pomoci systému analyzy 3D pohybu
(Lukotronic, Innsbruck, Rakousko). Béhem pocatecni
faze dochazelo k poklesu naklonu panve, zatimco po
robotické |éCbé doslo kvyznamnému zlepSeni
dopfedného naklonu panve, které opét pfetrvavalo i
bessine beforeimen. sl felowie v pribéhu faze nasledné.
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Aktivita zadovych svalu

S vyuzitim elektromyografie (SEMG) byla zméfena aktivita nékolika zadovych svall (m.
erector spinae, stfedni ¢ast m. trapezius, m. cervikalni paraspindlni svalstvo) na obou
stranach. Témér u vSech pacientu bylo po robotickém cvi¢eni mozné pozorovat vyznamné
ZlepSeni svalové aktivity.
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