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@ Dispositif déambulateur actif.

@ L'invention a pour objet des déambulateurs actifs desti-
nés a l'apprentissage et & la rééducation de la motricité.

Un déambulateur selon I'invention comporte un chassis
automoteur (1) monté sur des roues (2, 3) dont V'une au
moins est motorisée. Il comporte une nacelle (10), qui est
fixée & un support mobile (6) et dans laquelle prend place un
patient dont les pieds touchent le sol. Le support mobile {6)
est suspendu au chassis (1) par des biellettes articulées (7)
qui permettent un déplacement relatif du support par rapport
au chassis dans le sens longitudinal. Un capteur (12} reiie
une biellette au chéssis et émet un signal électrique propor-
tionnel au déplacement longitudinal. Le moteur (4) qui
entraine la roue motrice (3) est incorporé dans une boucle
d’asservissement commandée par le signal délivré par le
capteur (12).

Une application est la rééducation de la marche chez les
individus ayant des troublies de la motricité.
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Dispositif déambulateur actif.

L'invention a pour objet des dispositifs déambulateurs ac-
tifs destinés 3 1'8ducation ou 3 la rééducation de la marche.

Le secteur technique de 1'invention est celui de la construc-
tion des appareils automoteurs destin&s & développer, 3 restaurer ou
i relancer les facultés de locomotion des enfants ou des handicapés.

L'éducation ou la rééducation de la motricité@ peuvent &étre
obtenus en plagant un individu dans un milieu artificiel, par exemple
dans 1'eau d'une piscine, qui all@ge le poids et qui facilite les
mouvements.

) On utilise &galement des appareils d'exercice, par exemple

des bicyclettes, au moyen desquelles le patient s'entraine & développer
et & réhabiliter certains muscles et certains &léments du systéme loco-

moteur ou des déambulateurs non motorisé&s sur lesquels le sujet prend

appui et qu'il déplace avec lui. Ces appareils nécessitent de la force

musculaire et un bon &€quilibre du sujet.

On connait &galement les fauteuils roulants ou les déambula-
teurs motorisé&s passifs qui facilitent les déplacements des handicapés
entre les s@ances de ré&ducation, mais qui ne participent pas 3 1'ap-
prentissage de la marche. ’ _ )

Un inconvénient des dispositifs et appareils d'exercice connus,
réside dans le fait qu'ils ne sont utilis&s que pendant la durée des
séances de rééducation, c'est-3-dire pendant un temps limit& et dans un
environnement distinct de celui oli vit habituellément le sujet, ce qui
réduit leur efficacité&.'De plus, ils ne permettent pas au sujet d'accé-
der au vécu de la marche, c'est-3-dire 3 la sensation propripceptive de
la marche. Enfin, ils nécessitent une participation consciente et acti—
ve du sujet. Dans le cas de jeunes enfants ayant des troubles de la mo-
tricité dus 3 des déficiences mentales, il n'est pas toujours possible
d'obtenir leur participation active pendant les s&ances de ré&éducation.

Les déambulateurs motorisés ﬁassifs connus, qui sont destinés
3 des sujets qui disposent d'une tras faible motricité,laissent ceux-ci
entiérément inaétifs,ce qui renforce leur passivité-et leur immobilité.

" Un objectif de la présente invention est de procurer des

.dispositifs déambulateurs actifs qul remé@dient aux inconvénients des

méthodes et appareils connus.

Un autre objectif de 1'invention est de procurer des dispo-

sitifs déambulateurs actifs :
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- qui mettent en jeu tout ou partie du éystéme locomoteur;

- qui peuvent fonctionner dans le milieu de vie du-sujet soit
en milieu hospitalier, soit 3 domicile;

— qui peuvent &tre utilis&s de maniére prolongée et continue
sans fatiguer le sujet et qui amplifient et d&veloppent les plus
faibles possiéilités locomotrices de celui-ci; ’ -

~ qui permettent de graduer les forces d'appui au sol et le
degré de participation active du sujet: -

- qui permettent de passer, de maniére progressive, d'une
fonction de rééducation active # une fonction de transport plus passi-
ve, ces deux fonctions pouvant &tre associées diversement.

Un autre objectif de 1'invention est de procurer des dispo-
sitifs déambulateurs actifs qui permettent d'accélérer, chez des en—
fants retardds, l'apprentissage de la marche et le franchissement de
cette @&tape dont tout le monde recomnait 1l'importance et 1'effet de
seuil pour leur développement ultérieur.

Les déambulateurs actifs selon 1l'invention coﬁporteht, de
fagon comnue, un chaSsis automoteur monté& sur des roues dont l'ume au
moins est une roue motrice, enérainée par un moteur, et il couporte &-
galement une nacelle dans laquelle un sujet prend place, qui comporte
des orifices pour le passage des jambes et qui est suppo~tée par le
ch3ssis 3 une hauteur telle que les pieds du sujet touchent le sol.

Les objectifs de l'invention sont atteints au moyen de d&am-—
bulateurs qui sont caract8ris&s en ce qﬁe ladite nacelle est fix8e sur un
support mobile qui est relié audit chaSsis automoteur par des moyens de
liaison qui lui permettent de se déplacer librement par rapport audit
ch35515 dans au moins une direction, que ledit support mobile est relié

-audit chissis par au moins un capteur qui &met un signal &lectrique

. proportionnel 2 1'une des composantes du mouvement relatif dudit support

par rapport audit chissis et qu'il comporte des boucles d'asservisse-

ment, qui relient chacun desdits capteurs 3 1'un desdits mnteurs et

quil commandent automatiquement lesdits moteurs pour déplacer ledit

chdssis d'un mouvement qui Eorrespond, en direction e! en iut-~sitd

au mouvement relatif dudit .support par rapport audit ch7ssis. :
; Sélon_un mode de réalisation préférentiel, le chfiissis auto-

moteur a une forme générale rectangulaire et comparte quitre moatants

d'angles verticaux, ledit support mobile a &gal-mrai ur. forme géné-

-, o

‘'rale rectangulaire plus.petite dont les ¢6tés sc ¢ iufifyicurs 3

. L ' BAD ORIGINAL
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ceux dudit chissis et il ést suspendu auxdits montants par quatre
organes de suspension; 1'extrémité inférieure de 1'un au moins de

ces organes de Suspension est relide audit chissis par un capteur de
déplacement linfaire, qui &met un signal &lectrique proportionnel 2
la composante du déplacement relatif de ladite extrémité inférieure
par rapport audit ch3ssis qui est paralléle 3@ 1'axe longitudinal du
chi3ssis, ledit ch@ssis comporte autant de roues motoris@es que de
capteurs, lesquelles roues sont entrainées par un groupe motoréducteur
et chaque moteur est reli& 3 1'un des capteurs par une boucle d'asser-
vissement qui commande automatiquement ledit moteur dans le sens qui
annule le signdl &mis par ledit capteur.

L'invention a pour ré&sultat de nouveaux dispositifs déambula+-
teurs actifs qui permettent de corriger tr@s efficacement les déficien-
ces de la motricité chez les enfants ou chez les accidentés.

Les expériences réalisées sur des prototypes ont montré que
les déambulateurs selon 1l'invention facilitent tr&s efficacement
1'apprentissage ou la réé&ducation de la motricité. En effet le poids
du corps est . support@ par la nacelle ce qui soulage d'au-
tant le patient. De blus, le support de nacelle qui est suspendu au
chassis automoteur ou qui ‘roule sans frottement sur celui-ci, se dé-
place 3 la moindre sollicitation du sujet et imm@diatement le chissis
automoteur suit sans demander aucun effort musculaire..Il en résulie
que le patient voit ses moindres &bauches de mouvements suivies ¢'un
déplacement, ce qui l'incite & continuer. _

En particulier chez les enfants atfteints de troubles 'de la
motricité dus 3 une inhibition psychique, les d&ambulateurs actifs
selon 1'invention permettent de r&tablir la confiance de 1'enfant qui

prend conscience de ses ‘possibilité@s et tr&s rapidement 1'inhibition

est supprimée.

Les déaﬁbqlateurs selon 1'inventton comporteﬁt des moyens
tels que des bielles, des lames de flexions, des ressorts, qui consti-
tuent une liaison mécanique plus ou moins” rigide . entre le suppoft
mobile de la nacelle et le chissis automoteur. On peut faire varier

le coefficient d'élasticit§ ou le module de cette lialson afin de

. doser progressivement les efforts musculaires demand@s au patient 2

mesure qu'il fait des progrés. _
. Parmi les applications possibles des déambulateurs selon

1'invention, on citera :
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- 1'accélération du franchissement de 1'étape de la marche
chez les enfants retardés qui a un effet de seuil pour le développe-

ment ultérieur;

— 1'accélération de la ré&éducation de la motricité apr&s un

-traumatisme osseux ou musculaire chez 1'enfant ou chez 1'adulte;

- 1'amélioration de la restauration fonctionnelle de la mo-
tricité apr@s des lésions nerveuses.

La description suivante se référe aux dessinsrannexés qui
représentent, sans aucun caractére limitatif, des exemples de réalisa-
tion de déambulateurs actifs selon 1l'invention.

Les figures 1 et 2 sont une vue de cSté et une vue de 1'ar-
riére d'un premier mode de:.réalisation.

La figure 3 est une vue partielle 3 plus grande &cheile du
capteur des figures 1 et 2. _ _

Les figures 4 et 5 représentent une vue de cGté et une vue
de 1'arriére d'un deuxi@me mode de réalisationm.

Les figures 6 et-7 _représentent une vue de cBté et une vue
de 1'arriére d'un troisiZme mode de ré&alisation.

Lés figures 1 et 2 représentent un déambulateur actif qui
comporte un ch3ssis 1, par exemple un chassis tubulaire de forme
générale rectangulaire, qul est monté sur des roues 2 porteuses et
autodirectrices, c'est-3-dire des roues qui sont montées sur un support
pivotant autour d'un axe vertical, l'axe de la roue &tant excentré
par rapport audit axe vertical. Le chissis ‘1 comporte, en outre, une
roue motrice 33 qui est plac&e dans 1l'axe du chassis.paralléleAa la
direction de la marche et dont 1'axe est transversal au chissis. La
roue motrice 3 est entraine par un groupe motor&ducteur 4 dont
le moteur &€lectrique est un moteur 3 double sens, aliment& par exemple
par une batterie d'accumulateurs 5, poftée par le chdssis.

Le chdssis |1 est composé de quatre montants verticaux la,
situés aux quatre angles et reliés eﬁtr; eux par des longerons 1b et

par des traverses lc. .

" on supéort mobile de  nacelle 6, qui est par exemple un
cadre tubulaire rectangulaire, pi;s petit que le chi3ssis 1, est suspen-
du aux quatre montants la par quatre biellettes 7. Les biellettes

7 sont situées dans des plans verticaux, longitudinaux, c'est-3-dire

" paralléles au sens de la marche. L'extrémité supérieure de chaque

biellette est articulée au chissis autour d'un axe horizontail 8 et
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1'extrémité inférieure de chaque biellette est articulée autour d'un
axe horizontal 9. Les axes 8 et 9 sont transversaux, c'est-3-dire
pe%pendiculaireé 3 la direction de la marche et paralléles 3 1'axe
de la roue motorisée 3.

Une nacelle 10 est suspendue au cadre supérieur 6a du
support 6. La nacelle 10 est par exemple une nacelle en toile, en
forme de culotte, compwrtant deux orifices 11 pour le passage des
jawbes d'un patient qui prend place dans la nacelle. La hauteur du
support de nacelle 6 est telle que les pieds du patient prennent
appui sur le sol. Ainsi, la plus grande partie du poids du patient

est support@par la nacelle 10 et transféréeau sol par le support

6, les biellettes 7 et le chi3ssis 1. Toutefois, gridce au contact

de ses pieds avec le sol, le patient peut prendre un léger appui sur
le Sol et exercer sur da nacelle 10 wune force qul tend 3 déplacer
la nacelle par rapport au chissis 1 en faisant pivoter les quatre
biellettes autour de Izur axe 8 de suspension. L'une des biellettes
est &quipée d'un capteur 12 qui capte une des composantes du mouve-
ment relatif du support 6 par rapport au chissis 1 et qui conver-
tit analogiquement 1'imtensité de cette composante en un signal Elec-
trique, par exemple ume tension, proportionnel & 1'intensité de 1la
composante meéurée.

On précise gue le mot mouvement est pris dans un sens
général et le mot composante du mouvement désigne tout vecteur qui
caractérise le mouvememt relatif et qui peut &tré la composante dans
une direction détermimEe d'un déplacement linéaire ou angulaire, d'une
vitesse, d'une force correspondant 3 une accélération, ou d'un couple.

o Les figufes 1 et 2 représentent un mode de réalisation 1le
plus simple d'un déambulateur actif servant 3 stimuler la marche en
ligne droite et dans kEequel, du fait de la suspension du support 6
ﬁar les quatre bieilettes 7, le mouvement relatif de la nacelle par
rapport au chdssis est un mouvement 3 un seul degré de liberté&, dans
une direction reétiligne parall&le & 1'axe iongitudinal du chissis.

. La figure 3 représente une vue en Elévation du capteur 12.

Celui-ci est compos& d&'un potentiomdtre rotatif 13 qui est fixé au

. chdssis 1. Il comporte une biellette 14 qui relie 1'articulation 9

au curseur 15 du potentiomdtre qui comporte une encoche 15a, dans
laquelle pén&tre une extrémité l4a de la biellette 'l4. Ainsi le

mouvement relatif du chfissis 6 par rapport au chissis 1 est

N

[ S
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transmis par la biellette 14 au curseur rotatif 15 et la tension
émise par le potentiométre varie,positivement ou nZgativement,autour
d'une valeur de référence proportionnellement 3 1'angle de pivoetement
de 1la biellette 7. Cette tension est amplifiée.

Un dispositif d'asservissement regoit 1a‘tension amplifiée
et met automatiquement en marche le moteur 4 dans le sens qui annule
1'écart entre la tension émise et la temsion de référence, ce qui cor-
respond 3 un déplacement absolu du chissis automoteur I par rapport
au sol de méme direction et de méme longueur que le déplacement rela-
tif de la nacelle par rapport au chissis.

Dans cet exemple oli le déplacement relatif de Lia nacelle
par rapport au chi@ssis est un déplacement unidirectionmel, le chassis

automoteur 1 est &quipé d'une seule roue motoris@e située dans 1'axe

longitudinal qui déplace le chissis automoteur dans une seule direction.

On comprend que, du fait que le support de nacelle 6 est
suspéndu par quatre biellettes au chéssis 1, la moindre poussée que
le patient exercera sur le sol avec ses pieds suffit 3 déplacer la
nacelle..

Les articulations 8 et 9 sont des articulations sans
frottement, par exemple des roulements. La roue mctrice déplacr aussi-
tot le chissis automoteur d'une longueur &quivalente suns que le patient
n'ait 3 dépenser aucune &énergie pour'obtenir ce déplacenznt. De =: fait,
les efforts du patient sont démultipliés et celui-ei, qui pergoit 1e
résultat de ses efforts est vivement incité& 3 pérsévérer, d'ol u.
effet d'encouragement 3 1l'effort. *

Le dispositif selon les figures 1 et 2 permet d'ajustes
1'effort demandé au patient 3 mesure qu'il progresse. En effet, lorsqué
1le support de nacelle 6 quitte sa position d'équilibre stable, le
poids P .du patient exerce sur les biellettes un couple qui rappelle
les biellettes vers la position d'équilibre et qui est &gal & P.¢sinnx,
£ étant la longueur de la biellette et a 1'angle de rotation. En
jouant sur la longueur des biellettes 7, on peut faire varier le couple
de rapﬁel et obliger le patient,3 mesure qu'il progresse, 3 faire un
effort de plus en plus grand, pour obtenir un mZie dépla"omeﬁf relatif.

Lérsque le patient est assis dans 1la nar.lle 10, ses mains
se trouvent plaéées sensiblement & la hauteur du cadre svpfcicur 6
auquel la nacelle est suspendue. Ce cadre 6. s¢ trowe plané Qi

dessus de-1'extrémité supfrieure des mont »its 1. el suffiﬁnwnneni‘

.. BAD ORGINAL

.



10

15

20

25

- 30

35

0088035

Eloigné de ceux-ci pour que le patient ne puisse atteindre les mon-

tants avec ses mains et exercer une traction qui entrafnerait un

dé-

placement relatif de la nacelle par rapport au chéssis et une liaison

entre ceux—ci, de telle sorte que le chariot automoteur 1 se déplace-

rait d'un mouvement continu sans que le patient n'ait 3 exercer aucun

effort avec ses pieds. Le chariot se comporterait alors comme un

automoteur passif.

chariot

Les figures &4 et 5 représentent un autre mode de réalisa-

tion. Les parties homologues 3 celles des figures 1 et 2 sont re-

présentées par les mémes repéres.

La différence réside dans le mode de réalisation de 1la

suspension du support 6 et des capteurs de mouvement relatif du :

support 6 par rapport au chi3ssis automoteur 1.

Dans ce mode de réalisation, le support de nacelle 6

est

suspendu aux quatre montants la par des suspentes flexibles 16

qui sont par exemple des lames flexibles situfes dans des plans trans—

versaux, de telle sorte que lorsque le support 6 exerce un effort

en direction longitudinale sur les lames 16, celles-ci fléchissent

dans le sens longitudinal.

Des jauges de contrainte 17, du type jauge d'extensométrie,

sont collées sur les lames flexibles 16 et elles &mettent une ten—

sion qui est proportionnelle & la flexion des lames et donc 3 1la

force °

quil est exercé sur elles.- Selon un montage bien connu, on colle une

paire de jauges d'extensométrie 17 sur chaque face de la lame et on

monte celles—ci dans les quatre cotés d'un pont de résistances, les

deux lames placées sur une méme face &tant mont&es en série, et

le’ courant qui circule dans la diagonale du pont est probortionnel a

ié flexion de la lame.

Le signal &lectrique qui circule dans la diagonale du p
est amplifié et il commande automatiquement la mise en route du
moteur 4 dans le sens qul annule le signal.

Le mode de réalisation selon les figures 4 et 5 est,u

déambulateur actif ayant deux degrés de liberté, c'est-3-dire un

déambulateur qui permet au patient de se déplacer dans une direc-

. tion oblique en pivotant.

Dans ce cas, deux des suspentes avant ou arridre, par

exemple les deux suspentes avant sont des fils (18d, 18g) ou des

" flexibles chantournées qui permettent une liberté de mouvement du

ont

n

lames

BAD ORIGINAL
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support de nacelle par rapport au chassis dans toutes les directions.
Les deux autres suspentes, c'est—-3-dire les suspentes arridre sont des
lames de flexion 16d, 16g, qui sont &quipées chacune d'un capteur
de déplacement 17d, 18g et le chi@ssis comporte deux roues motorisées
3d, 3g situfes 3 l'arrire et symétriques par rapport au plan de
symétrie longitudinal. Le moteur 4d, 4g commandant chaque roue est
asservi respectivement au signal électtiqﬁe délivré par le capteur
situé du méme cOté. ‘

Le pivotement du support de nacelle par rapport au chissis
entraine une différence dans les flexions des deux lames 16d, l6g
portant les capteurs et cette différemce se retrouve dans-les pro-
gressions des deux roues 3d, 3g, de sorte que le ch@3ssis avance en
tournant sur lui-méme d'un angle &gal 3 1'angle de pivotement du sup-
port de nacelle et,en fin de mouvement,le chi3ssis se retrouve aligné
avec le support de nacelle et il a avancé dans la m@me direction que
celui-ci et de la méme longueur.

Dans le mode de réalisation selon les figures 4 et 5,
lorsque le support de nacelle se déélace, les lames flexibles 16 ]
exercent sur lui une poussée qui tend 3 le ramener 3 la posiéion d'équi-
libre et le patient doit exercer un effort pour vaincre cette poussée.
En faisant varier la longueur des lames et leur flexibilit&, par exemple
en juxtapqéant plusieurs lames de flexion, on peut doser l'effort
demandé au patient pour obtenir un m@me déplacement, de sorte qu‘il
est possible d'augmenter cet effort 3 mesure que’ le patient progrcsse.

.Les figures 6 et 7 représentent une vue latérale et une
vue de 1'arriére d'un troisiZme mode de réalisation d'un déambulateur.

Dans ce mode de réalisatiom, le chissis automoteur 1, la, Ib,

lc comporte un cadre rectangulaire supérieur, formé de deux longe-

rons Id, lg et de deux traverses le. La nacelle 10 _est suspendue
3 un chariot 19 qui est &quipé de galets 20 qui roulent sur les deux
longerons 1d, lg. T

Un capEeur de.déplacemént relatif 21 est placé entre le
chariot et l'uné des traverses le' et il &met un signal électrique

proporticonnel au déplacement longitudinal relatif du chariot par rap- :

.. port 3 sa position d'équilibre. Le chariot est reli& au.chiss 4L Omo- -

r

teur par un ou plusieurs ressorts 22 qui tendent 2 ramener le chariot

veérs une position d'Bquilibre stable.

Les ressorts 22 ont pour but d'obliger le patient 2 faire
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un effort pour déplacer le chariot, de sorte qu'il est pbssible de
régler cet effort et d'augmenter la force de rappel des ressorts en
fonction des progrés réalisés par le patient. Les ressorts peuvent
étre remplacés par des dispositifs de rappel Equivalents,par exemple
des tampons €lastiques ou par des vérins 3 gaz prisonnier.

Le chi8ssis 1 comporte une seule roue motrice 3 située
dans le plan axial longitudinal,qui est entraine par un moteur 4
qul est commandé par le signal délivré par le capteur 21 dans le
sens qul annule le déplacement relatif du chariot 19 par rapport

au chissis.

Dans cet exemple, le ch3ssis automoteur se déplace sous
1'action combinée de la poussBe qui lui est transmise par les res-—
sorts 22 et de l'action de la roue 3. Plus on raidit les ressorts
22, plus l'effort di au patient intervient dans le déplacement du

chdssis automoteur.

Le capteur 21 peut &tre n'importe quel capteur de d&place-
ment linéaire connu, par exemple, un capteur capacitif ou un capteur
inductif comportant un noyad mobile d&plagable & l'inté&rieur d'unc double
bobine de self, ou un capteur résistif comportant une résistance et un
curseur 1ié au chariot qui se d8place le long de la résistance ou un
capteur optique comportant une source lumineuse qui &claire un récepteur
photo—é&lectrique avec une intensité& qui varie avec la distance, etc...-.

Les déambulateursselon 1'invention peuvent étre transfor-
més facilement en chariot automoteur passif. Il suffit que le patient
1&ve les pieds, qu'il attrape le chissis avec ses mains et qu'il tire
sur‘ses bras et le Ehﬁssis automoteur avance alors dans un mouvement
continu et se transforme en fauteuil roulant motorisé.

La mnacelle 10 peut stre remplacée par d'autres formes de
support 8quivalentes, telles que par exemple un sid&ge, un harnais,
une selle etc.... Le mot macelle est utilis& dans un sens général
pour désigner n'importe lequel de ces supports.

' . Le dispositif selon la figure 3 permet de régler le
coefficient de proportionnalité entre le déplacement relatif du support
de nacelle et la tension délivrée par le potentiomdtre. Pour cela, il
st - ‘'t de déplacer la position de l'articulation l4a de la téte de
biellette 14 dans la fente 15a du curseur. '

Dans tous les modes de réalisation, on peut €galement faire

varier le coefficient de proportionnalité &lecttroniquement en

‘ 5 . : BAD ORIGINAL
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modifiant le gain des amplificateurs des signaux délivr&s par les

capteurs.
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REVENDICATIONS

l. Dispositif déambulateur actif,destiné & 1l'apprentissage
ou & la rééducation de la motricité d'un sujet,du type comportant un
chdssis automoteur (1), monté sur des roues dont une au moins (3) est
entrainée par un moteur (4) et une nacelle (10), dans laquelle ledit
sujet prend place, qui comporte des orifices (11) pour le passage des
jambes et qui est supportée par ledit chdssis 3 une hauteur telle que
les pieds du sujet touchent le sol, caractérisé en ce que ladite na-
celle est fixée sur un support mobile (6) qui est reli& audit chidssis
automoteur (1) par des moyens de liaison (7, 16) qui lui permettent de

se déplacer librement par rapport audit chi@ssis dans au moins une

direction, que ledit support mobile (6) est relid audit chissis par aumoins

un capteur (12, 17) qui &met un signal &lectrique proportionnel & 1'une
des composantes du mouvement relatif dudit support (6) par rapport au-
dit chassis (1) et qu'il comporte des boucles d'asservissement, qui
relient chacun desdits capteurs & 1'un desdits moteurs (4) et qui
commandent automatiquement lesdits moteurs pour dépfacer ledit chés-
sis d"'un mouvement qui correspond, en direction et en intensit&, au
mouvement relatif dudit support (6) par rapport audit chissis (1).

2. Dispositif déambulateur actif selon la revendication 1,
caract@risé en ce que ledit chissis automoteur (1) a une forme générale
rectaﬂgulaire et comporte quatre montants d'angle verticaux (la), que
ledit support mobile (6) 'a &galement une forme gén&rale rectangulaire
plus petit%/dont les c6tés sont inférieurs 3 ceux dudit chdssis, qu'il
est suspendu auxdits montants par quatre organes de suspension (7); que
1'extrémité inférieure de 1'un au moins de ces organes de suspension
est reliée audit chd3ssis par un capteur de déplacement lin&aire (12) qui
émet un signal &lectrique proportionnel 3 la composante du déplacement
relatif de ladite extrémité inférieure par rapport audit chidssis qui
est parall&le 3 1'axe longitudinal du ch@ssis, que ledit chissis com-
porte autant de roues motorisées (3) que de captéurs, lesquelles roues
sont entrainées par un groupe motor&ducteur .(4) et que chaque moteur
(4) est relié 2 1'un des capteurs (12) par une boucle d'asservissement

qui commande automatiquement ledit moteur dans le sens qui annule le

.signal émis par ledit capteur.

3. Dispositif déambulateur selon la revendication 2, carac-
térisé en ce que ledit support mobile (6) est su-pendu auxdits montants

par quatr  biellettes (7) qui sont articulées chocune autour de deux

S éADomamE'
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axes (8, 9) horizontaux transversaux audit chissis.

4. Dispositif selon la revendication 3, caract&risé en ce
que ledit capteur est un potentiométre rotatif (13) qui est fixé audit
chidssis et le curseur (15) dudit potentiom@tre est reli& 3 1'extrémité
inférieure de 1'une des biellettes de suspension (7) par une biellette
(14) paralléle 3 1l'axe longitudinal du chéssis. .

5. Dispositif selon la revendication 2, caractérisé en ce
que ledit support mobile (6) est suspendu auxdits montants par des la-
mes de flexion (16) situfes dans des plans transversaux et l'une au
moins de ces lames de flexion porte des jauges de contrainte (17)
qui délivrent un signal &lectrique proportionnel 3@ la flexion de 1la
lame et & la composante longitudinale du déplacement relatif dudit
support mobile (6) par rapport audit chidssis (1).

6. Dispositif selon la revendication 5, aractérisé emn ce
que ledit support mobile est suspendu aux deux montants avant ou arrig-
re par des suspentes telles que des fils (18d, 18g) ou des lames
flexibles chantournées qui permettent un déplacement relatif dans
toutes les directioms, qu'il est suspendu aux deux autres montants par
deux lames de flexion (16d, 16g) situfes dans un plan transversal qui
portent toutes les deux des jauges de contrainte (17d, 17g), que
ledit ch3ssis automoteur comporte deux roues motorisées (3d, 3g)
situées sur un meme essieu et 3 la méme extrémité que les deux lames
de flexion et que les jauges de contrainte situBes sur chaque lame
de flexion sont reli&es par une boucle d'asservissement au moteur (44,
4g) qui entrafne la roue motorisée situfe du méme cOt&.

7. Dispositif selon la revendication 1, caract@risé en ce
que ledit ch@ssis automoteur (1) a une forme générale rectangulaire et
comporte deux longerons supérieurs (1d, lg), que le support mobile
est un chariot (19) porté par des galets (20) qul roulent sur lesdits
longerons, que ledit chariot est relié audit chi3ssis par un capteur
(21) de déplacement linéaire axial, qué ledit chdssis automoteur
comporte une roue motorisée (3) située dans le plan axial longitudinal
et que le moteur (4) entrainant ladite roue est relié audit capteur
(21) par une boucle d'asservissement.

" 8. Dispositif selon la revendication 7, caractérisé en ce
que ledit chariot (19) est relié& audit ch@ssis (1) par des ressorts
(22) dont la force peut &tre réglée pour doser l'effort du patient

3 mesure qu'il progresse.

8AD ORIGIAL!
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