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@ Bewegungsschiene zur Behandlung der unteren Extremitéiten.

@ Eine Bewegungsschiene (1) dient zur insbeson-
dere postoperativen Behandlung eines Hiftgelenkes
und gegebenenfalls auch eines Kniegelenkes. Sie
weist einen Bewegungsarm (4) auf, der etwa parallel
zu dem Bein des Patienten verlduft und neben dem
Hiftgelenk und dem Kniegelenk jeweils Schwenkge-
lenke (17 und 19) aufweist. Am fuBseitigen Ende ist
an einem Querausleger (15) eine FuB- und Unter-
schenkelauflage (13) angeordnet, die mit Hilfe eines
Schwenkgelenkes (12) um eine ldngs durch das
gestreckte Bein verlaufende Schwenkachse (14) fir
eine Rotationsbewegung des Beines hin- und her-
schwenkbar ist. Das Schwenkgelenk (17) dient fir
eine Huftbeuge-Bewegung und das Schwenkgelenk
(19) fUr eine Kniebeugebewegung. Weiterhin ist ein
Schwenkgelenk (8) flir eine Beinspreizbewegung
vorgesehen.Die Schwenkgelenke sind motorisch an-
getrieben.
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Die Erfindung bezieht sich auf eine Bewe-
gungsschiene zur insbesondere postoperativen Be-
handlung eines Knie- und/oder Hiftgelenkes, mit
einer FuB- oder Unterschenkelauflage sowie einem
damit verbundenen Bewegungsarm, der ein
Schwenkgelenk flir eine Beuge-Streckbewegung im
Hiftgelenk sowie ein Schwenkgelenk flir eine Beu-
gebewegung des Kniegelenkes aufweist.

Es sind bereits Bewegungsschienen bekannt,
mit denen Kniebeugebewegungen durchgefiihrt
werden k&nnen. Diese Knielibungsschienen er-
md&glichen entweder nur eine Bewegung des Unter-
schenkels relativ zum Oberschenkel oder aber
auch flr liegende Patienten eine Kniebeugebewe-
gung, bei der auch eine Hiftbeugebewegung er-
folgt.

Fiir Bewegungsiibungen im Kniebereich, wo es um
einfache Beuge-Streckbewegungen geht, geniligen
solche Bewegungsschienen den Anforderungen.
Bei Benutzung als Bewegungsschiene flir das Huft-
gelenk sind diese Bewegungsschienen nur sehr
begrenzt einsetzbar. Beim Huftgelenk handelt es
sich um ein Kugelgelenk mit wesentlich komplexe-
ren Bewegungsmdglichkeiten, denen mit den be-
kannten Bewegungsschienen nicht Rechnung ge-
tragen werden kann.

Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es,
eine Bewegungsschiene der eingangs erwidhnten
Art zu schaffen, die ein Trainieren ermdglicht,bei
dem die Beinbewegungen auf praktisch alle vom
Hiftgelenk vorgegebenen Bewegungskoordinaten
abstimmbar sind. Dabei soll die Bewegungsschiene
einfach im Aufbau und auch leicht handhabbar
sein.

Zur L&sung dieser Aufgabe wird erfindungsge-
maB insbesondere vorgeschlagen, daB der Bewe-
gungsarm drehbar um eine Schwenkachse gelagert
ist, die etwa rechtwinklig zur K&rperebene in Ver-
ldngerung durch das Hiftgelenk verlauft flir eine
Beinspreizbewegung bzw. eine Ab- und Adduktion
und/oder daB die FuB- oder Unterschenkelauflage
am fuBseitigen Ende des Bewegungsarmes um
eine in Lidngsrichtung der Bewegungsschiene
orientierte Schwenkachse bewegbar ist flir eine Ro-
tationsbewegung des Beines und daB fiir die Bewe-
gungen der Ubungsschiene motorisch angetriebene
Schwenkgelenke vorgesehen sind.

AuBer der Beugebewegung im Hiftgelenk 148t
diese Bewegungsschiene auch noch Beinspreizbe-
wegungen oder Beinrotationsbewegungen zu, wo-
bei zumindest die Beuge- und die Spreizbewegung
sowie die Spreiz- und die Rotationsbewegung auch
in Kombination durchfiinrbar sind. Dadurch lassen
sich auch komplizierte Bewegungsabldufe simulie-
ren. Dies tragt wesentlich mit zu einer schnelleren
Erlangung der Beweglichkeit nach Operationen im
Huftgelenkbereich bei.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ZweckmiBigerweise ist der Bewegungsarm mit

einer Halterung verbunden, die ein Klemmstlick
oder dergleichen zum Befestigen der Halterung
vorzugsweise an einem Betigestell aufweist.
Dadurch ist ein separates Trdgergestell nicht erfor-
derlich, was den Aufwand insgesamt wesentlich
reduziert.
Die Bewegungsschiene 148t sich an einem vorhan-
denen Bettgestell anbringen, wobei dies wahlweise
rechts- oder linksseitig erfolgen kann. Gerade bei
postoperativen Behandlungen von Patienten ist
dies von besonderer Bedeutung, da die Patienten
fur die Bewegungsilibungen in ihrem Bett bleiben
kdnnen, so daB ein umstédndliches und teilweise flr
den Patienten auch schmerzhaftes Verlegen ver-
mieden werden kann.

Eine vorteilhafte Weiterbildung der Erfindung

sieht vor, daB die Schwenkgelenke auf die Gelenk-
achsen der zu behandelnden Hifte bzw. des Knies
einstellbar sind derart, daB ihre Gelenkachsen je-
weils mit den entsprechenden Gelenkachsen des
Patienten fluchten.
Durch diese exakte Einstellbarkeit bzw. Ausricht-
barkeit der Schwenkgelenkachsen der Bewegungs-
schiene auf die Bewegungsachsen des Hiftgelen-
kes und auch des Kniegelenkes werden auf diese
Gelenke sonst einwirkende Zug- und/oder Schiebe-
krdfte, die von Ausgleichsbewegungen herrihren,
vermieden. Unerwilinschte "Nebenbelastungen”
werden so vom Gelenk ferngehalten, so daB u.a.
auch wesentlich frliher nach einer Operation mit
Bewegungslibungen begonnen werden kann.

Zusdtzliche Ausgestaltungen der Erfindung
sind in den weiteren Unteranspriichen aufgefihrt.
Nachstehend ist die Erfindung mit ihren wesentli-
chen Einzelheiten anhand der Zeichnungen noch
ndher erldutert.

Es zeigt:

Fig. 1 eine perspektivische Ansicht einer Be-
wegungsschiene fur Hiftbeuge-
,Spreiz- und Rotationsbewegungen
sowie flir Kniebeugebewegungen,
eine perspektivische Ansicht einer Be-
wegungsschiene fiir Hiftbeuge- und
Rotationsbewegungen sowie Kniebeu-
gebewegungenm,
eine etwa Fig. 1 entsprechende An-
sicht, hier jedoch mit einem Fahrge-
stell und einer Oberschenkelauflage
und
eine Seitenansicht einer Oberschenke-
lauflage.

Eine in Fig. 1 gezeigte Bewegungsschiene 1
dient zur Behandlung insbesondere eines Hiiftge-
lenkes in Form von Bewegungsiibungen.

Zur Verdeutlichung ist bei der Bewegungsschiene
1 ein Bein 2 dargestellt, wobei vom Hiiftgelenk nur
das am Oberschenkelknochen 3 befindliche Huft-

Fig. 2

Fig. 3

Fig. 4
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gelenkteil dargestellt ist.

Die Bewegungsschiene weist im wesentlichen
einen zweigeteilten Bewegungsarm 4 mit einem
Unterteil 4a sowie einem Oberteil 4b und eine
Halterung 5 auf.

In dem in Fig. 1 gezeigten Ausflihrungsbeispiel
kann die Bewegungsschiene 1 eine Hiftbeugebe-
wegung gemdB dem Doppelpfeil Pf1, eine Spreiz-
bewegung gem3B dem Doppelpfeil Pf2, eine Rota-
tionsbewegung gem3B dem Doppelpfeil Pf3 sowie
eine Kniebeugebewegung gemiB dem Doppelpfeil
Pf4 durchflhren.

Fiir die Beinspreizbewegung (Ab- und Adduktion)
ist der Bewegungsarm 4 drehbar um eine
Schwenkachse 6 gelagert, die etwa rechtwinklig zur
K&rperebene bzw. zur Kd&rperauflageebene und
durch das Hiftgelenk verlduft. In Fig. 1 ist strich-
punktiert diese Schwenkachse 6 bis ins Zentrum
des Hiiftgelenkes verldngert dargestellt.

Um diese Bewegung zu ermd&glichen, ist am freien
Ende der hier durch einen Winkelbligel 7 gebilde-
ten Halterung ein Schwenkgelenk 8 angebracht, an
dessen Abtriebswelle 9 ein zweiter Winkelblige!l 10
angreift. Durch die Abtricbswelle 9 verlduft die
Schwenkachse 6.

Am anderen, unteren Ende des Winkelbligels
10 ist der Bewegungsarm 4 befestigt. Wird nun der
Antrieb 11 des Schwenkgelenkes 8 eingeschaltet,
so wird der gesamte Bewegungsarm 4 mit seinem
fuBseitigen Ende nach auBen gemiB dem Pfeil Pf5
geschwenkt. Somit 148t sich das vom Bewegungs-
arm 4 gehaltene Bein 2 nach auBen abspreizen
und auch wieder in seine Ausgangslage zurlicksch-
wenken.

Am unteren Ende des Bewegungsarmes 4 ist
dessen Unterteil 4a Uber ein Schwenkgelenk 12 mit
einer FuB- und Unterschenkelauflage 13 verbun-
den, die im Ausfiihrungsbeispiel halbschalenférmig
zum Einlegen des Fusses bzw. des Unterschenkels
ausgebildet ist. Gegebenenfalls k&nnten hier auch
noch weitere Befestigungsmittel fiir das Bein vor-
gesehen sein. Weiterhin besteht die Mdglichkeit,
auch eine Oberschenkelauflage vorzusehen, die
dann mit dem Bewegungsarm-Oberteil 4b verbun-
den ist.

Das Schwenkgelenk 12 weist eine in L3ngs-
richtung der  Bewegungsschiene  orientierte
Schwenkachse 14 auf, die ldngs durch das ge-
streckte Bein verlduft und durch den Hiftgelenk-
Drehpunkt geht. Das Schwenkgelenk 12 ist an ei-
nem mit dem Bewegungsarm-Unterteil 4a winklig
verbundenen Querausleger 15 angebracht.

Auch bei diesem Schwenkgelenk 12 ist ein motori-
scher Antrieb 11 vorhanden. Wird dieser in Bewe-
gung gesetzt, so erfolgt ein Verdrehen der FuB-
und Unterschenkelauflage 13 und somit auch eine
Rotation des Beines. Wie vorzugsweise bei allen
anderen Schwenkgelenken, ist auch hier eine ein-
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stellbare Schwenkbegrenzung 16 vorgesehen, an
der die vorgesehenen Schwenkwinkel fiir die Be-
wegungslibungen eingestellt werden k&nnen.

Seitlich auBen neben dem Hiiftgelenk befindet
sich an dem Bewegungsarm-Oberteil 4b ein
Schwenkgelenk 17 mit einer einen Antriebmotor 11
aufweisenden  Antriebseinheit. Die zugeh&rige
Schwenkachse 18 l4uft in ihrer Verldngerung durch
das Huftgelenk. In den Figuren 1 und 2 ist auch gut
erkennbar, daB die drei Bewegungsachsen 6, 14
und 18 flr die Hiftgelenkbewegungen in ihrer Ver-
ldngerung einen Schnittpunkt bilden, der exakt im
Drehmittelpunkt des Hiftgelenkes liegt. Im Ausflih-
rungsbeispiel ist nicht n3dher dargestellt, wie die
einzelnen Schwenkgelenke 8, 12 und 17 in ihrer
Lage verdndert werden kdnnen. Dies kann bei-
spielsweise durch teleskopartige Ausbildung der
Halteteile realisiert sein,wie dies bei den Bewe-
gungsarmteilen 4a,4b erkennbar ist. Diese Ausricht-
barkeit der Schwenkgelenke exakt auf das Huftge-
lenk ist von wesentlicher Bedeutung, weil dadurch
Ausgleichsbewegungen und entsprechende, uner-
wiinschte Belastungen des Hiftgelenkes vermie-
den werden kdnnen.

Bei Betdtigung des Schwenkgelenkes 17 wird
der gesamte Bewegungsarm 4 und damit das von
ihm gehaltene Bein 2 angehoben. Da eine solche
Hiftbeugebewegung bei gestrecktem Bein nur in
sehr begrenztem Umfange mdoglich ist, ist zusdtz-
lich auch noch ein Kniebeuge-Schwenkgelenk 19
vorgesehen. Da die Huftbeugebewegung und die
Kniebeugebewegung im Normalfalle zusammen-
spielen, kdnnen die beiden Schwenkgelenke 17
und 19 flir synchrone Beugebewegungen miteinan-
der gekoppelt sein. Im Ausflihrungsbeispiel gemiB
Fig. 1 ist das Bewegungsarm-Oberteil 4b als Rohr
ausgebildet, in dem sich eine Antriebslibertragung,
beispielsweise in Form einer Antricbswelle zwi-
schen dem Schwenkgelenk 17 und dem Schwenk-
gelenk 19 befindet. Bei dem Schwenkgelenk 19 ist
ein zur Antriebseinheit gehdrendes Ubertragungs-
getriebe 20 vorgesehen, wobei dieses sowie das
Ubertragungsgetriebe 21 des Schwenkgelenkes 17
einen gemeinsamen motorischen Antrieb 11 haben.
Dieser ist zweckmipBigerweise direkt bei dem
Schwenkgelenk 17 fir die Huftbeugebewegung an-
geordnet.

Das Gehiuse 22 des Ubertragungsgetriebes 20

ist mit dem Bewegungsarm-Oberteil 4b verbunden,
wihrend die Abtriebswelle 23 mit dem
Bewegungsarm-Unterteil 4a verbunden ist.
Bei dem Schwenkgelenk 17 fiir die Huftbeugebe-
wegung bildet das Ubertragungsgetriebe 21,wie be-
reits vorerw8hnt,zusammen mit dem Antriebsmotor
11 eine Antriebseinheit. Diese ist mit dem
Bewegungsarm-Oberteil 4b verbunden und ihre Ab-
triebswelle 24 ist mit dem Winkelbligel 10 verbun-
den.
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Die Abtriebswellen 9 des Schwenkgelenkes 8,

die Abtriebswelle 24 des Schwenkgelenkes 17 und
die Abtriebswelle 25 des Schwenkgelenkes 12 las-
sen sich in ihrer Lage so ausrichten, daB die zuge-
hdrigen Schwenkachsen 6, 18, 14 rechtwinklig auf-
einander stehen und sich ihr Schnittpunkt im Zen-
frum des Hiftgelenkes befindet.
Die durch die Abtriebswelle 23 des Schwenkgelen-
kes 19 verlaufende Schwenkachse 26 verlduft etwa
parallel zu der Schwenkachse 18 des Schwenkge-
lenkes 17.

Zum Einstellen auf unterschiedliche Beinldngen
sind die beiden Bewegungsarm-Teile 4a und 4b
ldngenverdnderbar ausgebildet. Sie weisen dazu
teleskopartig ineinandergreifende Vierkantrohrab-
schnitte auf, die in der jeweils eingestellten Lage
durch Klemmschrauben 27 oder dergleichen arre-
tierbar sind.

Wie bei dem Schwenkgelenk 17 sind auch bei
den Schwenkgelenken 8 und 12 jeweils Motor-
Getriebeeinheiten als Antriebe vorhanden. Diese
Antriebe beinhalten jeweils ein vorzugsweise
selbstsperrendes Getriebe, beispielsweise ein
Schneckengetriebe, welches mit dem Antriebsmo-
tor 11 verbunden ist. Die Geh&use der Antriebsein-
heiten weisen hier nicht ndher dargestellte Befesti-
gungsanschliisse sowie jeweils den Drehabtrieb 9,
24 und 25 auf.Durch die selbstsperrenden Getriebe
wird die jeweils eingestellte Lage der Bewegungs-
schiene beibehalten,so daB diese dann auch als
Stlitzschiene dienen kann.

Auch bei dem Kniebeuge-Schwenkgelenk 19 k&nn-
te gegebenenfalls eine komplette Antriebseinheit
mit Getriebe und Antriebsmotor 11 vorgesehen
sein. Da hier jedoch, wie bereits vorerwdhnt, in der
Regel eine synchrone Bewegung mit dem Huft-
Schwenkgelenk 17 vorgesehen ist, genligt eine An-
triebsverbindung zu der Antriebseinheit des
Schwenkgelenkes 17.

Figur 2 zeigt eine Variante der Antriebslibertragung
zwischen den Ubertragungsgetrieben 21 und 20.
Anstatt einer Welle innerhalb des Bewegungsarm-
Oberteiles 4b wie in dem Ausflihrungsbeispiel ge-
maB Fig. 1 eingesetzt, ist bei dieser Ausflihrungs-
form eine Bowdenzuglbertragung 28 vorgesehen.
Die Antriebseinheiten bei den Schwenkgelenken 8,
17, 12 und gegebenenfalls auch 19 sind bevorzugt
mit einer hier nicht dargestellten Steuereinrichtung
verbunden, die insbesondere einen Programmge-
ber flr voreinstellbare Bewegungsabldufe aufweist.
Mit Hilfe der bei den Anitrieben vorgesehenen
Schwenkbegrenzungen 16 kdnnen die Endlagen
der jeweiligen Bewegungen voreingestellt werden.

Die Halterung 5 flir den Bewegungsarm 4 weist
im Ausfihrungsbeispiel ein Klemmstlick 29 zum
Befestigen an einem Seitenholm 30 eines Bettge-
stelles 31 auf. Das Klemmstlick 29 ist so ausgebil-
det, daB es langs am Seitenholm verschoben wer-
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den kann, so daB damit ein erstes Ausrichten der
Bewegungsschiene auf die Lage des Patienten er-
folgen kann. Das Klemmstiick 29 kann zur Behand-
lung des rechten Hiftgelenkes umgesetzt und mit
dem gegeniiberliegenden Bettgestell-Seitenholm
30 verbunden werden. Beim Umsetzen wird das
am Abtrieb des Schwenkgelenkes 17 (Fig. 2) bzw.
das am Abtrieb 9 des Schwenkgelenkes 8 (Fig. 1)
angreifende Teil jeweils in seiner Drehlage um
180° versetzt.

Sind nur Huftbeugebewegungen und Rotationsbe-
wegungen des Beines vorgesehen, so wird die
Bewegungsschiene 1a gemaB Fig. 2 eingesetzt. In
diesem Falle ist der Winkelbiligel 7a direkt an die
Abtriebswelle 24 des Schwenkgelenk-Antriebes 17
angeschlossen.

Ist jedoch, wie in Fig. 1 dargestellf, auch eine
Beinspreizbewegung vorgesehen, so befindet sich
zwischen dem befestigungsfernen Ende des Win-
kelblgels 7 und dem Schwenkgelenk 17 noch das
weitere Schwenkgelenk 8 flir die Beinspreizbewe-
gung gemiB dem Doppelpfeil Pf2 und zwischen
diesem Schwenkgelenk 8 sowie dem Schwenkge-
lenk 17 der Ubertragungs-Winkelbligel 10. Die Ab-
triebswellen 9 und 24 sind dabei rechtwinklig zu-
einander verlaufend angeordnet.

Bis auf die Rotationsbewegung mit Hilfe des
Schwenkgelenkes 12, die nur in Strecklage des
Beines durchgefiihrt wird, kdnnen die anderen vor-
gesehenen Bewegungen einzeln und auch in Kom-
bination miteinander ablaufen. Die Rotationsbewe-
gung kann unter der Voraussetzung der Strecklage
des Beines auch zusammen mit der Abspreizbewe-
gung oder aber auch einer in Strecklage durchge-
fuhrten HiUftbeugebewegung erfolgen.

Die Rotationsbewegung erfolgt bevorzugt bei in
Strecklage um etwa 30° angehobenem Bein.

Die Antriebseinheiten der Schwenkgelenke bilden
in den Ausfihrungsbeispielen selbst die Schwenk-
gelenke.

Die Halterung 5 kann auch, wie in Fig. 3 gezeigt,
an einem TriAgergestell, vorzugweise einem Fahr-
gestell 32 angebracht sein, welches dann neben
beziehungsweise auch unter dem Patientenbett po-
sitioniert werden kann. Wi3hrend der Behandlung
188t sich das (Fahr-)Gestell oder die Halterung 5
durch das Klemmstlick mit dem Bett verbinden
beziehungsweise an diesem arretieren. Die Halte-
rung 5 ist dabei Uber eine unterseitige Verldnge-
rung 34 mit einem etwa H-férmigen Untergestell 35
verbunden, an dem vier Lenkrollen 36 angebracht
sind.

Das Fahrgestell ist insbesondere dann vorteilhaft,
wenn die Bewegungsschiene z.B. in einer Klinik flr
mehrere Patienten eingesetzt werden soll.Da die
Anwendung jeweils nur zeitweise erfolgt,kann das
Gerédt nach der Behandlung eines Patienten auf
einfache Weise zu einem néchsten Patienten ver-
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fahren werden. Man erhdlt somit in Verbindung mit
dem Fahrgestell ein mobiles,leicht handhabbares
Gerat.

Fig. 4 zeigt noch die auch in Fig. 3 erkennbare
Oberschenkelauflage 33. Deren Auflageschale 37
ist Uber ein Haltestiick 38 mit einem Verbindungs-
bligel 39 verbunden, dessen anderes Ende an ei-
nem mit dem Oberteil 4b des Bewegungsarmes 4
verbundenen Klemmstilick 40 angreift.

Durch L&sen der Klemmschraube 41 kann flr eine
HBhen- bzw. Lageverstellung der Auflageschale 37,
der Verbindungsbligel 39 gem&B dem Doppelpfeil
Pf 6 verschwenkt werden, wobei ein Lageausgleich
durch Schwenken der Schale selbst gemidB dem
Pfeil Pf 7 bei dem Haltestlick 38 erfolgen kann.
Alle in der Beschreibung, den Anspriichen und der
Zeichnung dargestellten Merkmale k&nnen sowohl
einzeln als auch in beliebiger Kombination mitein-
ander erfindungswesentlich sein.

Patentanspriiche

1. Bewegungsschiene zur insbesondere postope-
rativen Behandlung eines Knie- und/oder eines
Huftgelenkes, mit einer FuB- oder Unterschen-
kelauflage sowie einem damit verbundenen
Bewegungsarm,der ein Schwenkgelenk fir
eine Beuge-Streckbewegung im Hiiftgelenk so-
wie ein Schwenkgelenk flir eine Beugebewe-
gung des Kniegelenkes aufweist , dadurch
gekennzeichnet, daB der Bewegungsarm(4)
drehbar um eine Schwenkachse(6) gelagert
ist,die etwa rechtwinklig zur K&rperebene in
Verldngerung durch das Hiiftgelenk verlduft fir
eine Beinspreizbewegung beziehungsweise
eine Ab- und Adduktion und/oder daB die FuB-
oder Unterschenkelauflage(13) am fuBseitigen
Ende des Bewegungsarmes(4) um eine in
Langsrichtung der Bewegungsschiene(1,1a)
orientierte Schwenkachse(14) bewegbar ist fir
eine Rotationsbewegung des Beines(2) und
daB fir die Bewegungen der Ubungsschiene
motorisch  angetriebene  Schwenkgelenke-
(8,12,17,19) vorgesehen sind.

2. Bewegungsschiene nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, daB der Bewegungsarm (4)
etwa parallel zu dem zu bewegen- den Bein
verlaufend angeordnet und im Kniebereich ge-
teilt ist und dort seitlich des Kniebereiches
positionierbar ein Schwenkgelenk (19) flir die
Kniebeugebewegung aufweist.

3. Bewegungsschiene nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, daB der Bewegungs-
arm (4) mit einer Halterung (5) verbunden ist,
die ein Klemmstlick (29) oder dergleichen zum
Befestigen der Halterung vorzugsweise an ei-
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10.

nem Betigestell (31) aufweist.

Bewegungsschiene nach Anspruch 3, dadurch
gekennzeichnet, daB die Halterung (5) einen
am Klemmstlick (29) befestigten Winkelbligel
(7,7a) oder dergleichen aufweist, an dessen
freiem, insbesondere Uber eine Auflage flir den
Patienten ragenden Ende entweder das
Hiftbeuge-Schwenkgelenk  (17) oder das
Beinspreiz-Schwenkgelenk (8) angebracht ist.

Bewegungsschiene nach einem der Anspriliche
1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB an dem
am Ende des Winkelbligels (7) angebrachten
Schwenkgelenk (8) fiir die Bein-Spreizbewe-
gung, ein weiterer, vorzugsweise zum ersten
Winkelbligel (7) in Ausgangslage etwa parallel
verlaufender zweiter Winkelbligel (10) ange-
bracht ist, dessen anderes Ende das Schwenk-
gelenk (17) fur die Hiftbeugebewegung trigt.

Bewegungsschiene nach einem der Anspriliche
1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB die An-
triebe des Hiftbeuge-Schwenkgelenkes (17)
und des Kniebeuge-Schwenkgelenkes (19) fir
synchrone Beugebewegungen miteinander ge-
koppelt sind.

Bewegungsschiene nach Anspruch 6, dadurch
gekennzeichnet, daB zwischen dem Hiftbeuge-
Schwenkgelenk (17) und dem Kniebeuge-
Schwenkgelenk (19) als Antriebsverbindung
eine vorzugsweise innerhalb des
Bewegungsarm-Oberteiles (4b) geflihrte Welle
oder dergleichen oder Bowdenzlige (28) vorge-
sehen sind.

Bewegungsschiene nach Anspruch 6 oder 7,
dadurch gekennzeichnet, daB der gemeinsame
Antriebsmotor (11) fiir das Huftbeuge-
Schwenkgelenk (17) und das Kniebeuge-
Schwenkgelenk (19) bei dem Hiftbeuge-
Schwenkgelenk (17) angeordnet ist.

Bewegungsschiene nach einem der Anspriliche
1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, daB8 der Be-
wegungsarm (4) beziehungsweise seine beid-
seitig des Kniebeuge-Schwenkgelenkes (19)
angeordneten Armteile (4a,4b) ldngenveriander-
bar und dazu vorzugsweise aus teleskopartig
ineinandergreifenden und feststellbaren Teilen
bestehen.

Bewegungsschiene nach einem der Anspriliche
1 bis 9, dadurch gekennzeichnet, daB die
Schwenkgelenke (,17,19,12) auf die Gelenk-
achsen der zu behandelnden Hifte bezie-
hungsweise des Knies einstellbar sind derart,
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daB ihre Gelenkachsen (6,14,18,26) jeweils mit
den entsprechenden Gelenkachsen des Patien-
ten fluchten.

Bewegungsschiene nach einem der Anspriliche
1 bis 10, dadurch gekennzeichnet, daB die
Antriebe flir die Schwenkgelenke jeweils ein
selbstsperrendes Getriebe, vorzugsweise ein
Schneckengetriebe aufweisen, das mit einem
Elektromotor (11) verbunden ist.

Bewegungsschiene nach einem der Anspriliche
1 bis 11, dadurch gekennzeichnet, daB die
Antriebe mit einer Steuereinrichtung verbunden
sind, die vorzugsweise einen Programmgeber
flr voreinstellbare Bewegungsabldufe aufweist
und daB die Antriebe gegebenenfalls jeweils
einen Weggeber zur Positionsrliickmeldung an
die Steuereinrichtung aufweisen und daB gege-
benenfalls die Schwenkantriebe auf den
Schwenkbereich beziehungsweise Drehbereich
eines Beines etwa abgestimmte Schwenkbe-
grenzungen (16), zum Beispiel Endanschlige
und/oder gegebenenfalls Endschalter oder der-
gleichen, beziehungsweise Rutschkupplungen
aufweisen.

Bewegungsschiene nach einem der Anspriliche
1 bis 12, dadurch gekennzeichnet, daB die
Antriebe ein Gehduse mit einem Befestigungs-
anschluB sowie einem Drehabtrieb aufweisen
und selbst jeweils gleichzeitig das Schwenkge-
lenk bilden.

Bewegungsschiene nach einem der Anspriliche
1 bis 13, dadurch gekennzeichnet, daB die
Halterung (5) mit einem Trdgergestell, vor-
zugsweise einem Fahrgestell (32) verbunden
ist.

Bewegungsschiene nach einem der Anspriliche
1 bis 14, dadurch gekennzeichnet, daB am
Bewegungsarm-Oberteil (4b) eine vorzugswei-
se hdheneinstellbare und verschwenkbare
Oberschenkelauflage (33) angebracht ist.
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