
Office  europeen  des  brevets  (fi)  Veröffentlichungsnummer  :  0  6 2 4   3 5 7   A 1  

.12!  E U R O P Ä I S C H E   P A T E N T A N M E L D U N G  

@  Anmeldenummer:  94810144.9  @  Int.  Cl.5  :  A61H  3 / 0 4  

(22)  Anmeldetag  :  08.03.94 

(30)  Prlorltat  :  12.03.93  CH  762/93  @  Erfinder  :  Albani,  Carlo,  Dr.  med. 
Ackermannstrasse  21 

@  Veroffentlichungstag  der  Anmeldung  :  CH-8044  Zurich  (CH) 
17.11.94  Patentblatt  94/46  Erfinder  :  Scharer,  Christ  of 

Asylstrasse  68 
@)  Benannte  Vertragsstaaten  :  CH-8032  Zurich  (CH) 

AT  BE  DE  FR  GB  IT  NL  SE 
(g)  Vertreter  :  Werffeli,  Heinz  R.,  Dipl.-lng.ETH. 

(n)  Anmelder  :  Albani,  Carlo,  Dr.  Postfach  275 
Ackermannstrasse  21  Waldgartenstrasse  12 
CH-8044  Zurich  (CH)  CH-8125  Zurich-Zollikerberg  (CH) 

(7i)  Anmelder  :  Scharer,  Christof 
Asylstrasse  68 
CH-8032  Zurich  (CH) 

(g)  Gehhilfe. 

(57)  Diese  Gehhilfe  für  die  Gangrehabilitation  von 
gehbehinderten  und/oder  sturzgefährdeten  Pa- 
tienten  weist  zur  zwangsweisen  Förderung  ei- 
nes  physiologisch  richtigen  Gangablaufes  ein 
durch  den  Patienten  auf  dem  Boden  verschieb- 
ba-  res  Abstützgestell  (1)  sowie  zwei  an  letzte- 
rem  mindestens  annähernd  in  dessen 
Verschieberichtung  schwenkbar  befestigte  Hal- 
teteile  (4,  4')  zur  Abstützung  der  zu  aktivieren- 
den  Person  auf.  Dabei  besteht  mindestens  eine 
der  Abstützungen  des  Abstützgestelles  (1)  aus 
einem  Abstütz-  und  Antriebsrad  (2,  2'  ;  2"). 
Dieses  letztere  dient  dabei  bei  einer  Verschie- 
bung  der  Gehhilfe  durch  den  Patienten  zur 
zwangsläufigen  Bewirkung  einer  zueinander 
entgegengesetzten  Pendelbewegung  der  Halte- 
teile  (4,  4')  um  deren  Schwenkachse  (9,  9'), 
synchron  zur  Vorwärtsbewegung  der  Gehhilfe. 
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Die  Erfindung  betrifft  eine  Gehhilfefürdie  Gang- 
rehabilitation  von  gehbehinderten  und/oder  sturzge- 
fährdeten  Patienten. 

Es  sind  bereits  Gehhilfen  der  eingangs  genann- 
ten  Art  bekannt,  die  aus  einem  ohne  bewegliche  Teile 
versehenen  Abstützgestell  bestehen,  welches  einen 
physiologisch  richtigen  Gangablauf  verunmöglicht. 

Aufgabe  der  vorliegenden  Erfindung  ist  die 
Schaffung  einer  Gehhilfe,  welche  diesen  Nachteil 
nicht  aufweist,  d.h.  welche  die  Wiederherstellung  ei- 
nes  physiologisch  richtigen  Gangablaufes  von  geh- 
behinderten  und/oder  sturzgefährdeten  Patienten 
zwangsweise  fördert. 

Diese  Aufgabe  wird  mittels  einer  Gehhilfe  nach 
Anspruch  1  gelöst. 

Die  erfindungsgemässe  Gehhilfe  ermöglicht  ei- 
ne  Stabilisierung  der  aufrechten  Haltung  mit  physio- 
logischen  kinematischen  Abläufen  der  Extremitäten. 
Hierzu  werden  bei  der  Vorwärtsbewegung  Pendel  be- 
wegungen  der  Arme  in  Synchronie  mit  den  Fussbe- 
wegungen  erzwungen,  gleichzeitig  wird  eine  Ge- 
wichtsverlagerung  auf  das  Standbein  gefördert.  Die 
dazu  erforderlichen  mechanischen  Bewegungen  der 
Handgriffe  werden  von  der  Vorwärtsbewegung  der 
Gehhilfe  über  eine  mechanische  oder  elektrische 
Übertragung  abgeleitet. 

Zweckmässige  Weiterausgestaltungen  der  erf  in- 
dungsgemässen  Gehhilfe  sind  Gegenstand  der  ab- 
hängigen  Ansprüche  2  bis  7. 

Nachstehend  wird  die  Erfindung  anhand  der 
Zeichnung  beispielsweise  erläutert.  Es  zeigt 

Fig.  1  schematisch  eine  perspektivische  Ansicht 
einer  ersten  beispielsweisen  Ausführungsform 
einer  erf  indungsgemässen  Gehhilfe; 
Fig.2  schematisch  in  Seitenansicht  die  Übertra- 
gung  der  Raddrehung  in  eine  Bewegung  der 
Handgriffelemente;  und 
Fig.  3  und  4  eine  Stirn-  sowie  eine  Seitenansicht 
einer  zweiten  beispielsweisen  Ausführungsform 
einer  erf  indungsgemässen  Gehhilfe. 
Wie  aus  den  Figuren  1  und  2  ersichtlich,  weist 

das  Abstützgestell  1  der  dargestellten  Gehhilfe  vier 
durch  Räder  2,2',3,3'  gebildete  Bodenberührungs- 
punkte,  und  damit  eine  grosse  stabilisierende  Grund- 
fläche,  wobei  der  Grundriss  des  Abstützgestelles  1  in 
etwa  die  Form  eines  umgekehrten  U  aufweist.  Die 
vorne  schwenkbar  angeordneten  Räder  3,3'  gewähr- 
leisten  eine  gute  Lenkbarkeit  der  Gehhilfe. 

Die  Bewegung  der  Halteteile  4,  4'  wird  von  den 
alsAbstütz-  und  Antriebsrädern  dienenden  Hinterrä- 
dern  2,2'  abgeleitet. 

Von  beiden  Hinterrädern  2,2'  werden  über  Zahn- 
riemenräder  5,5',6,6'  und  Zahnriemen  7,7'  die  Kur- 
belteile  8  bzw.  8'  und  damit  die  Halteelemente  4  bzw. 
4'  bei  einer  Vorwärtsbewegung  der  Gehhilfe  zwangs- 
läufig  angetrieben. 

Die  beiden  Halteteile  4,4'  sind,  wie  insbesondere 
aus  Figur  2  ersichtlich,  in  je  einer  vertikal  sich  er- 

streckenden  Längsführung  8  bzw.  8'  des  Abstützge- 
stelles  1  verschieb-  und  verschwenkbar  geführt,  und 
zwischen  dieser  dadurch  gebildeten  Pendelachse 
9,9'  und  dem  Griffteil  10,10'  mit  je  einem  über  die 

5  Zahnriemen  7  bzw.  7'  angetriebenen  Kurbeltrieb  11 
bzw.  11'  gelenkig  verbunden. 

Auf  diese  Weise  werden  die  Griffteile  10,10'  bei 
einer  Vorwärtsbewegung  der  Gehhilfe  durch  einen 
Patienten  längs  einer  in  einer  Vertikalebene  verlau- 

10  fenden  ellipsenförmigen  Bahn  12  bzw.  12'  bewegt, 
wodurch  ein  Pendeln  der  Arme  des  Patienten  und 
durch  die  alternierende  Auf-  und  Abbewegung  der 
Handgriff  teile  10,10'  gleichzeitig  auch  eine  Ge- 
wichtsverlagerung  des  Patienten  aufsein  Standbein 

15  erzwungen  wird. 
Damit  die  Bewegungen  des  rechten  und  des  lin- 

ken  Handgriffteiles  10  und  10'  synchron  und  um  180° 
phasenverschoben  ablaufen,  ist  eine  mechanische 
Kopplung  der  Bewegungen  der  beiden  Kurbeltriebe 

20  11  und  11'  überdie  beiden  Zahnriemen  13  und  13'  so- 
wie  die  die  beiden  letzteren  miteinander  verbindende 
Verbindungswelle  14  vorgesehen. 

Zur  zwangsweisen  Vermeidung  eines  falschen 
Gangbildes  erstrecken  sich  die  beiden  Halteteile 

25  4,4'  nach  unten  über  ihre  Pendelachsen  9,9'  hinaus 
und  sind  an  ihren  unteren  Enden  mit  je  einem  in  den 
Unterschenkelbewegungsbereich  einer  abzustützen- 
den  Person  hineinragenden  Hindernisteil  15  bzw. 
15'  versehen.  Auf  diese  Weise  wird  bei  einem  Vor- 

30  wärtsschreiten  des  Patienten  eine  falsche  Synchroni- 
sation  der  Arm-  und  Beinbewegungen  verhindert. 

In  den  Figuren  3  und  4  ist  eine  zweite  beispiels- 
weise  Ausführungsform  einer  erfindungsgemässen 
Gehhilfe  dargestellt,  wobei  zu  den  Figuren  1  und  2 

35  analoge  Teile  mit  den  gleichen  Bezugszeichen  verse- 
hen  sind,  so  dass  sich  eine  nochmalige  Beschreibung 
dieser  Ausführungsform  erübrigt. 

Zur  korrekten  Synchronisation  der  Arm-  und 
Beinbewegungen  sind  Markierungen  auf  dem  Vorder- 

40  rad  16  aufgetragen,  die  der  Patienten  bei  seiner  Vor- 
wärtsbewegung  zu  beachten  hat. 

Diese  zweite  Ausführungsform  zeichnet  sich 
durch  einen  einfachen  Aufbau  aus  und  kann  leicht, 
billig,  sowie  auch  als  gut  transportierbare  Klappkon- 

45  struktion  gebaut  werden. 
Die  Komponenten  der  Gehhilfe  können  wie  folgt 

an  den  individuell  einzelnen  Patienten  angepasst 
werden: 

-  Die  Rohrkonstruktion  kann  in  verschiedenen 
so  Grössen  hergestellt  werden.  Die  Handgriff  teile 

10,10'  können  auf  verschiedenen  Höhen  an 
den  Halteteilen  4,4'  angeschraubt  werden. 

-  Für  die  Anpassung  an  die  Schrittlänge  des  Pa- 
tienten  kann  der  Raddurchmesser  sowie  das 

55  Übersetzungsverhältnis  der  Bewegungsüber- 
tragung  auf  die  Kurbeln  11,11'  verändert  wer- 
den. 

-  Die  Grösse  der  Handbewegungsellipse 
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12,12'  und  deren  Halbachsenverhältnis  kann 
durch  Veränderung  der  Kurbellänge  und  der 
Stangenlänge  sowie  der  Abstände  der  Stan- 
genlagerpunkte  zueinander  und  zum  Hand- 
griffteil  variiert  werden. 

-  Die  Stabilität  der  Gehhilfe  kann  durch  die  Grö- 
sse  der  Grundfläche  und  durch  die  Anzahl  Bo- 
denberührungspunkte  (drei  oder  vier  Bei- 
ne/Räder)  beeinflusst  werden. 

-  Die  Lenkbarkeit  kann  durch  Verwendung  von 
schwenkbaren  Rädern  verbessert  werden. 

-  Alternativ  zur  mechanischen  Beinbehinderung 
15,15'  kann  ein  optisches  oder  akustisches  Si- 
gnal  die  korrekte  Arm-Bein-Synchronisation 
anzeigen.  Dies  setzt  voraus,  dass  der  Patient 
das  Signal  wahrnimmt  und  befolgt. 

Patentansprüche 

1.  Gehhilfe  für  die  Gangrehabilitation  von  gehbe- 
hinderten  und/oder  sturzgefährdeten  Patienten, 
dadurch  gekennzeichnet,  daß  sie  ein  durch  den 
letzteren  auf  dem  Boden  verschiebbares  Ab- 
stützgestell  (1)  sowie  zwei  an  letzterem  minde- 
stens  annähernd  in  dessen  Verschieberichtung 
schwenkbar  befestigte  Halteteile  (4,4')  zur  Ab- 
Stützung  einer  zu  aktivierenden  Person  aufweist, 
wobei  mindestens  eine  der  Abstützungen  des  Ab- 
stützgestelles  (1)  aus  einem  Abstütz-  und  An- 
triebsrad  (2,2',2")  besteht,  welches  bei  einer  Vor- 
wärtsverschiebung  der  Gehhilfe  durch  einen  Pa- 
tienten  zur  zwangsläufigen  Bewirkung  einer  zu- 
einander  entgegengesetzten  Pendel  beweg  ung 
der  Halteteile  (4,4')  um  deren  Schwenkachse 
(9,9'),  synchron  zur  Vorwärtsbewegung  der  Geh- 
hilfe,  dient. 

2.  Gehhilfe  nach  Anspruch  1,  dadurch  gekenn- 
zeichnet,  daß  die  Antriebs-  und  Führungskine- 
matik  der  beiden  Halteteile  (4,4')  derart  ausgebil- 
det  ist,  daß  die  Griffteile  (10,10')  der  letzteren 
mindestens  annähernd  längs  einer  Ellipsenbahn 
(12,12')  bewegt  werden,  deren  lange  Achse  vor- 
zugsweise  mindestens  annähernd  horizontal 
verläuft. 

4.  Gehhilfe  nach  Anspruch  3,  dadurch  gekenn- 
zeichnet,  daß  die  Längsachse  (11a,  11a')  der 
Kreisbahn  und  die  Pendelachse  (9,9')  je  eines 
Halteteiles  4,4')  mindestens  annähernd  parallel 

5  zueinander  verlaufen,  und  daß  die  Längsachse 
(11a,  11a')  der  Kreisbahn  vorzugsweise  minde- 
stens  annähernd  die  Längsachsxe  (8a,8a')  der 
zugeordneten  Längsführung  (8,8')  schneidet  so- 
wie  mindestens  annähernd  senkrecht  zur  Pen- 

10  delebene  des  zugeordneten  Halteteiles  (4,4') 
verläuft. 

5.  Gehhilfe  nach  einem  der  Ansprüche  1  bis  4,  da- 
durch  gekennzeichnet,  daß  die  Halteteile  (4,4') 

15  sich  nach  unten  über  ihre  Pendelachse  (9,9')  hin- 
aus  erstrecken  und  an  diesem  unteren  Ende  mit 
je  einem  in  den  Unterschenkelbewegungsbe- 
reich  einer  abzustützenden  Person  hineinragen- 
den  Hindernisteil  (15,15')  versehen  ist,  welcher 

20  derart  bei  einer  Verschiebung  der  Gehhilfe  ent- 
gegengesetzt  zur  Pendel  bewegung  des  Grifftei- 
les(10,10')  des  zugeordneten  Halteteiles  (4,4')  in 
Pendel  bewegung  versetzt  wird. 

25  6.  Gehhilfe  nach  einem  der  Ansprüche  1  bis  5,  da- 
durch  gekennzeichnet,  daß  das  Abstützgestell 
(1)  im  Grundriß  gesehen  mindestens  annähernd 
die  Form  eines  umgekehrten  U  oder  V  aufweist. 

30  7.  Gehhilfe  nach  Anspruch  3,  dadurch  gekenn- 
zeichnet,  daß  der  Radius  (r)  der  Antriebsbolzen- 
kreisbahn  und/oder  das  Übersetzungsverhältnis 
der  Bewegungsübertragung  vom  Abstütz-  und 
Antriebsrad  (2,2';  2")  auf  die  Halteteile  (4,  4')  ver- 

35  stellbar  ist. 

8.  Gehhilfe  nach  einem  der  Ansprüche  1  bis  7,  da- 
durch  gekennzeichnet,  dass  die  Handgriff  teile 
(10,  10')  zur  Anpassung  an  den  Patienten  höhen- 

40  verstellbar  an  den  zugeordneten  Halteteilen  (4, 
4')  angeordnet  sind. 

45 

3.  Gehhilfe  nach  Anspruch  2,  dadurch  gekenn- 
zeichnet,  daß  die  beiden  Halteteile  (4,4')  in  je  ei- 
ner  vorzugsweise  mindestens  annähernd  verti-  so 
kal  sich  erstreckender  Längsführung  (8,8')  des 
Abstützgestelles  (1)  verschieb-  und  verschwenk- 
bar  gef  ü  hrt  u  nd  zwischen  d  ieser  dadurch  gebi  Ide- 
ten  Pendelachse  (9,9')  und  dem  Griffteil  (10,10') 
mit  einem  vom  Abstütz-  und  Antriebsrad  (2,2',2")  55 
längs  einer  Kreisbahn  angetriebenen,  gelenkig 
mit  dem  zugeordneten  Halteteil  (4,4')  verbunde- 
nen  Antriebsbolzen  (11,11')  verbunden  sind. 
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