
Printed by Jouve, 75001 PARIS (FR)

(19)
E

P
2 

94
9 

30
6

A
1

TEPZZ 949¥Z6A_T
(11) EP 2 949 306 A1

(12) EUROPÄISCHE PATENTANMELDUNG

(43) Veröffentlichungstag: 
02.12.2015 Patentblatt 2015/49

(21) Anmeldenummer: 14170292.8

(22) Anmeldetag: 28.05.2014

(51) Int Cl.:
A61H 1/02 (2006.01)

(84) Benannte Vertragsstaaten: 
AL AT BE BG CH CY CZ DE DK EE ES FI FR GB 
GR HR HU IE IS IT LI LT LU LV MC MK MT NL NO 
PL PT RO RS SE SI SK SM TR
Benannte Erstreckungsstaaten: 
BA ME

(71) Anmelder: Ikonum GmbH & Co. KG
56283 Nörtershausen (DE)

(72) Erfinder:  
• Die Erfinder haben auf ihre Nennung verzichtet.

(74) Vertreter: Grünecker Patent- und Rechtsanwälte 
PartG mbB
Leopoldstraße 4
80802 München (DE)

(54) System zur Vor- und Nachsorge von Hüftgelenkpatienten

(57) System zur Vor- und Nachbehandlung von Hüft-
gelenkpatienten, umfassend: ein erstes Auflageelement,
das in einer ersten Ebene bewegbar ist, auf dem wenigs-
tens ein Bein des Patienten oder der Körper des Patien-
ten lagerbar und fixierbar ist; ein zweites Auflageelement,
das in einer zweiten Ebene bewegbar ist, auf dem der
Körper des Patienten beziehungsweise wenigstens ein
Bein des Patienten lagerbar und fixierbar ist; wobei das
erste und das zweite Auflageelement relativ zueinander

bewegbar sind; und mindestens einen ersten Antrieb
zum Bewegen von wenigstens eines Teils des ersten
oder wenigstens eines Teils des zweiten Auflageelemen-
tes relativ zum zweiten beziehungsweise relativ zum ers-
ten Auflageelement von einer ersten Position in eine
zweite Position und wieder zurück, wobei sowohl die ers-
te Position als auch die zweite Position in der ersten Ebe-
ne beziehungsweise in der zweiten Ebene liegen.
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Beschreibung

Gebiet der Erfindung

[0001] Die Erfindung betrifft ein System zur Vor- und
Nachsorge von Hüftgelenkpatienten.

Stand der Technik

[0002] Es ist bekannt, dass heutzutage vielfältige Hüft-
probleme bei Patienten auftreten können. Werden diese
rechtzeitig diagnostiziert und lässt die Diagnose es zu,
so kann gezielte Bewegung des Gelenks sowie der Mus-
kulatur einen vorbeugenden Effekt erzielen oder zumin-
dest die Beschwerden abmildern. Bei manchen Patien-
ten kommt es jedoch zu Hüftgelenkoperationen bis hin
zum Ersetzen eines Hüftgelenks. Nach einem entspre-
chenden Eingriff erfolgt in aller Regel eine Nachsorge
des Patienten. Vorsorge wie Nachsorge können durch
aktive Bewegung erfolgen, d.h. der Patient bewegt selbst
seine Beine oder Gelenke. Häufig ist ein aktives Bewe-
gen der Beine dem Patienten aber nur eingeschränkt
oder in entsprechenden Situationen zumindest zeitweise
kaum möglich. Hier können passive Ansätze hinzukom-
men, entweder zur Unterstützung oder als Ersatz der ak-
tiven Bewegung, zumindest so lange, bis der Patient
selbst wieder zu einer aktiven Bewegung in der Lage ist.
Zur passiven Bewegung, beispielsweise eines oder bei-
der Beine des Patienten können mechanische Hilfsmittel
Verwendung finden. Dabei durchzuführende Bewe-
gungsabläufe, bei denen beispielsweise ein Bein des Pa-
tienten in Verbindung mit dem Hilfsmittel steht, müssen
für eine gewisse Zeit möglichst präzise durchgeführt wer-
den. Beispielsweise können diese Bewegungsabläufe
mehrfach wiederholt werden. Beispielsweise soll eine
bestimmte, vorsichtige Bewegung eines Beines einige
Minuten lang oder beispielsweise zwanzig Mal nachein-
ander durchgeführt werden und danach mit kleineren Än-
derungen der Bewegungsparameter erneut durchge-
führt werden. Hinzu kommt, dass bei manchen Bewe-
gungsabläufen eine vorsichtige Entlastung des betroffe-
nen Gelenks wünschenswert ist, die zusätzlich zur Be-
wegung des Beines erfolgen sollte. Für eine Person, bei-
spielsweise ein Masseur, die/der die Vor- oder Nachsor-
ge am Patienten durchführt, ist es jedoch sehr schwierig,
entlastende und/oder für das Gelenk aufbauende Bewe-
gungen des Beines des Patienten manuell durchzufüh-
ren. Hier setzt das Gerät an. Die mögliche Variabilität
des Gerätes bei gleichzeitiger Präzision und Sicherheit
des Anwenders sind Probleme, die die vorliegende Er-
findung lösen möchte.

Beschreibung der Erfindung

[0003] Diese Aufgabe wird durch ein System zur Vor-
und Nachsorge von Hüftgelenkpatienten gemäß An-
spruch 1 gelöst. Nachfolgend werden die Begriffe Vor-
und Nachsorge einerseits sowie Vor- und Nachbehand-

lung andererseits synonym verwendet.
[0004] Die Erfindung stellt ein System zur Vor- und
Nachbehandlung von Hüftgelenkpatienten bereit, um-
fassend: ein erstes Auflageelement, das in einer ersten
Ebene bewegbar ist, auf dem wenigstens ein Bein des
Patienten oder der Körper des Patienten lagerbar und
fixierbar ist; ein zweites Auflageelement, das in einer
zweiten Ebene bewegbar ist, auf dem der Körper des
Patienten beziehungsweise wenigstens ein Bein des Pa-
tienten lagerbar und fixierbar ist; wobei das erste und
das zweite Auflageelement relativ zueinander bewegbar
sind; mindestens einen ersten Antrieb zum Bewegen we-
nigstens eines Teiles des ersten oder wenigstens eines
Teiles des zweiten Auflageelementes relativ zum zwei-
ten beziehungsweise relativ zum ersten Auflageelement
von einer ersten Position in eine zweite Position und wie-
der zurück, wobei sowohl die erste als auch die zweite
Position in der ersten Ebene beziehungsweise in der
zweiten Ebene liegen.
[0005] Es versteht sich, dass der Patient, also der Kör-
per des Patienten, typischerweise auf einem der beiden
Auflageelemente liegt oder sitzt. Eines oder beide der
Beine des Patienten lagert/lagern entsprechend auf dem
anderen der beiden Auflageelemente. Wird nur ein Bein
betrachtet, so gehört das betrachtete Bein zu der Kör-
perhälfte des Patienten, die das vor- oder nachzubehan-
delnde Hüftgelenk umfasst. Der Einfachheit halber wird
nachfolgend auch von dem zu behandelnden Bein ge-
sprochen. Damit soll der Zusammenhang zwischen dem
Bein und dem zu behandelnden Hüftgelenk mit verstan-
den sein. Das zu behandelnde Bein des Patienten zeigt
im Wesentlichen in distale Richtung. Die relative Bewe-
gung der beiden Auflageelemente zueinander ermöglicht
es, gezielt das oder die Beine des Patienten relativ zu
seinem Körper zu bewegen oder aber den Körper des
Patienten relativ zu seinen Beinen zu bewegen. Dabei
können das erste und/oder das zweite Auflageelemente
ein oder mehrere Teile umfassen, also mehrteilig aufge-
baut sein. Dabei können jeweils wenigstens eines der
Teile des ersten und/oder wenigstens eines der Teile des
zweiten Auflageelementes bewegbar sein. Dabei kann
eine Bewegung erreicht werden, die im Wesentlichen in
der ersten Ebene oder in der zweiten Ebene erfolgen
kann. Dadurch kann ein Hin- und Herbewegen zwischen
einer ersten vordefinierten Position und einer zweiten
vordefinierten Position gewährleistet werden. Die Posi-
tionen können veränderbar sein, beispielsweise kann ein
Bein allmählich weiter von der Körpermitte nach außen
bewegt werden. Im Rahmen einer Behandlung können
auch beide Auflagelemente bewegt werden, wodurch ei-
ne große Flexibilität erzielt werden kann.
[0006] In dem System kann/können das erste
und/oder das zweite Auflageelement jeweils wenigstens
einen Auflagepunkt und eine Auflage umfassen; wobei
das Bein des Patienten oder der Körper des Patienten
auf der Auflage auflegbar und fixierbar sein kann; wobei
die Auflage den Auflagepunkt berühren kann und gegen-
über dem Auflagepunkt in einer translatorischen
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und/oder rotatorischen Bewegung in der ersten bezie-
hungsweise in der zweiten Ebene bewegbar sein kann;
wobei der mindestens eine erste Antrieb ausgebildet sein
kann, die Auflage gegenüber dem Auflagepunkt von der
ersten Position in die zweite Position und wieder zurück
zu bewegen.
[0007] In dem System kann der Auflagepunkt ein Dreh-
punkt sein, um den die Auflage drehbar sein kann.
[0008] Beispielsweise kann der Patient auf einem ro-
tierbaren Stuhl sitzen, der um den Drehpunkt drehbar ist.
[0009] In dem System kann/können das erste
und/oder das zweite Auflageelement eine Auflagefläche
umfassen und die Auflage kann Gleitmittel oder Rollmittel
umfassen, mit denen die Auflage auf der Auflagefläche
gleitend oder rollend bewegbar sein kann.
[0010] Die Auflage kann zusätzlich an ihrer Unterseite
beispielsweise mit einer gleitfähigen Schicht oder Folie
oder Platte als Gleitmittel oder Rollen als Rollmittel ver-
sehen sein. Damit kann die Reibung, beispielsweise
Haftreibung, Gleitreibung oder Rollreibung, der Auflage
gegenüber der Auflagefläche verringert werden, so dass
die Auflage sich auf der Auflagefläche einfacher bewe-
gen lässt. Damit geht möglichst wenig Bewegungsener-
gie durch Reibung auf der Auflagefläche verloren.
[0011] Das System kann weiterhin umfassen: mindes-
tens einen zweiten Antrieb zum Bewegen von wenigs-
tens eines Teils des ersten oder von wenigstens eines
Teils des zweiten Auflageelementes relativ zum zweiten
beziehungsweise relativ zum ersten Auflageelement von
einer dritten Position in eine vierte Position und wieder
zurück, wobei sowohl die dritte als auch die vierte Posi-
tion in der ersten Ebene beziehungsweise in der zweiten
Ebene liegen.
[0012] Es können somit zwei Bewegungen erfolgen,
und zwar zum einen mit Hilfe des ersten Auflageelemen-
tes von der ersten in die zweite Position und gegebenen-
falls wieder zurück, zum anderen mit Hilfe des zweiten
Auflageelementes von der dritten in die vierte Position
und gegebenenfalls wieder zurück. Jede der beiden Be-
wegungen kann unabhängig von der anderen erfolgen.
Eine oder beide Bewegungen können gegebenenfalls
gezielt angehalten werden. Wird eine der beiden Bewe-
gungen angehalten, kann die andere Bewegung weiter-
hin erfolgen.
[0013] In dem System kann/können das erste
und/oder das zweite Auflageelement ein Fixierelement
umfassen, das ausgebildet ist, das Bein des Patienten
auf dem ersten beziehungsweise auf dem zweiten Auf-
lageelement zu fixieren.
[0014] Durch das Fixieren mit einem Fixierelement
kann vermieden werden, dass das zu behandelnde Bein
des Patienten wegrutscht oder abrutscht.
[0015] In dem System kann der zweite Antrieb dass
erste oder das zweite Auflageelement relativ zum zwei-
ten beziehungsweise relativ zum ersten Auflageelement
derart bewegen, dass die Bewegung zwischen der dritten
und der vierten Position im Wesentlichen in Richtung der
Längsachse des Beines oder in Richtung der Längsach-

se des Oberkörpers des Patienten erfolgt.
[0016] Die Bewegung des ersten Auflageelementes
relativ zum zweiten Auflageelement kann typischerweise
so geschehen, dass das zu behandelnde Bein vorsichtig
vom Körper des Patienten weg bewegt wird. Dabei kann
eine Extensionskraft / Zugkraft aufgebaut werden. Dabei
können das erste und/oder das zweite Auflagelement ar-
retierbar sein, damit eine einmal gefundene Position mit
einer entsprechenden Extensionskraft gehalten werden
kann. Die Extensionskraft/Zugkraft wirkt typischerweise
entlang des Beines, also in Richtung der Beinachse des
Patienten derart, dass das zu behandelnde Hüftgelenk
des Patienten entlastet werden kann.
[0017] In dem System kann der erste Antrieb ausge-
bildet sein, die Bewegungsbahn und/oder die Amplitude
und/oder die Geschwindigkeit der Bewegung und/oder
die Beschleunigung des ersten beziehungsweise des
zweiten Auflageelementes zu steuern.
[0018] In dem System kann der zweite Antrieb ausge-
bildet sein, die Bewegungsbahn und/oder die Amplitude
und/oder die Geschwindigkeit der Bewegung und/oder
die Beschleunigung des ersten beziehungsweise des
zweiten Auflageelementes zu steuern.
[0019] Durch Vorwahl der Parameter der Bewegungen
kann eine rotatorische oder translatorische Bewegung in
der jeweiligen Ebene kontrolliert werden. Die Kontrolle
kann im Hinblick auf die Auslenkung des Beines von der
Körpermitte nach außen, sowie im Hinblick auf die Ge-
schwindigkeit der Auslenkung und der Wiederholung der
Bewegung geschehen. Es versteht sich, dass während
dieser Bewegung die Extensionskraft und damit die Stre-
ckung des Beines aufrechterhalten werden kann. Der
erste und/oder der zweite Antrieb können jeweils eine
Steuereinheit, etwa einen Computer umfassen. Es kann
aber ebenso eine zentrale Steuereinheit im System vor-
handen sein. Ebenso ist es möglich, eine externe Steu-
ereinheit dem System zuzuschalten. Es können ein oder
mehrere der folgenden Bewegungsparameter gesteuert
und kontrolliert werden, und zwar für einen oder beide
Antriebe: Bewegungsweg, Bewegungsgeschwindigkeit,
Änderung der Bewegungsgeschwindigkeit, Amplitu-
de/Auslenkung der Bewegung in der jeweiligen Ebene,
vordefinierte Kräfte sowie Dauer der Bewegung. Dabei
können Änderungen eines oder mehrerer dieser Bewe-
gungsparameter jeweils intervallweise durchgeführt wer-
den, also für einen vordefinierten Zeitraum entsprechend
einer vordefinierten Anzahl von Bewegungen. Dadurch
kann eine große Variabilität und Anpassungsfähigkeit
des Systems hinsichtlich der spezifischen Bedingungen
für den Nutzer/Patienten erzielt werden. Das System
lässt sich somit auch zu verschiedenen Zeiten und Pha-
sen einsetzen, etwa bei frühen Phasen der Behandlung
oder auch bei schon fortgeschrittenen Phasen der Be-
handlung. Somit kann das System zur Prophylaxe
und/oder zur prä- und/oder zur postoperativen Behand-
lung eingesetzt werden.
[0020] In dem System kann / können erste Antrieb und/
oder der zweite Antrieb einen manuellen und/oder einen
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elektromechanischen Antrieb und/oder einen Antrieb
mittels Krafterzeugung durch Federvorspannung,
und/oder pneumatischer und/oder hydraulischer Krafter-
zeugung und/oder durch Krafterzeugung durch Eigen-
gewicht und/oder durch Gewichte umfassen.
[0021] Durch die verschiedenen Arten des Antriebs für
den ersten und/oder den zweiten Antrieb kann in einfa-
cher und effektiver Weise eine gewünschte Extensions-
kraft voreingestellt und aufgebracht werden. Die vorein-
gestellte Extensionskraft oder Zugkraft kann somit prak-
tisch konstant gehalten werden oder während des Be-
triebs gezielt variiert werden. Eine geeignete Antriebsart
für den ersten und/oder den zweiten Antrieb kann aus-
gewählt werden.
[0022] In dem System kann/können das erste
und/oder das zweite Auflageelement wenigstens ein
Führungsmittel umfassen, wobei die Auflage entlang des
Führungsmittels bewegbar sein kann.
[0023] Entlang eines Führungsmittels, beispielsweise
einer Führungsschiene oder einer Führungsstange oder
einer Führungsnut kann die Auflage kontrolliert bewegt,
also geführt werden. Beispielsweise kann die Auflage
einen Schlitten umfassen, der entlang der Führungs-
schiene bewegbar ist.
[0024] In dem System kann/können der erste oder der
zweite Antrieb an oder auf der Auflage vorgesehen sein,
derart, dass sich der erste oder der zweite Antrieb mit
der Auflage mit bewegen kann/können.
[0025] In dem System kann/können der erste oder der
zweite Antrieb die Auflage über ein Kraftübertragungs-
mittel, beispielsweise einen Antriebsriemen oder eine
Kette bewegen.
[0026] In dem System kann/können das erste
und/oder das zweite Auflagelement ein erstes Führungs-
mittel und ein zweites Führungsmittel umfassen, wobei
die Auflage entlang des ersten Führungsmittels und ent-
lang des zweiten Führungsmittels in der ersten bezie-
hungsweise in der zweiten Ebene bewegbar ist und die
Bewegung der Auflage entlang des ersten Führungsmit-
tel im Wesentlichen senkrecht zur Bewegung entlang des
zweiten Führungsmittels erfolgt; wobei der erste Antrieb
ausgebildet ist, die Auflage entlang des ersten Führungs-
mittels zu bewegen, und ferner mit einem dritten Antrieb,
der ausgebildet ist, die Auflage entlang des zweiten Füh-
rungsmittels zu bewegen.
[0027] Durch das erste und das zweite Führungsmittel,
die senkrecht zueinander vorgesehen sind, kann die Auf-
lage an gewünschte, vorgegebene Koordinaten gefah-
ren werden, insbesondere kartesische Koordinaten (x,y)
bewegt werden. Die Bewegungen in x-Richtung bezie-
hungsweise y-Richtung können somit entkoppelt wer-
den. Mittels der Antriebe kann die Bewegung automa-
tisch geschehen. Der dritte Antrieb kann in Art und Aus-
bildung dem ersten Antrieb beziehungsweise dem zwei-
ten Antrieb entsprechen.
[0028] Das System kann ferner wenigstens eine Steu-
ereinheit umfassen, die ausgebildet sein kann, den min-
destens einen ersten Antrieb und/oder den mindestens

einen zweiten Antrieb und/oder den dritten Antrieb zu
steuern und die ausgebildet sein kann, die bei der Be-
wegung des ersten und/oder des zweiten Auflageele-
mentes auftretenden Kräfte zu überwachen und bei
Überschreiten von vordefinierten Toleranzen und/oder
vordefinierten Maximalwerten der Kräfte die Bewegung
abzuschalten und die Kräfte zu relaxieren; und das Sys-
tem kann ferner eine Notabschaltung umfassen, die auf
Intervention des Patienten oder eines Betreuers die Kräf-
te relaxieren kann.
[0029] Bei einem passiven System, das von außen ei-
ne Bewegung mit einem Patienten, hier mit dem Bein
des Patienten beziehungsweise mit dem Körper des Pa-
tienten, durchführt, sind Sicherheitsmaßnahmen wichtig,
so dass keine Überbelastungen oder unkontrollierte Be-
lastungen des Patienten auftreten können. Eine Sicher-
heitsabschaltung kann entweder separat ausgeführt sein
und beispielsweise unabhängig von der Steuereinheit
sein oder in die Steuereinheit integriert sein. Beispiels-
weise kann die Sicherheitsabschaltung die rotatorische
oder translatorische Bewegung augenblicklich abschal-
ten, wenn vordefinierte Maximalwerte an Geschwindig-
keit, Amplitude, Kräften, Extensionskraft oder Frequenz
überschritten werden. Ebenso kann eine Abschaltung er-
folgen, wenn Abweichungen gegenüber den voreinge-
stellten Parametern, also Schwankungen, größer wer-
den als es vordefinierte Toleranzen erlauben. Die Ab-
schaltung kann auch durch den Patienten selbst ausge-
löst werden, wenn der Patient sich bei der Behandlung
nicht wohl fühlt. Die Kräfte können bei einer Sicherheits-
abschaltung relaxiert oder ganz abgeschaltet werden So
kann die passive Belastung für den Patienten schnell
praktisch auf null herunter gefahren werden und die Be-
handlung kann gegebenenfalls fortgesetzt werden, so-
bald die Parameter des Systems oder des Patientenbe-
darfs überprüft worden sind oder der Patient mit der Be-
handlung fortfahren möchte. In dem System können die
Steuereinheit und/oder die Sicherheitsabschaltung elek-
tromechanisch vorgesehen sein und/oder einen Compu-
ter umfassen.
[0030] In dem System kann das erste Auflageelement
eine Liege sein und die Auflage des zweiten Auflagee-
lementes auf der Liege bewegbar sein, wobei die Liege
und das zweite Auflageelement eine Einheit bilden.
[0031] Weitere Merkmale und beispielhafte Ausfüh-
rungsformen der vorliegenden Erfindung werden nach-
folgend anhand der Figuren näher erläutert. Es versteht
sich, dass die Ausführungsformen nicht den Bereich der
vorliegenden Erfindung erschöpfen. Es versteht sich wei-
terhin, dass einige oder sämtliche der im Weiteren be-
schriebenen Merkmale auch auf andere Weise mitein-
ander kombiniert werden können. Es zeigen:

Kurzbeschreibung der Figuren

[0032]

Figur 1: Skizze einer ersten Ausführungsform ei-
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nes Systems zur Vor- und Nachsorge von
Hüftgelenkpatienten.

Figur 2A: Skizze einer weiteren Ausführungsform ei-
nes Systems zur Vor- und Nachsorge von
Hüftgelenkpatienten..

Figur 2B Detailansicht des Systems aus Figur 2A.

Figur 3: Skizze des Systems der ersten Ausfüh-
rungsform gemäß Figur 1 mit verschiede-
nen Bewegungsrichtungen.

Figur 4: Skizze des Systems der zweiten Ausfüh-
rungsform gemäß Figur 2 mit verschiede-
nen Bewegungsrichtungen.

Figur 5: Eine weitere Weiterbildung des Systems
der ersten Ausführungsform gemäß Figu-
ren 1 und 3.

Figur 6: Skizze einer weiteren Ausführungsform
des Systems zur Vor- und Nachsorge von
Hüftgelenkpatienten.

Figur 7A: Skizze einer weiteren Weiterbildung des
Systems gemäß Figuren 1 und 3.

Figur 7B: Detailansicht des Systems aus Figur 7A.

Figur 8A: Skizze einer weiteren Weiterbildung des
Systems gemäß Figuren 1 und 3.

Figur 8B: Detailansicht des Systems aus Figur 8A.

Figur 9: Skizze einer weiteren Weiterbildung des
Systems aus Figur 8A.

Figur 10A: Skizze einer weiteren Weiterbildung des
Systems gemäß Figuren 1 und 3.

Figur 10B: Detailansicht des Systems aus Figur 10A.

Figur 11A Skizze einer weiteren Weiterbildung des
Systems gemäß Figuren 1 und 3.

Figur 11B Detailansicht des Systems aus Figur 11A.

Detaillierte Beschreibung

[0033] Die Figur 1 zeigt eine erste Ausführungsform
eines Systems zur Vor- und Nachsorge von Hüftgelenk-
patienten. Ein Patient P liegt auf einem ersten Auflage-
element 11. Das Auflageelement 11 kann als Liege oder
Bett ausgebildet sein. Ein Bein B des Patienten P liegt
auf einem weiteren, zweiten Auflageelement 13. In die-
sem Beispiel ist das rechte Bein B des Patienten P ge-
zeigt. Es versteht sich, dass für alle gezeigten Ausfüh-

rungsbeispiele ebenso das linke Bein des Patienten P
hätte betrachtet werden können. Für das ausgewählte
rechte Bein B ist die zu behandelnde Hüfte des Patienten
die rechte Hüfte. Entsprechend wäre es für das linke Bein
die linke Hüfte.
[0034] Das zweite Auflageelement 13 kann, wie in Fi-
gur 1 angedeutet, so geformt sein, dass es das Bein B
des Patienten aufnehmen kann und das Bein B sowohl
hinreichend fest auf dem oder in dem zweiten Auflage-
element 13 ruhen kann als auch eine möglichst bequeme
Lagerung für den Patienten P ermöglichen kann.
[0035] Das zweite Auflageelement 13 ist auf dem ers-
ten Auflageelement 11 bewegbar vorgesehen. Dazu liegt
das zweite Auflageelement 13 praktisch auf dem ersten
Auflageelement 11. Die Oberfläche des ersten Auflage-
elementes 11 kann für eine Bewegung des Auflageele-
mentes 13 präpariert sein, so dass das zweite Auflage-
element 13 auf der Oberfläche des ersten Auflageele-
mentes 11 gleiten oder rollen kann.
[0036] Das zweite Auflageelement 13 kann, wie durch
Pfeile 15 angedeutet, mit dem auf ihm aufliegenden Bein
B im Wesentlichen in der Ebene der Oberfläche des ers-
ten Auflageelementes 11 bewegt werden. Insbesondere
kann es von einer ersten Position in eine zweite Position
und wieder zurück bewegt werden. Die erste und zweite
Position können jeweils vordefinierte Positionen sein.
Die Positionen können während der Behandlung jedoch
verändert werden. Die Bewegung des zweiten Auflage-
elementes 13, auf dem das Bein B aufliegt, kann typi-
scherweise vorsichtig von der Körpermitte nach außen
geschehen. Dadurch kann das Bein B und damit das
entsprechende Hüftgelenk des Patienten im Rahmen ei-
ner Therapie bewegt werden.
[0037] Das zweite Auflageelement 13 kann mittels ei-
nes Antriebs bewegt werden (nicht in Figur 1 gezeigt).
[0038] Die Figur 2A zeigt eine weitere Ausführungs-
form eines Systems zur Vor- und Nachsorge von Hüft-
gelenkpatienten.
[0039] In Figur 2B ist eine Detailansicht aus der Figur
2A gezeigt. Die Auflage 21A ist an einem Auflagepunkt
21C auf der Auflagestütze 21 B aufgesetzt und kann um
den Auflagepunkt 21C rotatorisch bewegt werden.
[0040] In der Figur 2A liegt der Patient P nicht auf einer
Liege, sondern er liegt oder sitzt auf bzw. in einem Auf-
lageelement 21. Das Auflageelement 21 hat in der Figur
2A die Form eines Stuhls, etwa eines Behandlungs-
stuhls. Der Behandlungsstuhl 21 umfasst eine Auflage
21A und einen Auflagepunkt 21C und/oder eine Aufla-
gestütze 21 B. Beispielsweise berührt die Auflage 21A
den Auflagepunkt 21C an der Spitze der Auflagestütze
21 B. Die Auflagestütze 21 B kann säulenartig oder ke-
gelstumpfartig ausgebildet sein. Das Bein B des Patien-
ten P liegt in dem in Figur 2A gezeigten Beispiel auf einem
Auflageelement 23 auf. Das Auflageelement 23 kann in
seiner Höhe verstellbar sein. Ebenso kann die Distanz
zwischen dem Auflageelement 23 und dem Behand-
lungsstuhl 21 einstellbar sein. Somit kann das System
optimal in Höhe und Länge auf die erforderliche Größe
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des zu behandelnde Bein eingestellt werden. Die Auflage
21A ist in dem gezeigten Beispiel gegenüber dem Auf-
lagepunkt 21C der Auflagestütze 21 B in einer rotatori-
schen Bewegung bewegbar. Beispielsweise ist der Auf-
lagepunkt 21C ein Drehpunkt, um den die Auflage 21A
drehbar ist. Die Bewegung der Auflage 21A gegenüber
dem Auflagepunkt 21C der Auflagestütze 21 B ist durch
die Pfeile 25 angedeutet. Dabei kann die Bewegung er-
neut von einer ersten Position in eine zweite Position und
wieder zurück geschehen. Dabei können die erste und
die zweite Position jeweils vordefinierte Positionen sein.
Die Drehbewegung der Auflage 21A gegenüber dem Auf-
lagepunkt 21C der Auflagestütze 21 B kann durch einen
Antrieb geschehen. Der Antrieb kann in der Stütze 21 B
vorgesehen sein.
[0041] In Figur 3 ist eine weitere Weiterbildung eines
Systems 30 zur Vor- und Nachsorge von Hüftgelenkpa-
tienten gezeigt. Die Figur 3 basiert auf der in der Figur 1
gezeigten Ausführungsform. Ein Patient P liegt auf einem
ersten Auflageelement 31, das beispielsweise eine Liege
umfassen kann. Das Bein B des Patienten P liegt auf
einem Auflageelement 33 auf. Mit dem Bezugszeichen
35 sind Pfeile bezeichnet, die eine Bewegung des Auf-
lageelementes 33 in der Ebene der Oberfläche des ers-
ten Auflageelements 31 andeuten. Zusätzlich ist in Figur
3 ein Pfeil 37 gezeigt. Durch eine Bewegung des Ele-
mentes 33 in die angedeutete Pfeilrichtung des Pfeils 37
kann eine Extensionskraft/Zugkraft auf das Bein aufge-
baut werden. Die Extensionskraft wirkt typischerweise
entlang des Beines in Richtung der Beinachse des Pati-
enten P. Durch den Zug auf das Bein B kann das zu
behandelnde Hüftgelenk des Patienten P entlastet wer-
den. Typischerweise ist die aufzubringende Kraft eine
statische Kraft. Das heißt, diese Kraft wird typischerwei-
se gehalten, während eine Bewegung des Auflageele-
ments 33 in der Richtung, wie durch die Pfeile 35 ange-
deutet, ausgeführt wird.
[0042] In Figur 4 ist eine weitere Weiterbildung der
Ausführungsform gemäß den Figuren 2A und 2B mit ver-
schiedenen Bewegungsrichtungen gezeigt. Ähnlich wie
in der Figur 2A sitzt oder liegt der Patient P auf einem
Behandlungsstuhl 41, der dem Behandlungsstuhl 21 aus
den Figuren 2A und 2B entsprechen kann. Der Patient
P liegt auf einer Auflage 41A, die einen Auflagepunkt
einer Auflagestütze 41 B berührt. Dabei kann die Stütze
41 B der Stütze 21 B aus Figur 2 entsprechen. Der Auf-
lagepunkt (in Figur 4 nicht gezeigt) kann dem Auflage-
punkt aus Figur 2B entsprechen. Das Bein B des Pati-
enten P ist auf einem Auflageelement 43 aufgelegt. Der
Behandlungsstuhl 41 ist gegenüber dem Auflagepunkt
der Auflagestütze 41 B drehbar. Die Drehbewegung ist
durch die Pfeile 45 angedeutet. Zusätzlich ist durch den
Pfeil 47 eine Bewegung des Auflageelements 43 ange-
deutet. Die Bewegung des Auflageelementes 43 in Rich-
tung des Pfeils 47 erfolgt typischerweise entlang der
Beinachse des Patienten P vom Körper des Patienten P
weg. Ähnlich wie in Figur 3 kann somit eine Extensions-
kraft auf das Bein B des Patienten P aufgebracht werden.

Dabei kann das Bein B auf dem Auflageelement 43 ge-
eignet fixiert werden, beispielsweise mit Hilfe einer
Fußmanschette oder einer Fußfessel. Ähnlich wie in Fi-
gur 3 kann die Extensionskraft, die durch den Pfeil 47
angedeutet wird, gehalten werden, während die Bewe-
gung des Behandlungsstuhls, die durch die Pfeile 45 an-
gedeutet ist, ausgeführt werden kann. Somit kann erneut
das zu behandelnde Hüftgelenk des Patienten durch die
aufgebrachte Extensionskraft entlastet werden, während
die Bewegung entsprechend der Pfeile 45 ausgeführt
wird.
[0043] In Figur 5 ist eine weitere Weiterbildung des
Systems der ersten Ausführungsform gemäß Figuren 1
und 3 gezeigt. In Figur 5 ist ein System 50 zur Vor- und
Nachbehandlung von Hüftgelenkpatienten gezeigt. Ähn-
lich wie in den Figuren 1 und 3 liegt der Patient P auf
einem Auflageelement 51. Das Bein B des Patienten P
liegt auf einem weiteren Auflageelement 53 auf. Dieses
Auflageelement ist in Figur 5 aber beispielsweise separat
abgestützt (hier nicht gezeigt). Eine Stütze kann bei-
spielsweise wie in den Figuren 2 oder 4 vorgesehen sein.
Eine Bewegung des weiteren Auflageelementes 53 ist
durch die Pfeile 55 angedeutet. Dabei handelt es sich
erneut um eine Bewegung des Beines B des Patienten
P in der Ebene des Elementes 51. Das Element 51 ist in
Figur 5 praktisch horizontal in zwei Teile geteilt. Das Ele-
ment 51 umfasst einen oberen Teil 51A und einen unte-
ren Teil 51B. Der Patient liegt auf der Oberfläche des
oberen Teils 51A auf. Der obere Teil 51A ist gegenüber
dem unteren Teil 51 B bewegbar. Dazu sind in Figur 5
mehrere Gleit- oder Rollelemente 51C angedeutet. Die-
se Elemente können beispielsweise als Kugeln oder als
Räder oder als Stäbe ausgebildet sein. Wie durch den
Pfeil 57 angedeutet, kann die Oberfläche 51A gegenüber
dem unteren Teil des Elements 51 des mit dem Bezugs-
zeichen 51 B bezeichnet ist, im Wesentlichen horizontal
bewegt werden. Die Bewegung kann im Wesentlichen in
Richtung der Längsachse des Oberkörpers des Patien-
ten erfolgen. Dabei wird zumindest der obere Teil 51A
des Auflageelements 51 in Pfeilrichtung des Pfeils 57
von dem Auflageelement 53 weg bewegt. Auf dem Auf-
lageelement 53 liegt das Bein B des Patienten P auf und
ist typischerweise dort fixiert. Somit kann durch die Be-
wegung des oberen Teils 51A eine Zugkraft auf das zu
behandelnde Bein und somit auf das zu behandelnde
Hüftgelenk aufgebracht werden. Mit Hilfe der Zug-
kraft/Extensionskraft kann das Hüftgelenk des Patienten
P entlastet werden. Währenddessen kann das Auflage-
lement 53 unabhängig von der Bewegung des oberen
Teils 51A des Auflageelements 51 bewegt werden, wie
durch die Pfeile 55 angedeutet. Somit ist die mit Hilfe des
Auflageelementes 53 ausgeführte Bewegung des Beins
B im Wesentlichen unabhängig von der mit Hilfe des Auf-
lageelementes 51 auf das Bein B aufgebrachten Zug-
kraft.
[0044] Die Figur 6 zeigt eine weitere Ausführungsform
eines Systems 60 zur Vor- und Nachsorge von Hüftge-
lenkpatienten. In dem in Figur 6 gezeigten Beispiel sitzt
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der Patient in einer aufrechten Position auf dem Element
61. Die Beine des Patienten zeigen im Wesentlichen
nach unten. Der Patient nimmt praktisch eine stehende
Haltung ein. Zusätzlich kann sich der Patient mit dem
nicht zu behandelnden Bein auf einem Sockelelement
61A abstützen. In der Figur 6 wird das zu behandelnde
Bein B von einem Auflageelement 63 aufgenommen.
Das Auflageelement 63 kann entsprechend den Pfeilen
65 von der Körpermitte des Patienten nach außen be-
wegt werden. Dazu kann ein Antrieb 68 verwendet wer-
den, der eine Drehbewegung um einen Drehpunkt 68P
ermöglichen kann. Zusätzlich sind in Figur 6 an der Au-
ßenseite des Elementes 63 Gewichte 69 gezeigt. Die
Gewichte 69 können durch ihr Eigengewicht eine Zug-
kraft auf das zu behandelnde Bein B des Patienten aus-
üben. Dazu wird typischerweise das Bein B in dem Auf-
lageelement 63 geeignet fixiert. Die Zugkraft kann, wie
durch den Pfeil 67 angedeutet, im Wesentlichen entlang
der Beinachse des Patienten wirken. Die Zugkraft, die
durch den Pfeil 67 angedeutet wird, wirkt im Wesentli-
chen unabhängig von der Bewegung des Auflageele-
ments 63, die durch die Pfeile 65 angedeutet ist. Es ver-
steht sich erneut, dass die Zugkraft im Wesentlichen eine
statische Kraft ist und gehalten wird, während die Bewe-
gung, die im Wesentlichen senkrecht dazu erfolgt, des
Elements 63 ausgeführt werden kann.
[0045] In Figur 7A ist eine weitere Weiterbildung des
Systems gemäß den Figuren 1 und 3 gezeigt. In Figur
7A ist ein System 70 zur Vor- und Nachsorge von Hüft-
gelenkspatienten gezeigt. Ein Patient P liegt auf einem
ersten Auflageelement 71. Das Bein B, das im Zuge der
Behandlung behandelt werden soll, liegt auf einem wei-
teren Auflageelement 73. Das Auflageelement 73 um-
fasst eine Auflage 73A, sowie eine Auflagefläche 73B.
In Figur 7A ist die Auflagefläche 73B als auf dem Aufla-
geelement 71 aufgelegt dargestellt. Jedoch kann die Auf-
lagefläche 73B ebenso eine Tischfläche darstellen, wie
beispielhaft in den Figuren 8A, 9, 10A und 11A gezeigt
ist. Auf der Auflagefläche 73B ist ein Führungsmittel 79
gezeigt. Das Führungsmittel 79 weist eine Zähnung auf,
so dass es als Zahnstange für einen Antrieb verwendet
werden kann. Das Bein B des Patienten P liegt auf einer
Auflage 73A auf. Die Auflage 73A kann wiederum geeig-
net an die Form des Beins B des Patienten angeformt
sein. An der Auflage 73A ist ein Antrieb 78 vorgesehen.
Der Antrieb 78 umfasst beispielsweise ein Zahnrad 78A.
Das Zahnrad 78A des Antriebs 78 ist derart ausgebildet,
dass es in die Zahnstange 79A des Führungsmittels 79
eingreifen kann. Die Auflage 73A ist auf der Auflageflä-
che 73B beweglich vorgesehen. Somit kann durch den
Antrieb 78 das Zahnrad 78A in die Zahnstange 79A ein-
greifen und die Auflage 73A in der Ebene der Auflage-
fläche 73B bewegen. Figur 7A zeigt ferner ein Halteele-
ment 76 mit einem im Halteelement bewegbaren Ele-
ment 76A. Diese Elemente werden in Figur 7B noch wei-
ter erläutert.
[0046] In Figur 7B ist eine Detailansicht der Ausfüh-
rungsform des Systems 70 aus Figur 7A gezeigt. Das

Bein B des Patienten P liegt auf der Auflage 73A auf. Der
Antrieb 78 kann mittels des Zahnrads 78A die Auflage
73 entlang des Führungsmittels 79 bewegen. Dazu greift
das Zahnrad 78A des Antriebs in die Zahnstange 79A
ein. Dabei kann der Antrieb ein manueller oder ein elek-
tromechanischer Antrieb sein.
[0047] Das Element 76 umfasst eine Fußmanschette
76F und beispielsweise eine Haltestange 76A. In Diese
Haltestange ist beispielsweise derart ausgebildet, dass
die Fußmanschette an der Haltestange 76A befestigt
werden kann. Beispielsweise kann sie über die Haltes-
tange gehängt werden. Die Haltestange 76A kann ge-
genüber der kolbenartig in ein in einem Zylinder 76B ein-
geführt werden. Das Element 76 kann ferner einen An-
trieb umfassen. Damit kann die Haltestange 76A hydrau-
lisch oder pneumatisch bewegt werden. Durch das Auf-
bringen einer hydraulisch oder pneumatisch erzeugten
Kraft kann eine Zugkraft über die Haltestange 76A auf
das Bein B übertragen werden, sofern das Bein B mit der
Fußmanschette 76F an der Haltestange 76A fixiert ist.
Es ist ebenso möglich, eine Extensionskraft mit Gewich-
ten oder Eigengewichten zu erzeugen, wie in Figur 6 nä-
her erläutert.
[0048] In Figur 8A ist eine weitere Weiterbildung des
Systems gemäß den Figuren 1 und 3 skizziert. In dem
System 90 zur Vor- und Nachbehandlung von Hüftge-
lenkpatienten, wie in Figur 8A gezeigt, ist eine Variante
des Antriebs aus den Figuren 7A und 7B dargestellt. Der
gezeigte Aufbau zeigt im Wesentlichen dem in Figur 7A
gezeigten Aufbau. Der Patient P liegt auf einem Aufla-
geelement 91. Das zu behandelnde Bein B liegt auf ei-
nem weiteren Auflageelement 93. Das Auflageelement
93 ist beispielsweise tischartig ausgebildet mit Tischbei-
nen mit Rollen 93L. Eine Auflage 93A ist auf einer Auf-
lagefläche 93B des Auflageelements 93 beweglich vor-
gesehen. Ein Führungsmittel 99 ist ähnlich den Füh-
rungsmitteln 79 in Fig. 7A und 7B bogenförmig ausge-
bildet. Ein Antrieb 98 ist an der Auflage 93A vorgesehen
und wird wie in Figur 7A und 7B mit der Auflage 93A
mitbewegt. Ein Halteelement 96 mit einer Haltestange
96A entspricht dem Halteelement 76 und dem Element
76A aus Figur 7A.
[0049] In Figur 8B wird deutlich, dass im Unterschied
zu der Ausbildung in Figur 7A und 7B in diesem Beispiel
der Antrieb 98 ein Zahnrad 98A besitzt, das einen Zahn-
riemen 99A antreibt. Der Zahnriemen 99A ist mit dem
Führungsmittel 99 verbunden. Er läuft über ein oder meh-
rere Umlenkrollen 93C um. Durch Antreiben des Zahn-
rads 98A wird die Antriebskraft des Antriebs 98 auf den
Zahnriemen und damit auf das Führungsmittel 99 über-
tragen. Somit wird die Auflage 93A in der Ebene der
Oberfläche des Tisches 93B bewegt. Erneut kann eine
Zugkraft mittels des Halteelements 96 aufgebracht wer-
den. Dabei kann ein elektrischer, ein pneumatischer oder
ein hydraulischer Antrieb verwendet werden, wie in Figur
7A und 7B gezeigt. Ebenso ist es möglich, einen Antrieb
mit Federn oder Gewichten vorzusehen.
[0050] Die Figur 9 zeigt eine weitere Weiterbildung des
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Systems zur Vor- und Nachsorge von Hüftgelenkpatien-
ten gemäß Figur 8A. Gleiche Elemente sind in beiden
Figuren mit den gleichen Bezugszeichen bezeichnet. In
Figur 9 ist das System 90’ gezeigt. Das System 90’ ähnelt
dem System 90 aus Figur 8A. Die in Figur 8A gezeigte
Liege 91 ist in Figur 9 nicht gezeigt. Es versteht sich,
dass die Liege aus Figur 8A für ein System 90’ wie in
Figur 9 gezeigt, verwendet werden kann.
[0051] In dem System 90’ in Figur 9 ist ein Tisch 93’
gezeigt, der dem Tisch 93 aus Figur 90A ähnelt. Der
Tisch 93’ kann an eine Liege 91 oder an ein entsprechen-
des Auflageelement wie etwa ein Bett gestellt werden.
Insbesondere kann der Tisch über zumindest einen Teil
der Liege 91 geschoben werden, so dass sich eine Auf-
lageplatte 93B’ des Tisches oberhalb der Liegefläche der
Liege befindet. Der Tisch 93’ ist an seinen Beinen mit
Lenkrollen 93L versehen. Die Lenkrollen 93L sind um
360° rotierbar. Somit kann der Tisch 93’ beliebig an eine
Liege, ein Bett oder ein geeignetes Auflageelement he-
rangefahren und positioniert werden. Die Lenkrollen 93L
sind arretierbar. Somit kann der Tisch 93’ in einer be-
stimmten Position arretiert werden. Der Tisch 93’ kann
höhenverstellbar sein, um an die Höhe der Liege 93 aus
Figur 8A bzw. an die zusätzliche Höhe eines auf der Liege
93 liegenden Patienten angepasst zu werden.
[0052] Der Tisch 93’ in Figur 9 umfasst die Auflage-
platte 93B’. Die Auflageplatte 93B’ ist typischerweise auf
einem Gestell fixiert.. Auf der Auflageplatte 93B’ ist eine
Auflagefläche 93C’ gezeigt. Diese kann gegenüber der
Auflageplatte 93B’ fixiert sein. In Figur 9 ist die Auflage-
fläche 93C’ in ihrer Form ähnlich eines Ausschnitts aus
einem Kreisring. Auf der Auflagefläche 93C’ ist ein Füh-
rungsmittel 99 vorgesehen, das dem Führungsmittel 99
aus den Figuren 8A und 8B entspricht. Das Führungs-
mittel 99 ist in Figur 9 in Form einer Führungsschiene
ausgebildet.
[0053] Auf der Auflagefläche 93C’ ist eine Auflage 93A’
vorgesehen. Die Auflage 93A’ kann auf der Auflagefläche
93 entlang des Führungsmittels 99 in einer geführten Be-
wegung bewegt werden. Die Auflage 93A’ kann mit einer
Gleitrolle entlang des Führungsmittels gleiten oder rol-
len. Zusätzlich kann die Auflage 93A’ auf der Auflageflä-
che 93C’ gleiten oder rollen. Beispielsweise kann die Auf-
lagefläche 93C’ Gleitrollen an ihrer Unterseite besitzen,
mit denen sie die Auflagefläche 93C’ berührt. Ähnlich wie
in Figur 8A und Figur 8B ist in Figur 9 ein Antrieb 98
gezeigt. Der Antrieb 98 kann mittels eines Zahnriemens
die Auflage 93A’ bewegen, vgl. Figur 8B. In Figur 9 ist
der Antrieb an der Auflage 93A’ vorgesehen, so dass der
Antrieb 93A’ der Bewegung der Auflage 93A’ folgt. Bei-
spielsweise kann eine Bewegung der Auflage 93A’ ge-
genüber der Auflagefläche 93C’ stufenlos erfolgen.
[0054] Die Auflage 93A’ umfasst Führungen 93F’, die
eine Auflageplatte 93P1, 93P2 halten. Die Auflageplatte
93P1, 93P2 kann mehrteilig ausgeführt sein. Im gezeig-
ten Beispiel in Figur 9 umfasst die Auflageplatte eine
Knieauflage 93P2 und eine Fußauflage 93P1. Die Auf-
lageplatte 93P1, 93P2 kann senkrecht zum Führungs-

mittel 99 verschiebbar sein, um die Auflage an das Bein
B des Patienten P anpassen zu können.
[0055] Figur 9 zeigt ferner eine Haltestange 96A’ als
ein Fixiermittel. Daran kann eine Fußmanschette befes-
tigt werden, die am Fuß des Patienten angebracht wer-
den kann. Eine Steuer- und Kontrolleinheit (nicht ge-
zeigt), beispielsweise ein Computer oder Steuergerät,
kann die Bewegung des Antriebs 98 entsprechend einem
vorgegebenen Programm steuern, so dass die Bewe-
gung der Auflage 93A’ und damit des auf ihr liegenden
Beines des Patienten wiederholt ausführbar ist. Dabei
kann die Steuer- und Kontrolleinheit die Amplitude der
Bewegung der Auflage und/oder die Frequenz der Be-
wegung der Auflage 93A’ steuern und verändern, bei-
spielsweise gemäß einem vorgegebenen Behandlungs-
plan.
[0056] In den Figuren 10A und 10B ist eine weitere
Weiterbildung des Systems gemäß Figuren 1 und 3 dar-
gestellt. In diesen Figuren wird in einem System 80 zur
Vor- und Nachsorge von Hüftgelenkpatienten ein alter-
nativer Antrieb zu dem in den Figuren 7A und 7B darge-
stellten Antrieb gezeigt. Ähnlich wie in der vorangegan-
genen Ausführungsformen liegt der Patient P auf einem
ersten Auflageelement 81. Das zu behandelnde Bein B
liegt auf einem zweiten Auflageelement 83. Das zweite
Auflageelement 83 umfasst eine Auflagefläche 83B, die
Teil eines Tisches ist, der an das erste Auflageelement
81 heran gerollt werden kann. Der Tisch entspricht bei-
spielsweise dem Tisch wie in Figur 8A gezeigt. Der Tisch
umfasst Tischbeine mit Rollen 83L. Auf der Auflagefläche
83B ist eine Auflage 83A beweglich vorgesehen. Erneut
ist die Auflage 83A gegebenenfalls an eine Form eines
Beins angepasst. Ein Führungsmittel 89 ist in Form einer
Führungsstange vorgesehen. Diese Führungsstange 89
ist im Wesentlichen gerade ausgebildet. Sie ist im Ge-
gensatz zum Führungsmittel 79 aus Figur 7A und Figur
7B jedenfalls nicht bogenförmig ausgebildet. Ein Antrieb
88 ermöglicht eine Bewegung der Auflage 83A entlang
der Führungsstange 89. Die Führungsstange 89 führt die
Auflage 83A im Wesentlichen linear in der Ebene der
Auflagefläche 83B. Somit kann eine geeignete transla-
torische Bewegung zur Bewegung des Beines B des Pa-
tienten P vorgesehen sein. Der Antrieb wird in Figur 10B
näher erläutert.
[0057] Die in Figur 10B gezeigte Auflage 83A weist in
ihrem vorderen Teil eine Nut oder Langloch 83L auf. Ein
Führungskörper 89A ist an der Stange 89 vorgesehen.
Dieser Führungskörper 89A weist einen Zapfen 89B auf,
der in die Nut bzw. das Langloch 83L eingreift. Der An-
trieb 88 kann den Führungskörper 89 beispielsweise mit-
tels eines Gewindes antreiben. Dazu kann die Führungs-
stange 89 als Gewindestange ausgebildet sein. Durch
Bewegung der Gewindestange wird der Führungskör-
pers 89A entlang der Führungsstange 89 bewegt. Somit
wird durch Drehen der Gewindestange die Auflage 83A
mit dem aufliegenden Bein B ebenfalls bewegt. Der An-
trieb 88 ist dabei der Seite des Tisches stationär vorge-
sehen.
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[0058] In den Figuren 11A und 11B ist eine weitere
Weiterbildung des Systems gemäß Figuren 1 und 3 dar-
gestellt. Die Ausführungsform in den Figuren 11A und
11B ähnelt der Ausführungsform, die in den Figuren 10A
und 10B gezeigt ist. In den Figuren 11A und 11B wird
ein System 100 zur Vor- und Nachsorge von Hüftgelenk-
patienten gezeigt, welches einen alternativen Antrieb
aufweist im Vergleich zu den Antrieben, die den Figuren
7A, 7B, 8A, 8B, 9, 10A und 10B beispielhaft gezeigt sind.
Ähnlich wie in der vorangegangenen Ausführungsfor-
men liegt der Patient P auf einem ersten Auflageelement
101. Das zu behandelnde Bein B liegt auf einem zweiten
Auflageelement 103. Das zweite Auflageelement 103
umfasst eine Auflagefläche 103B, die Teil eines Tisches
ist. Der Tisch kann an das erste Auflageelement 101 he-
ran gerollt werden. Der Tisch entspricht beispielsweise
dem Tisch wie in Figur 10A gezeigt. Der Tisch umfasst
Tischbeine mit Rollen 103L. Auf der Auflagefläche 103B
ist eine Auflage 103A beweglich vorgesehen. Die Auflage
103A ist gegebenenfalls an eine Form eines Beins an-
gepasst. Ein Führungsmittel 109 ist in Form einer Füh-
rungsstange vorgesehen. Diese Führungsstange 109 ist
im Wesentlichen gerade ausgebildet. Eine weitere Füh-
rungsstange 111 ist im Wesentlichen parallel zur Füh-
rungsstange 109 vorgesehen. Die Führungsstangen 109
und 111 führen die Auflage 103A im Wesentlichen linear
in der Ebene der Auflagefläche 103B. Somit kann eine
geeignete translatorische Bewegung zur Bewegung des
Beines B des Patienten P vorgesehen sein. Ein Antrieb
108 ermöglicht eine Bewegung der Auflage 103A entlang
der Führungsstange 109 und 111. Die Auflage 103A ist
im vorliegenden Beispiel nicht direkt an den Führungs-
stange 109 und 111 vorgesehen, sondern ist auf einem
weiteren Führungsmittel 112 vorgesehen.
[0059] In Figur 11B wird ein Ausschnitt aus Figur 11A
gezeigt. Das Führungsmittel 112 umfasst beispielsweise
einen Rahmen 112R und eine Führungsstange 112S.
Die Führungsstange 112S ist im Wesentlichen senkrecht
zu den beiden Führungsstangen 109 und 111 vorgese-
hen. Die Führungsstangen 109 und 111 sind geeignet
mit dem Führungsmittel 112 verbunden. Beispielsweise
laufen sie Führungsstangen 109 und 111 durch den Rah-
men 112R hindurch. Die Auflage 103A ist geeignet mit
der Führungsstange 112S verbunden, so dass die Auf-
lage 103A mittels der Führungsstange 112S bewegbar
ist. Beispielsweise ist die Auflage 103A an wenigstens
einem Punkt 112F mit einem geeigneten Befestigungs-
mittel mit der Führungsstange 112S verbunden. Die Be-
wegung mittels der Führungsstange 112S ist durch den
Pfeil 110P in den Figuren 11A und 11B angedeutet. Wie-
derum ist die andere Bewegung (d.h. senkrecht zur ers-
ten Bewegung110P) mittels der Führungsstangen 109
und 111 durch den Pfeil 108P angedeutet. Dadurch sind
zwei Bewegungsrichtungen in der Ebene des zweiten
Auflageelementes 103 angedeutet. Die beiden Bewe-
gungsrichtungen stehen in dieser Ebene senkrecht zu-
einander. Die beiden Bewegungsrichtungen, die durch
die Pfeile 108P und 110P angedeutet sind, sind durch

den verwendeten Aufbau mit Hilfe der Führungsstangen
109 und 111 einerseits und der Führungsstange 112S
andererseits entkoppelt. Die Pfeile 108P und 110P kön-
nen beispielsweise mit x- und y-Koordinaten bezie-
hungsweise Koordinatenachsen identifiziert werden. So-
mit lassen sich beispielsweise innerhalb eines durch die
Führungsstangen 109 und 111 gegebenen Rechtecks
gezielt vorgewählt Koordinaten auf der Auflagefläche
103B anfahren. Man kann somit ein rechtwinkliges Ko-
ordinatenraster abtasten. Das Führungsmittel 112 kann
einen Antrieb 110 umfassen. Dabei kann die Führungs-
stange 112S durch den Antrieb 110 angetrieben werden.
Der Antrieb 110 kann ähnlich dem Antrieb 108 vorgese-
hen sein. Der Antrieb 110 wird bei Bewegung der Auflage
103A in Richtung des Pfeils 110P mittels der Führungs-
stange 112S nicht mit bewegt. Jedoch wird das Füh-
rungsmittel 112 bei Bewegung der der Auflage 103A mit-
tels der Führungsstangen 109 und 111 mit bewegt.
[0060] In Figur 11A ist ferner, ähnlich wie in den Figu-
ren 7A, 7B, 8A, 8B, 10A und 10B eine Fußmanschette
106F gezeigt. Die Fußmanschette kann an einer Halte-
stange (nicht gezeigt) geeignet befestigt werden. Bei-
spielsweise kann die Fußmanschette über die Haltestan-
ge gehängt werden. Ferner kann ein Antrieb vorgesehen
sein. Damit kann die Haltestange beispielsweise hydrau-
lisch oder pneumatisch bewegt werden. Die Bewegungs-
richtung wird durch den Pfeil 106P angedeutet. Somit
kann eine mittels des Antriebs eine Zugkraft auf das Bein
B übertragen werden, sofern das Bein B mit der
Fußmanschette 106F an der Haltestange fixiert ist. Es
ist ebenso möglich, eine Extensionskraft mit Gewichten
oder Eigengewichten zu erzeugen, wie in Figur 6 näher
erläutert.
[0061] Die in den Figuren 11A und 11B gezeigten An-
triebe 108 und 110 können mittels wenigstens einer Kon-
troll- und Steuereinheit, beispielsweise einem Computer,
gesteuert werden. Es versteht sich, dass eine derartige
Kontroll- und Steuereinheit mit allen gezeigten Ausfüh-
rungsformen kombinierbar ist. Die Kontroll- und Steuer-
einheit kann in allen gezeigten Ausführungsformen jeden
der Antriebe steuern. Dabei kann die Kontroll- und Steu-
ereinheit in das System integriert sein und beispielsweise
mit einem oder mehreren der Antriebe kombiniert aus-
geführt sein oder als eine separate Einheit, die über Si-
gnalleitungen oder drahtlos mit den Antrieben kommu-
niziert. Dabei ist es ebenso möglich, einen externen
Computer, beispielsweise ein Laptop, Tablet-PC oder
ein geeignetes Smartphone zur Steuerung zu verwen-
den.
[0062] Es versteht sich, dass die Kontroll- und Steuer-
einheit die bei der Bewegung des Beines auftretenden
Kräfte überwacht und zwar sowohl für die Bewegung der
Auflage als auch für die Extensionskraft. Dabei können
in Verbindung mit der Kontroll- und Steuereinheit wenigs-
tens einer oder mehrere der Antriebe eine Sicherheits-
abschaltung umfassen. Treten bei der Bewegung des
Beines Kräfte auf, die vordefinierte Toleranzen und/oder
vordefinierte Maximalwerte überschreiten, so kann die

15 16 



EP 2 949 306 A1

10

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

jeweilige Bewegung des Beines automatisch abgeschal-
tet werden. Somit kann die Extensionskraft relaxiert wer-
den und eine Bewegung des Beines entweder sofort ge-
stoppt werden oder das Bein kann vorsichtig in die Aus-
gangslage zurück bewegt werden. Ebenso kann die Si-
cherheitsabschaltung einen Notknopf für den Patienten
umfassen. Empfindet der Patient beispielsweise die Be-
wegung seines Beines und/oder die Extensionskraft als
zu belastend oder schmerzhaft, so kann er dadurch die
jeweiligen Antriebe und die damit verbundenen Kräfte
manuell abschalten. Dazu kann eine Sicherheitsvorrich-
tung, beispielsweise ein Notausschalter, vorgesehen
sein. Der Patient kann beispielsweise einen separaten
Notausschalter in die Hand oder in Reichweite bekom-
men. Mit Hilfe dieses Notausschalters kann der Patient
somit selbständig eine Schnellabschaltung der Antriebe
herbeiführen.
[0063] Es versteht sich, dass in den zuvor beschriebe-
nen Ausführungsbeispielen genannten Merkmale nicht
auf diese speziellen Kombinationen beschränkt sind und
auch in beliebigen anderen Kombinationen möglich sein
können.

Patentansprüche

1. System (10, 20, 30, 40, 50, 60, 70, 80, 90, 90’, 100)
zur Vor- und Nachbehandlung von Hüftgelenkpati-
enten, umfassend:

ein erstes Auflageelement (11, 21, 31, 41, 51,
61), das in einer ersten Ebene bewegbar ist, auf
dem wenigstens ein Bein (B) eines Patienten
(P) oder der Körper des Patienten (P) lagerbar
und fixierbar ist;
ein zweites Auflageelement (13, 23, 33, 43, 53,
63), das in einer zweiten Ebene bewegbar ist,
auf dem der Körper des Patienten (P) bezie-
hungsweise wenigstens ein Bein (B) des Pati-
enten (P) lagerbar und fixierbar ist;
wobei das erste und das zweite Auflageelement
relativ zueinander bewegbar sind; und
mindestens einen ersten Antrieb zum Bewegen
von wenigstens eines Teils des ersten oder we-
nigstens eines Teils des zweiten Auflageele-
mentes relativ zum zweiten beziehungsweise
relativ zum ersten Auflageelement von einer
ersten Position in eine zweite Position und wie-
der zurück, wobei sowohl die erste Position als
auch die zweite Position in der ersten Ebene
beziehungsweise in der zweiten Ebene liegen.

2. System gemäß Anspruch 1,
wobei das erste und/oder das zweite Auflageele-
ment jeweils wenigstens einen Auflagepunkt (21 C)
und eine Auflage (21A, 41A, 73A, 83A, 93A, 93A’,
103A) umfassen;
wobei das Bein des Patienten oder der Körper des

Patienten auf der Auflage auflegbar und fixierbar ist;
wobei die Auflage (21A, 41A, 73A, 83A, 93A, 93A’,
103A) den Auflagepunkt (21 C) berührt und gegen-
über dem Auflagepunkt (21 C) in einer translatori-
schen und/oder rotatorischen Bewegung in der ers-
ten beziehungsweise in der zweiten Ebene beweg-
bar ist; und
wobei der mindestens eine erste Antrieb (68, 78, 88,
98) ausgebildet ist, die Auflage (21A, 41A, 73A, 83A,
93A, 93A’, 103A) gegenüber dem Auflagepunkt
(21C) von der ersten Position in die zweite Position
und wieder zurück zu bewegen.

3. System gemäß Anspruch 2, wobei der Auflagepunkt
ein Drehpunkt ist, um den die Auflage drehbar ist.

4. System gemäß Anspruch 2, wobei das erste
und/oder das zweite Auflageelement eine Auflage-
fläche (73B, 83B, 93B, 93B’) umfasst und die Auflage
Gleitmittel oder Rollmittel umfasst, mit denen die
Auflage auf der Auflagefläche (73B, 83B, 93B, 93B’)
gleitend oder rollend bewegbar ist.

5. System gemäß wenigstens einem der Ansprüche 1
- 4, weiterhin umfassend:

mindestens einen zweiten Antrieb zum Bewe-
gen von wenigstens eines Teils des ersten oder
von wenigstens eines Teils des zweiten Aufla-
geelementes relativ zum zweiten beziehungs-
weise relativ zum ersten Auflageelement von ei-
ner dritten Position in eine vierte Position und
wieder zurück;
wobei sowohl die dritte als auch die vierte Posi-
tion in der ersten Ebene beziehungsweise in der
zweiten Ebene liegen.

6. System gemäß Anspruch 5, wobei das erste
und/oder das zweite Auflageelement ein Fixierele-
ment (76F) umfasst, das ausgebildet ist, das Bein
des Patienten auf dem ersten beziehungsweise auf
dem zweiten Auflageelement zu fixieren.

7. System gemäß Anspruch 5 oder 6, wobei der zweite
Antrieb dass erste oder das zweite Auflageelement
relativ zum zweiten beziehungsweise relativ zum
ersten Auflageelement derart bewegt, dass die Be-
wegung zwischen der dritten und der vierten Position
im Wesentlichen in Richtung der Längsachse des
Beines oder in Richtung der Längsachse des Ober-
körpers des Patienten erfolgt.

8. System gemäß wenigstens einem der Ansprüche 1
- 7, wobei der erste Antrieb ausgebildet ist, die Be-
wegungsbahn und/oder die Amplitude und/oder die
Geschwindigkeit der Bewegung und/oder die Be-
schleunigung des ersten beziehungsweise des
zweiten Auflageelementes zu steuern.
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9. System gemäß wenigstens einem der Ansprüche 5
- 8, wobei der zweite Antrieb ausgebildet ist, die Be-
wegungsbahn und/oder die Amplitude und/oder die
Geschwindigkeit der Bewegung und/oder die Be-
schleunigung des ersten beziehungsweise des
zweiten Auflageelementes zu steuern.

10. System gemäß wenigstens einem der Ansprüche 1
- 9, wobei der erste Antrieb und/ oder der zweite
Antrieb einen manuellen und/oder einen elektrome-
chanischen Antrieb und/oder einen Antrieb mittels
Krafterzeugung durch Federvorspannung, und/oder
pneumatischer und/oder hydraulischer Krafterzeu-
gung und/oder durch Krafterzeugung durch Eigen-
gewicht und/oder durch Gewichte umfasst.

11. System gemäß wenigstens einem der Ansprüche 1
- 10, wobei das erste und/oder das zweite Auflage-
element wenigstens ein Führungsmittel umfasst,
wobei die Auflage entlang des Führungsmittels be-
wegbar ist.

12. System gemäß Anspruch 11, wobei der erste oder
der zweite Antrieb an oder auf der Auflage vorgese-
hen ist, derart, dass sich der erste oder der zweite
Antrieb mit der Auflage mit bewegt; oder
wobei der erste oder der zweite Antrieb die Auflage
über ein Kraftübertragungsmittel (99A), beispiels-
weise einen Antriebsriemen oder eine Kette bewegt.

13. System gemäß Anspruch 11oder 12, wobei das ers-
te und/oder das zweite Auflagelement ein erstes
Führungsmittel (109, 111) und ein zweites Füh-
rungsmittel (112, 112S) umfasst, wobei die Auflage
entlang des ersten Führungsmittels (109, 111) und
entlang des zweiten Führungsmittels (112) in der
ersten beziehungsweise in der zweiten Ebene be-
wegbar ist und die Bewegung der Auflage (103A)
entlang des ersten Führungsmittel (109, 111) im We-
sentlichen senkrecht zur Bewegung entlang des
zweiten Führungsmittels (112, 112S) erfolgt; wobei
der erste Antrieb (108) ausgebildet ist, die Auflage
(103A) entlang des ersten Führungsmittels (109,
111) zu bewegen, und ferner mit einem dritten An-
trieb (110), der ausgebildet ist, die Auflage (103A)
entlang des zweiten Führungsmittels (112, 112S) zu
bewegen.

14. System (1) gemäß wenigstens einem der Ansprüche
1 - 13, ferner mit wenigstens einer Steuereinheit, die
ausgebildet ist, den mindestens einen ersten Antrieb
und/oder den mindestens einen zweiten Antrieb
und/oder den dritten Antrieb zu steuern und die aus-
gebildet ist, die bei der Bewegung des ersten
und/oder des zweiten Auflageelementes auftreten-
den Kräfte zu überwachen und bei Überschreiten
von vordefinierten Toleranzen und/oder vordefinier-
ten Maximalwerten der Kräfte die Bewegung abzu-

schalten und die Kräfte zu relaxieren; und ferner mit
einer Notabschaltung, die auf Intervention des Pati-
enten oder eines Betreuers die Kräfte relaxieren
kann.

15. Systems (1) gemäß einem der Ansprüche 2 - 14,
wobei das erste Auflageelement eine Liege ist und
die Auflage des zweiten Auflageelementes auf der
Liege bewegbar ist, so dass die Liege und der Auf-
lagetisch eine Einheit bilden.
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