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(57) Abstract: The invention relates to a hippotherapy device
(1), comprising a saddle (8), which constitutes a seat for a per-
son (9), as well as a programmable movement control (5) and an
automatic movement device (4) designed to automatically move
the saddle (8) according to a movement pattern program that is
to be executed by the movement control (5) and that specities
a sequence of target values of positions and orientations of the
saddle (8) in the locality of the movement device (4), in order to
execute the movement pattern, and comprising a person secur-
ing device (2), which comprises a main support (10) on which
a body strap (11) is mounted, at least one sensor (15) designed
to detect at least one physical variable characterizing the body
posture of the person (9) on the saddle (8), and an auxiliary con-
16 trol device (13) designed to use the expected values of the physi-
cal variable, which characterize the expected body posture of the
person (9) on the saddle (8), in accordance with the movement
pattern program and the position and orientation of the saddle
(8), to compare said expected values to the current values of the
physical variable detected by the sensor (15), which characterize
the actual body posture of the person (9) on the saddle (8), and to
trigger an associated safety function, if a deviation of the current
values of the physical variable from the expected values of this
physical variable exceeds a predetermined tolerance threshold.

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine Hippothe-
rapievorrichtung (1), aufweisend einen Sattel (8), der einen Sitz
fiir eine Person (9) bildet, sowie eine programmierbare Bewe-
gungssteuerung (5) und eine automatische
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3)

Bewegungsvorrichtung (4), welche ausgebildet ist, den Sattel (8) nach einem durch die Bewegungssteuerung (5) auszufithrenden
Bewegungsmusterprogramm, das eine Abfolge an Sollwerten von Positionen und Orientierungen des Sattels (8) im Raum
der Bewegungsvorrichtung (4) zur Ausfithrung der Bewegungsmuster vorgibt, automatisch zu bewegen, und autweisend eine
Personensicherungseinrichtung (2), die einen Grundtréger (10) aufweist, an dem ein Kérpergurt (11) gelagert ist, wenigstens einen
Sensor (15), der ausgebildet ist, wenigstens eine die Koérperhaltung der Person (9) auf dem Sattel (8) kennzeichnende physikalisch
GréBe zu erfassen, und eine Hilfssteuervorrichtung (13), die ausgebildet ist, in Abhéngigkeit des Bewegungsmusterprogramms und der
Position und Orientierung des Sattels (8) Erwartungswerte der physikalischen Gré3e, welche die erwartete Kérperhaltung der Person (9)
auf dem Sattel (8) kennzeichnet, heranzuziehen und mit den vom Sensor (15) erfassten, momentanen Werten der physikalischen Grofe,
welche die tatséchliche Korperhaltung der Person (9) auf dem Sattel (8) kennzeichnet, zu vergleichen und bei einer eine vorgegebene
Toleranzschwelle iiberschreitenden Abweichung der momentanen Wetrte der physikalischen Gréfie von den Erwartungswerten dieser
physikalischen Gréfie eine zugeordnete Sicherungsfunktion auszuldsen.
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Hippotherapievorrichtung

Die Erfindung betrifft eine Hippotherapievorrichtung, auf-
weisend einen Sattel, der einen Sitz fir eine Person bildet,
sowie eine programmierbare BRewegungssteuerung und eine auto-
matische Bewegungsvorrichtung, welche ausgebildet ist, den
Sattel nach einem durch die Bewegungssteuerung auszufiihren-
den Bewegungsmusterprogramm, das eine Abfolge an Sollwerten
von Positionen und Orientierungen des Sattels im Raum der
Bewegungsvorrichtung zur Ausfihrung der Bewegungsmuster vor-

gibt, automatisch zu bewegen.

Aus der WO 2012/119176 A2 ist ein Therapieroboter bekannt.
Auf einer Basiseinheit mit angeschlossener Steuerung ist
dort auf einem Drehgestell ein Roboterarm angebracht, wel-
cher mittels mehrerer Drehgelenke, d.h. Knickgelenke bewegt
werden kann. Damit ist es mdglich, einen Endeffektor des
Therapieroboters, welcher Endeffektor in seiner Form einen
Teil des Rilickenbereichs eines Pferdes nachbildet, in einem
bestimmten Umkreis beliebig im Raum zu positionieren und zu

orientieren.

Aufgabe der Erfindung ist es, eine Hippotherapievorrichtung
zu schaffen, bei der eine die Hippotherapievorrichtung nut-
zende Person mit Lehr- und/oder Therapieweisen, insbesondere
in besonders sicherer Welse, konditioniert und/oder behan-

delt werden kann.

Die Aufgabe der Erfindung wird geldst durch eine Hippothera-
pievorrichtung, aufweisend einen Sattel, der einen Sitz fir
eine Person bildet, sowie eine programmierbare Bewegungs-
steuerung und eine automatische Bewegungsvorrichtung, welche
ausgebildet ist, den Sattel nach einem durch die Rewegungs-
steuerung auszufilhrenden Bewegungsmusterprogramm, das eine

Abfolge an Sollwerten von Positionen und Orientierungen des
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Sattels im Raum der Bewegungsvorrichtung zur Ausfihrung der
Bewegungsmuster vorgibt, automatisch zu bewegen, und aufwei-
send eine Personensicherungseinrichtung, die einen Grundtra-
ger aufweist, an dem ein Kdérpergurt gelagert ist, wenigstens
einen Sensor, der ausgebildet ist, wenigstens eine die Kor-
perhaltung der Person auf dem Sattel kennzeichnende physika-
lisch GroRe zu erfassen, und eine Hilfssteuervorrichtung,
die ausgebildet ist, in Abhangigkeit des Bewegungsmusterpro-
gramms und der Position und Orientierung des Sattels Erwar-
tungswerte der physikalischen GroRe, welche die erwartete
Korperhaltung der Person auf dem Sattel kennzeichnet, heran-
zuzliehen und mit den vom Sensor erfassten, momentanen Werten
der physikalischen GroRe, welche die tatsdchliche Koérperhal-
tung der Person auf dem Sattel kennzeichnet, zu vergleichen
und bei einer eine vorgegebene Toleranzschwelle liberschrei-
tenden Abweichung der momentanen Werte der physikalischen
GroRe von den Erwartungswerten dieser physikalischen GrolRe

eine zugeordnete Sicherungsfunktion auszuldsen.

Das Bewegungsmusterprogramm kann die fir einen Zeitabschnitt
vorgesehnen Bewegungen des Sattels automatisch der Bewe-
gungsvorrichtung vorgeben, welche Bewegungen den durch die
Therapieweise gewlinschten Bewegungen entsprechen. Das Bewe-
gungsmusterprogramm wird insoweit vom Therapeuten der Hippo-

therapievorrichtung vorgegeben.

Die Erwartungswerte sind Werte von physikalischen GréBen,
welche die Kdrperhaltung der Person auf dem Sattel reprasen-
tieren und zwar derjenigen Korperhaltung, die die Person un-
ter sicheren, normalen Bedingungen erwartungsgemall einnehmen
wirde oder einnehmen sollte, wie es der momentanen Bewegung
des Sattels gemal dem Bewegungsmusterprogramm entsprechen

sollte.
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Die Toleranzschwelle definiert Abweichungen der Werte wvon
den Erwartungswerten, die zwar nicht mehr genau der erwarte-
ten Korperhaltung der Person auf dem Sattel entsprechen,
aber dennoch in einem Rahmen liegen, der einen weiterhin si-

cheren Zustand der Person auf dem Sattel kennzeichnen.

Die die Koérperhaltung der Person auf dem Sattel kennzeich-
nende physikalisch GroRe kann die raumliche Position
und/oder die rdumliche Orientierung des Oberkdrpers, des
Kopfes, wenigstens eines Armes und/oder wenigstens eines

Beines der Person sein.

Die auszuldsende Sicherungsfunktion kann ein Anhalten der
Bewegungsvorrichtung und/oder ein Ausgeben eines den unsi-
cheren Zustand der Person auf dem Sattel kennzeichnenden
Signals sein. Ein Anhalten der Bewegungsvorrichtung kann
dadurch erfolgen, dass die Motoren oder Antriebe der Bewe-
gungsvorrichtung gestoppt werden und somit der Sattel eine
feste Stellung im Raum einnimmt uns sich demgemd@B nicht mehr
bewegt. Bei einem Anhalten der Bewegungsvorrichtung kann die
Person mittels des Korpergurtes und des Grundtrdgers weiter-
hin in einer sicheren Stellung gehalten werden. Insbesondere
kann bei einem Anhalten der Bewegungsvorrichtung die Person
mittels des Korpergurtes und des Grundtragers vor einem Her-

unterfallen oder Herabrutschen vom Sattel bewahrt werden.

Ein Ausgeben eines den unsicheren Zustand der Person auf dem
Sattel kennzeichnenden Signals kann erfolgen, indem die
Hilfssteuervorrichtung ein Signal erzeugt und die Hippothe-
rapievorrichtung ein Anzeigemittel aufweist, auf dem das
Signal ausgegeben wird. Das Anzeigemittel kann ein Leucht-
mittel aufweisen, ein akustisches Ausgabemittel aufweisen,
einen Bildschirm aufweisen, auf dem eine den unsicheren Zu-
stand der Person kennzeichnende Information angezeigt wird

und/oder eine Sendeeinrichtung und eine Empfangseinrichtung
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aufweisen. Die Sendeeinrichtung kann dabei eine den unsiche-
ren Zustand der Person kennzeichnende Information senden und
die Empfangseinrichtung kann ein Anzeigemittel, einen Bild-
schirm oder ein akustisches Ausgabemittel, wie einen Laut-
sprecher aufweisen, an dem die den unsicheren Zustand der
Person kennzeichnende Information ausgegeben wird. Die Emp-
fangseinrichtung kann beispielsweise ein Mobiltelefon, ein
Pager, oder ein Personenrufempfanger sein. Durch eine den
unsicheren Zustand der Person kennzeichnende Informations-
ausgabe ist eine standige Anwesenheit eines Therapeuten wah-
rend des therapeutischen Betriebs der Hippotherapievorrich-
tung nicht mehr ununterbrochen notwendig. Vielmehr kann die
Bewegungssteuerung die Bewegungsvorrichtung automatisch ge-
mal des auszufilthrenden Bewegungsmusterprogramms, insbesonde-
re einer Therapievorschrift durchfithren, ohne dass ein
Therapeut anwesend sein muss. In einem unsicheren Zustand
kann jedoch der Therapeut sofort automatisch hinzugerufen

werden.

Mit dem Ausgeben eines den unsicheren Zustand der Person auf
dem Sattel kennzeichnenden Signals k&énnen auch auf akusti-
schem Wege in automatisch gesprochenen Worten oder Satzen,
oder auf optischem Wege in automatisch dargestellten Texten
oder S&tzen unmittelbar an die auf dem Sattel sitzende Per-
son Anweisungen automatisch gegeben werden, was die Person
tun soll, um den unsicheren Zustand zu beenden oder aufzuld-

sen.

Die auszuldsende Sicherungsfunktion kann alternativ oder er-
ganzend aber auch ein Aktivieren wenigstens eines Aktuators
sein, der auf die raumliche Position und/oder die rdumliche
Orientierung des Oberkdrpers, des Kopfes, wenigstens eines

Armes und/oder wenigstens eines Beines der Person einwirkt.
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Die Hippotherapievorrichtung kann demgemall wenigstens einen
Aktuator aufweisen, der ausgebildet ist, auf den am Grund-
trager verstellbar gelagerten Korpergurt hinsichtlich seiner
raumlichen Pose automatisch einzuwirken, wobei die Hilfs-
steuervorrichtung ausgebildet ist, den wenigstens einen Ak-
tuator in Abhangigkeit der momentanen Stellung und Bewegung
des Sattels und der momentanen Korperhaltung der Person auf
dem Sattel anzusteuern. Mittels des wenigstens einen Aktua-
tors kann die Person beispielsweise wieder in eine Position,
Orientierung und/oder Korperhaltung gebracht werden oder da-
zu angeregt werden eine Position, Orientierung und/oder Kor-
perhaltung wieder selbst einzunehmen, in der die Person die
aufgrund des Bewegungsmusterprogramms erwartete Korperhal-

tung auf dem Sattel wieder einnimmt oder aufweist.

Der Sattel, welcher einen Reitsitz fir eine Person bildet,
kann einem echten Reitsattel nachgebildet sein, wie er {bli-
cherweise fiir das Reiten von Pferden ausgebildet ist. Der
Sattel kann jedoch auch auf seine grundlegenden Funktionen
reduziert ausgebildet sein. Die grundlegenden Funktionen
sind derart, dass der Sattel so ausgebildet sein muss, dass
eine Person in zumindest anndhernd aufrechter Haltung darauf
sitzen kann und die beiden Beine der Person dabei jeweils
links und rechts seitlich von dem Sattel, d.h. der Sitzfla-
che des Sattels herunterhangen koénnen. Optional kann der
Sattel ggf. auch iber Steigbiigel verfiigen, an denen sich die
Person mit ihren beiden FiBen abstiitzen kann, wie dies auch
beim Reiten von Pferden iblich ist. In einer sehr einfachen
Ausfiihrung kann der Sattel jedoch schon allein von einem im
Wesentlichen zylindrischen Grundkorper gebildet werden, wel-
cher mit seiner Zylinderachse im Wesentlichen horizontal
ausgerichtet angeordnet ist, so dass die Mantelfl&che des
zylindrischen Grundkorper als eine Sitzflache fiir die Person
dient. Die beiden Beine der Person hangen dann links und

rechts seitlich am zylindrischen Grundk&rper herunter.
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Die programmierbare Bewegungssteuerung kann einen Roboter,
insbesondere einen Industrieroboter aufweisen, an dessen Ro-
boterflansch als ein Endeffektor der Sattel angeordnet ist.
Die programmierbare Bewegungssteuerung kann demgemdl einen
Roboterarm und eine programmierbare Robotersteuerung umfas-

sen.

Roboterarme mit zugehdrigen programmierbaren Robotersteue-
rungen, insbesondere Industrieroboter sind Arbeitsmaschinen,
die zur automatischen Handhabung ausgeriistet werden kdnnen
und in mehreren Bewegungsachsen beispielsweise hinsichtlich
Orientierung, Position und Arbeitsablauf programmierbar
sind. Industrieroboter weisen iUblicherweise einen Roboterarm
mit mehreren iUber Gelenke verbundene Glieder und program-
mierbare Robotersteuerungen (Steuervorrichtungen) auf, die
wahrend des Betriebs die Bewegungsablaufe des Roboterarms
automatisch steuern bzw. regeln, um einen Roboterflansch des
Roboterarms im Raum zu positionieren und zu bewegen. Die
Glieder werden dazu ilber Antriebsmotoren, insbesondere
elektrische Antriebsmotoren, die von der Robotersteuerung
angesteuert werden, insbesondere bezliglich der Bewegungsach-
sen des Industrieroboters, welche die Bewegungsfreiheitsgra-
de der Gelenke reprasentieren, bewegt. Der Roboter kann bei-
spielsweise ein Industrieroboter sein, der insbesondere ein
Knickarmroboter mit seriell aufeinander folgenden Drehach-
sen, beispielsweise flinf, sechs oder sieben Drehachsen sein
kann. Der Sattel der Hippotherapievorrichtung kann demgemal
dadurch im Raum bewegt werden, dass die Gelenke des Roboter-
arms angesteuert durch die programmierbare Robotersteuerung

bewegt, d.h. verstellt werden.

Das vorgegebene Bewegungsmuster, welches Reitbewegungen si-
muliert, kann in der programmierbaren Bewegungssteuerung,
insbesondere in der programmierbaren Robotersteuerung ge-

speichert und von dort zur Ausfihrung abrufbar sein. Das
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vorgegebene Bewegungsmuster wird ausgefihrt, indem die pro-
grammierbare Bewegungssteuerung den Sattel durch Verstellen
der Gelenke bspw. des Roboterarms im Raum bewegt, um Reitbe-

wegungen zu simulieren.

Die Personensicherungseinrichtung ist eine von der Rewe-
gungssteuerung und von dem Sattel unterschiedliche Vorrich-
tung, welche ausgebildet ist, nicht den Sitz, d.h. den Be-
ckenbereich der Person zu kontrollieren und/oder zu halten,
sondern ausgebildet ist, den Oberkdrper der Person zu kon-
trollieren und/oder zu halten. Demgemdl kann die Personensi-
cherungseinrichtung einen Korpergurt aufweisen, der den
Grundtrager der Personensicherungseinrichtung mit dem Ober-
korper der Person verbindet. Dabei ist der Korpergurt ver-
stellbar an dem Grundtrager gelagert. Der Korpergurt kann in
Art eines Klettergurtes oder eines Rettungsgurtes ausgebil-
det sein. Der Korpergurt kann insbesondere wenigstens einen
die Person umschlieBenden Brustgurt, Bauchgurt und/oder Be-
ckengurt aufweisen. Der Koérpergurt kann beispielsweise ein
Brustgeschirr aufweisen. Auch wenn die Personensicherungs-
einrichtung eine von der Bewegungssteuerung und von dem Sat-
tel unterschiedliche Vorrichtung ist, kann die Personensi-
cherungseinrichtung wahlweise entweder als eigenstdndige
Vorrichtung auf einem Roden oder Fundament aufgestellt sein,
oder als eine angebrachte Zusatzvorrichtung an der BRewe-

gungssteuerung oder an dem Sattel befestigt sein.

Die Personensicherungseinrichtung ist insoweit eine von der
Bewegungssteuerung und von dem Sattel unterschiedliche Vor-
richtung, als die Personensicherungseinrichtung wenigstens

einen eigenen Aktuator aufweist, der separat von den Antrie-
ben der automatisch verstellbaren Gelenke der Bewegungssteu-
erung ist. Der wenigstens eine Aktuator kann ein aktiver Ak-
tuator sein. Der aktive Aktuator kann beispielsweise ein An-

trieb oder ein Motor sein. Der wenigstens eine Aktuator kann
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aber auch ein passiver Aktuator sein. Der passive Aktuator
kann beispielsweise eine Bremse oder ein Schwingungsdampfer
sein, der eine bereits auf die Personensicherungseinrichtung

aufgepragte Bewegung beeinflusst, d.h. verandert.

Unter einem Aktuator wird im Rahmen der Erfindung demgemal
ganz allgemein ein Bauelement (oder eine Baugruppe) verstan-
den, das insbesondere elektrische Signale in mechanische Be-
wegung oder in andere physikalische GroBen umsetzen kann.
Die mechanische Bewegung kann eine Bewegung mit konstanter
Geschwindigkeit sein. Die mechanische Bewegung kann jedoch
insbesondere auch eine Beschleunigung oder ein Abbremsen,
also eine negative Beschleunigung sein. Ein Umsetzen in eine
andere physikalische GréBe kann beispielsweise, wie im Rah-
men der Erfindung beschrieben, ein Dampfen einer Schwin-
gungsbewegung sein. Unter einem Aktuator wird somit ein Ak-
tor, d.h. ein Antriebselement verstanden, das passiv
und/oder aktiv die Personensicherungseinrichtung beein-

flusst.

Die Hilfssteuervorrichtung steuert den wenigstens einen Ak-

tuator an, entweder um den am Grundtridger gelagerten Korper-
gurt aktiv, d.h. mittels eines Antriebs oder eines Motors zu
bewegen und/oder passiv durch Bremsen und/oder Dampfen einer
vorhandenen Bewegung des Korpergurts beziiglich des Grundtra-

gers abzubremsen und/oder zu dampfen.

Die Hilfssteuervorrichtung kann mit der Bewegungssteuerung,
insbesondere mit einer programmierbaren Robotersteuerung

kommunizieren.

ErfindungsgemdB kann die Person oder ein Patient auf dem
Sattel der Hippotherapievorrichtung, die ein Hippotherapie-
system bilden kann, Platz nehmen. Nach Einrichtung eines Be-

wegungsmusters beispielsweise eine Therapie mit Hilfe eines
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Therapeuten, kann ohne weitere Anwesenheit des Therapeuten

die Therapie durchgefihrt werden.

Dabei wird die Person mit der Personenhalteinrichtung auf
dem Sattel gesichert, so dass die Person zunadchst nicht her-
unter fallen kann. Diese kann in verschiedenen Auspragungen
umgesetzt werden. Beispielsweise kann die Person oder der
Patient zusammen mit dem Therapeuten den Therapieplatz er-
reichen. Der Therapeut hilft dem Patienten auf den Sattel.
Danach sichert der Therapeut den Patienten mittels der Per-
sonenhalteinrichtung gegen Herunterrutschen und/oder Herun-
terfallen. Der Therapeut richtet anschlieBend die Therapie
ein bzw. wadhlt ein vorhandenes Bewegungsmuster zur Anwendung

aus und startet den Therapievorgang.

Die Personenhalteinrichtung kann insbesondere gegen das Her-
unterfallen des Patienten vom Therapiesitz die folgenden Ei-
genschaften aufweisen. Da der Patient wd@hrend der Therapie
bewegt wird, darf die Personenhalteinrichtung, d.h. der Kor-
pergurt nicht rigide und raumfest ausgelegt sein, sondern
muss der Person bzw. dem Patienten zumindest annahernd

kraftlos folgen.

Sofern der Patient seine Therapieposition zu verlieren
droht, also etwa vom Sattel rutscht, kann die Halteeinrich-
tung aktiv werden und das weitere Herunterrutschen verhin-
dern, ohne dass dem Patienten dadurch ein Schmerz oder ande-

rer Schaden oder ein anderes Risiko entsteht.

Sofern der Patient nach einer ggf. einstellbaren Zeit nicht
wieder in eine aufrechte Position zurlckkehrt, so kann die

Personenhalteinrichtung beispielsweise einen Alarm ausldsen
und einen Therapeuten ordern, damit dieser den ordnungsgema-

Ren Zustand wieder herstellen kann.
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Ein solches Sicherheits- und Haltesystem kann mit Sensoren
ausgestattet sein, welche die Patientenhaltung auf dem Sat-
tel aktiv und sicher uberwachen kann. Diese Uberwachung kann
in mehreren Stufen und mit Hilfe verschiedener gemessener

Indizien erfolgen.

Ein Gurtsystem, das von oben den Patienten am Oberkdrper
halt, kann die Zugkraft und/oder Wegstrecke messen, die der
Patient auf die Halterung ausibt bzw. die der Oberkdrper von
der aufrechten Haltung entfernt ist. In die Gurte eingebaute
Zugkraft-Sensoren, wie beispielsweise Wagezellen, kdnnen ei-
ne Asymmetrie und/oder den Belastungszustand erkennen, der
zu weliterfihrenden, haltungskorrigierenden Bewegungen der
Bewegungsvorrichtung, insbesondere des Roboterarms fiithren
kann. Der Roboter kann automatisch eine Korrekturbewegung
ausfiihren, um den Patienten aufzurichten, um ihn daran zu
erinnern, gerade zu sitzen. Wenn das keinen Erfolg hat, dann
kann die Therapie auch abgebrochen und automatisch eine

Therapeutenanforderung abgesetzt werden.

Die Patientensicherung, die insbesondere den Oberkdrper um-

schlieRt, kann gegebenenfalls die Neigung der Schultern und

der Wirbelsdule beispielsweise mittels Neigungssensoren mes-
sen, so dass ein drohendes Herunterrutschen frih erkannt

werden kann.

Die Hippotherapievorrichtung kann verschiedene intelligente
Verhaltensweisen realisiert, mit denen ein Abrutschen der

Person vom Sattel verhindert werden kann, so dass der Pati-
ent nicht mit seinem gesamten Gewicht in die Halteeinrich-

tung hineinrutscht. Bei Erkennung von einem Haltungsfehler
wird z.B. die Therapiebewegung erst langsamer und dann ganz
unterbrochen. Gegebenenfalls wird auch eine besondere Rewe-

gung des Sattels aktiviert, mit der der Patient entweder an
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eine gerades Sitzen erinnert wird, oder er mechanisch aufge-

richtet wird.

Sofern sich der Zustand dann nicht verbessert, in dem der

Patient selbst versucht, die korrekte Haltung wieder einzu-
nehmen, kann die Personensicherungseinrichtung beispielswei-
se motorisch aktiv gegensteuern und eine Bewegung ausfithren,
mit welcher versucht wird, den Patienten wieder aufzurich-

ten, im Falle einer aktuierten Halteeinrichtung. Diese The-
rapieunterbrechung bewirkt beim Patienten eine aktive Wahr-

nehmung seines Haltungsproblems.

Sollte sich der Zustand nicht verbessern, kann die Therapie
unterbrochen werden und beispielsweise ein Anforderungs-
Signal fir den Therapeuten gesetzt werden, so dass dieser
den Vorgang ubernehmen kann und entscheiden kann, ob die

Therapie und falls ja, wie die Therapie weiter gehen kann.

Die Bewegungssteuerung, insbesondere der Roboter bzw. das
mechatronische System mit dem der Sattel bzw. der Sitz der
Person oder des Patienten bewegt wird, kann insbesondere
folgende Sicherheitseinrichtungen aufweisen, die mindestens

zwelkanalige ausgefihrt sein konnen.

Die Sicherheitseinrichtungen kdénnen umfassen einen in siche-
rer Technik ausgefilthrten, kartesisch lberwachten Arbeitsraum
(Einstieg, Therapie-Hbohe, -Breite, -Tiefe), eine sichere

kartesische Geschwindigkeit und BReschleunigung, einen sicher
Uberwachten Arbeitsraum auf Achsebene, eine sicher Uberwach-

te Geschwindigkeit auf Achsebene.

Im Folgenden sind einige Ausfihrungsvarianten naher erlau-

tert.

Der Grundtrager kann beispielsweise an einem Fundament be-

festigt sein, an dem auch die programmierbare Bewegungsvor-
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richtung, insbesondere ein Grundgestell eines Roboterarms,
befestigt ist. Die verstellbare Lagerung des Kdrpergurts er-
laubt dann eine entsprechende Anzahl von Freiheitsgraden,
d.h. eine entsprechende Anzahl von Reweglichkeiten in we-
nigstens einer Richtung und/oder wenigstens einer Orientie-
rung im Raum relativ zum Fundament, insbesondere relativ zur
programmierbaren Bewegungsvorrichtung oder relativ zum

Grundgestell des Roboterarms.

Der Grundtradger kann aber auch an einem verstellbaren Glied
der programmierbaren Bewegungsvorrichtung, insbesondere an
einem Teil eines Roboterarms oder an dem Sattel befestigt
sein, der durch die programmierbare Bewegungsvorrichtung be-
wegt wird. Die verstellbare Lagerung des Kérpergurts erlaubt
dann eine Anzahl von Freiheitsgraden, d.h. eine Anzahl von
Reweglichkeiten in wenigstens einer Richtung und/oder we-
nigstens einer Orientierung im Raum relativ zum Sattel oder

relativ zum Flansch eines Roboterarms.

Die Richtungen im Raum konnen durch ein, zwei oder drei kar-
tesische Koordinatenrichtungen gekennzeichnet sein und/oder
die ein, zwei oder drei Orientierungen im Raum kdnnen die

Drehungen Jjeweils um eine der drei kartesischen Koordinaten-

richtungen sein.

In einer Ausfiihrungsvariante kann der Kdérpergurt mittels ei-
ner Lagervorrichtung oder eines Lagers in wenigstens einer
Richtung und/oder wenigstens einer Orientierung im Raum am
Grundtrager verstellbar gelagert sein und das Lager kann da-
bei eine Bremsvorrichtung aufweisen, die ausgebildet ist,
eine Bewegung des Lagers mit wahlweise unterschiedlichen
Bremseigenschaften zu bremsen, die mittels des Aktuators
einstellbar sind und zwar angesteuert durch die Hilfssteuer-

vorrichtung. Der Aktuator kann demgemdl die Bremsvorrichtung
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beeinflussen, insbesondere ansteuern oder der Aktuator kann

die Bremsvorrichtung selbst sein.

Die Bremsvorrichtung kann hinsichtlich ihrer Bremswirkung
automatisch verdnderbar ausgebildet sein. D.h. die Hbhe der
Bremswirkung kann durch die Hilfssteuervorrichtung automa-
tisch verstellbar sein. Insbesondere kann die Hilfssteuer-
vorrichtung die Hohe der Bremswirkung im zeitlichen Verlauf
automatisch verandern und zwar in Abhangigkeit der momenta-

nen Position und/oder Orientierung des Korpergurtes.

Die Bremsvorrichtung kann der Lagervorrichtung bzw. dem La-
ger zugeordnet sein. Das Lager kann ein Drehlager und/oder
ein Schiebelager sein. Die Bremsvorrichtung kann beispiels-
weise Bremsbeldge aufweisen, die automatisch verstellbar
sind und mit unterschiedlich hohen Normalkraften gegen eine
Bremsscheibe gedriickt werden konnen. Die Bremsvorrichtung
kann eingerichtet sein, zumindest oder lediglich eine Ver-
stellung des Lagers aufgrund von Schwerkrafteinfliissen zu
bremsen. Alternativ oder erganzend kann die Bremseinrichtung
auch eingerichtet sein, ein angetrieben in Bewegung versetz-

tes Lager abzubremsen.

In einer anderen, alternativen oder erganzenden Ausfiithrungs-
variante kann der Korpergurt mittels einer Lagervorrichtung
oder eines Lagers in wenigstens einer Richtung und/oder we-
nigstens einer Orientierung im Raum am Grundtrdger schwin-
gend gelagert sein und das Lager kann dabei eine Schwin-
gungsdampfungsvorrichtung aufweisen, die ausgebildet ist,
eine Bewegung des Lagers mit wahlweise unterschiedlichen
Schwingungsdampfungseigenschaften zu dampfen, die mittels
des Aktuators einstellbar sind und zwar angesteuert durch
die Hilfssteuervorrichtung. Der Aktuator kann demgemal die

Schwingungsdampfungsvorrichtung beeinflusse, insbesondere
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ansteuern, oder der Aktuator kann die Schwingungsdampfungs-

vorrichtung selbst sein.

Die Lagerung oder das Lager kann dabei beispielsweise durch
eine Federvorrichtung gebildet werden. Die Federvorrichtung
kann beispielsweise eine Federwendel mit einer festen Feder-
steifigkeit aufweisen. Die Federvorrichtung kann aber auch
beispielsweise eine 0l- oder Gasdruckfeder aufweisen, deren
Federsteifigkeit einstellbar sein kann. So kann der Aktuator
beispielsweise eine Drosselvorrichtung der Ol- oder Gas-

druckfeder ansteuern oder diese Drosselvorrichtung sein.

Die Schwingungsdampfungsvorrichtung kann mit der Bremsvor-

richtung kombiniert sein.

In einer weiteren, alternativen oder erganzenden Ausfiith-

rungsvariante kann der Korpergurt mittels einer Antriebsvor-
richtung in wenigstens einer Richtung und/oder wenigstens

einer Orientierung im Raum am Grundtrager angetrieben gela-
gert sein und die Antriebsvorrichtung kann dabei wenigstens
einen Motor aufweisen, der den Aktuator bildet und der aus-
gebildet ist, den Korpergurt automatisch angetrieben zu be-

wegen und zwar angesteuert durch die Hilfssteuervorrichtung.

Die Antriebsvorrichtung kann wenigstens einen Motor aufwei-
sen, der eingerichtet ist, die Lagervorrichtung bzw. das La-
ger automatisch zu verstellen. Der Aktuator kann demgemal
die Antriebsvorrichtung bzw. den wenigstens einen Motor be-
einflusse, insbesondere ansteuern, oder der Aktuator kann
die Antriebsvorrichtung bzw. der wenigstens eine Motor
selbst sein. So kann beispielsweise der wenigstens eine Mo-
tor durch die Hilfssteuervorrichtung angetrieben, insbeson-
dere in unterschiedlichen Drehgeschwindigkeiten und Dreh-
richtungen angetrieben und insbesondere auch abgebremst wer-

den.
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Die Antriebsvorrichtung kann mit der Bremsvorrichtung
und/oder mit der Schwingungsdampfungsvorrichtung kombiniert

sein.

In allen Ausfihrungsvarianten kann die Hippotherapievorrich-
tung wenigstens einen Sensor aufweisen, der ausgebildet ist,
die rdumliche Position und/oder die radumliche Orientierung

des Korpers der Person zu erfassen.

Der Sensor muss dabei nicht notwendiger Weise unmittelbar am
Korper der Person oder am Kdrpergurt befestigt sein. Viel-
mehr kann der Sensor auch getrennt von dem Kdrper der Person
und getrennt vom Kdrpergurt separat angeordnet sein und die
raumliche Position und/oder die rdaumliche Orientierung des
Korpers der Person aus der Ferne erfassen. So kann der Sen-
sor beispielsweise von einem optischen Sensor, wie einer Ka-
mera gebildet werden, welche die raumliche Position und/oder
die raumliche Orientierung des Korpers der Person optisch
erfasst, zugeordneten Bilddaten erzeugt, wobei die Bilddaten
ausgewertet werden kdnnen, um die momentane raumliche Posi-
tion und/oder die rdumliche Orientierung des Korpers der

Person numerisch zu bestimmen.

In einer speziellen Ausfihrungsform kann jedoch der Korper-
gurt den wenigstens einen Sensor aufweisen. In dieser spezi-
ellen Ausfihrungsform kann der Sensor dann beispielsweise
mindestens eine Lagesensor und/oder einen Beschleunigungs-
sensor aufweisen, der ausgebildet ist, die momentane Lage
des Korpergurts und/oder die momentane Bewegung des Korper-
gurts zu erfassen. Aus der momentanen Lage des Kdrpergurts
und/oder die momentane Bewegung des Korpergurts, insbesonde-
re lber einen zeitlichen Verlauf der Lage des Korpergurts
und/oder die Bewegung des Kdrpergurts kann dann auf die ge-
naue Position und Lage des Kdrpers der Person geschlossen

werden.
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Generell kann der wenigstens eine Sensor lber eine Kommuni-
kationsverbindung mit der Hilfssteuervorrichtung verbunden
sein, derart, dass Informationen iUber die momentane Position
und/oder momentane Orientierung des Korpers der Person im
Raum, an die Hilfssteuervorrichtung iUbertragen wird, um die
momentane Kérperhaltung der Person mittels der Hilfssteuer-
vorrichtung oder der Bewegungssteuerung automatisch zu be-

stimmen.

Der wenigstens eine Sensor kann demgemédlB kabelgebunden oder
drahtlos mit der Hilfssteuervorrichtung kommunizieren. Eine
Kommunikation kann insoweit schon allein durch ein Ubermit-
teln oder Senden von Messwerten des wenigstens einen Sensors
an die Hilfssteuervorrichtung gegeben sein. Der wenigstens
eine Sensor muss nicht notweniger Weise auch zum empfangen
von Informationen oder Daten von der Hilfssteuervorrichtung
eingerichtet sein. Der wenigstens eine Sensor kann auch ein-
fach auf analoger Weise mit der Hilfssteuervorrichtung

elektrisch verbunden sein.

In einer ersten Ausfiihrungsform kann der Kérpergurt mittels
eines Tragseiles am Grundtrager aufgehangt gelagert sein und
die Hippotherapievorrichtung dabei einen Winkelaufnehmer
aufweisen, der ausgebildet ist, die Winkelstellung des Trag-
seiles zu erfassen. Die Winkelstellung des Tragseiles kann
dabei eine erste Winkelkomponente aufweisen, welche den Aus-
lenkungswinkel des Tragseils relativ zur senkrechten Rich-
tung definiert und eine zweite Winkelkomponente aufweisen,
welche die Richtung der Auslenkung des Tragseils definiert.
Das Tragseil kann eine feste Tragseillange aufweisen. Alter-

nativ kann das Tragseil langenveranderlich ausgebildet sein.

In einer zweiten, alternativen oder erganzenden Ausfiithrungs-
form kann der Kérpergurt demgemall mittels eines langenveran-

derlichen Tragseiles am Grundtrager aufgehdangt gelagert sein
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und die Hippotherapievorrichtung dabei einen Langenaufnehmer
aufweisen, der ausgebildet ist, die momentane Lange des

Tragseiles zu erfassen.

Das langenveranderliche Tragseil kann beispielsweise eine
Seilrolle umfassen, auf der eine erste Teilldnge des Trag-
seils aufgerollt gespeichert ist. Eine zweite Teillange des
Tragseils, die nicht auf der Seilrolle aufgerollt gespei-
chert ist, bildet eine freie, veradnderliche Seillange, deren
momentane Lange mittels des Langenaufnehmers erfasst werden

kann.

In einer dritten, alternativen oder erganzenden Ausfiithrungs-
form kann der Korpergurt mittels eines Tragseiles am Grund-
trager aufgehangt gelagert sein und die Hippotherapievor-

richtung dabei einen Kraftaufnehmer aufweisen, der ausgebil-

det ist, die Zugkraft am Tragseil zu erfassen.

Der Kraftaufnehmer kann insbesondere an der Personensiche-
rungseinrichtung angeordnet sein. Beispielsweise kann der
Kraftaufnehmer am Grundtrdger befestigt und an das Tragseil

angekoppelt sein.

In einer besonderen Ausfithrungsform, die alternativ oder er-
ganzend zu anderen Ausfiihrungsarten vorhanden sein kann,
kann der Korpergurt wenigstens einen ersten Traggurtab-
schnitt aufweisen, der einen Kdrpergurtabschnitt des Korper-
gurts an einer ersten Verbindungsstelle des Korpergurtab-
schnitts mit einer Anschlussstelle des Tragseils verbindet
und der Korpergurt wenigstens einen zweiten Traggurtab-
schnitt aufweist, der den Kbérpergurtabschnitt an einer wvon
der ersten Verbindungsstelle verschiedenen, zweiten Verbin-
dungsstelle des Korpergurtabschnitts mit der Anschlussstelle
des Tragseils verbindet, wobei der erste Traggurtabschnitt

einen ersten Aufnehmer aufweist, der wenigstens eine physi-



10

15

20

25

30

WO 2018/019672 PCT/EP2017/068186
18

kalische GroRe an dem ersten Traggurtabschnitt erfasst und
der zweite Traggurtabschnitt einen zweiten Aufnehmer auf-
weist, der wenigstens eine physikalische Grohle an dem zwei-
ten Traggurtabschnitt erfasst. Die wenigstens eine physika-
lische Grohke kann eine Kraft, ein Moment, eine raumliche Po-
sition/Orientierung, eine Geschwindigkeit und/oder eine Be-

schleunigung sein.

Die erste Verbindungsstelle und die zweite Verbindungsstelle
kénnen in einem Abstand voneinander angeordnet sein und zwar
bei aufrechter Korperhaltung, d.h. bei einem symmetrisch
hangenden Tragegurt, auf derselben Hbhe am Tragegurt. Bei-
spielsweise konnen die erste Verbindungsstelle und die zwei-
te Verbindungsstelle in Ndhe der beiden Schultern der Person
am Tragegurt angeordnet sein. Indem der erste Traggurtab-
schnitt einen ersten Aufnehmer aufweist, der wenigstens eine
physikalische GroBe an dem ersten Traggurtabschnitt erfasst
und der zweite Traggurtabschnitt einen zweiten Aufnehmer
aufweist, der wenigstens eine physikalische GrdéBe an dem
zwelten Traggurtabschnitt erfasst, konnen der erste Aufneh-
mer und der zweite Aufnehmer aus den erfassten physikali-
schen GroRlen, insbesondere aus der Abweichung der beiden
durch den ersten Aufnehmer und den zweiten Aufnehmer gemes-
senen Werte feststellen, ob die Person in einer aufrechten
Korperhaltung ist oder schief sitzt, bzw. droht von dem Sat-

tel herunterzurutschen.

In allen Ausfiihrungsarten kann die Bewegungssteuerung einge-
richtet sein, das vorgegebene Bewegungsmuster zur Ansteue-
rung der Bewegungsvorrichtung, in Abhangigkeit des Ein-
wirkens des wenigstens einen Aktuators auf den am Grundtra-
ger verstellbar gelagerten Kdrpergurt, automatisch abzuan-

dern.
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Verschiedene Ausfihrungsbeispiele der Erfindung sind exemp-
larisch in den beigefiigten schematischen Zeichnungen darge-
stellt. Konkrete Merkmale dieser Ausfiihrungsbeispiele kdnnen
unabhdngig davon, in welchem konkreten Zusammenhang sie er-
wahnt sind, gegebenenfalls auch einzeln oder in anderen als
den dargestellten Kombinationen betrachtet, allgemeine Merk-

male der Erfindung darstellen.

Es zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung von der Seite einer
ersten Ausfihrungsform einer erfindungsgemalen Hip-
potherapievorrichtung mit einer stationdren Perso-

nensicherungseinrichtung,

Fig. 2 eine schematische Darstellung von der Seite einer
zwelten Ausfihrungsform einer erfindungsgemdlBen Hip-
potherapievorrichtung mit einer Personensicherungs-
einrichtung, die an einer Bewegungsvorrichtung der

Hippotherapievorrichtung befestigt ist, und

Fig. 3 eine schematische Darstellung von Vorne auf eine
Hippotherapievorrichtung gemal Fig.l oder Fig.2 mit
Sensoren, die an einem Korpergurt der Personensiche-

rungseinrichtung angeordnet sind.

Die Fig. 1 zeigt eine erste Ausfihrungsform einer Hippothe-
rapievorrichtung 1 mit einer stationdren Personensicherungs-

einrichtung 2.

Die Hippotherapievorrichtung 1 umfasst im Falle des vorlie-
genden Ausfihrungsbeispiels aulerdem einen Industrieroboter
3, der eine programmierbare Bewegungssteuerung 5 und eine

automatische Bewegungsvorrichtung 4 aufweist. Die automati-
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sche Bewegungsvorrichtung 4 wird im Falle des vorliegenden
Ausfihrungsbeispiels von einem Roboterarm 4a gebildet, mit
mehreren iber Gelenke verbundenen Gliedern. Der Roboterarm
4a weist unter anderem ein Grundgestell 6 und einen Roboter-
flansch 7 auf. An dem Roboterflansch 7 ist ein Sattel 8 be-
festigt.

Der Roboterarm 4a weist mehrere lUber Gelenke verbundene
Glieder auf, wobei die programmierbare Bewegungssteuerung b5
eingerichtet ist, wahrend des Betriebs die Bewegungsablaufe
des Roboterarms 4a automatisch zu steuern bzw. zu regeln, um
den Roboterflansch 7 des Roboterarms 4a und damit auch den

Sattel 8 im Raum zu positionieren und zu bewegen.

Die Hippotherapievorrichtung 1 weist demgemal den Sattel 8
auf, der einen Reitsitz flir eine Person 9 bildet. Die Hippo-
therapievorrichtung 1 weist aulRerdem die programmierbare Be-
wegungssteuerung 5 und den Roboterarm 4a auf. Der Roboterarm
4a ist ausgebildet, den Sattel 8 nach einem durch die Bewe-
gungssteuerung 5 vorgegebenen Bewegungsmuster automatisch zu

bewegen.

Die Personensicherungseinrichtung 2 weist einen Grundtrager
10 auf, an dem ein Korpergurt 11 verstellbar gelagert ist.
Die Personensicherungseinrichtung 2 weist auBerdem wenigs-
tens einen Aktuator 12 auf, der ausgebildet ist, auf den am
Grundtrager 10 verstellbar gelagerten Koérpergurt 11 hin-
sichtlich seiner radumlichen Pose automatisch einzuwirken,
und eine Hilfssteuervorrichtung 13, die ausgebildet ist, den
wenigstens einen Aktuator 12 in Abhadngigkeit der momentanen
Stellung und Bewegung des Sattels 8 und der momentanen Kor-

perhaltung der Person 9 auf dem Sattel 8 anzusteuern.

Der Kérpergurt 11 ist mittels eines Lagers 14 in wenigstens

einer Richtung und/oder wenigstens einer Orientierung im



10

15

20

25

WO 2018/019672 PCT/EP2017/068186
21

Raum am Grundtrager 10 verstellbar gelagert und das Lager 14
weist in einer ersten Variante eine Bremsvorrichtung auf,
die ausgebildet ist, eine Bewegung, d.h. eine Drehung des
Lagers 14 mit wahlweise unterschiedlichen Bremseigenschaften
zUu bremsen, die mittels des Aktuators 12 einstellbar sind

und zwar angesteuert durch die Hilfssteuervorrichtung 13.

Der Korpergurt 11 kann aber auch mittels des Lagers 14 in
wenigstens einer Richtung und/oder wenigstens einer Orien-
tierung im Raum am Grundtradger 10 schwingend gelagert sein,
wobei das Lager 14 eine Schwingungsdampfungsvorrichtung auf-
weist, die ausgebildet ist, eine Bewegung des Lagers 14 mit
wahlweise unterschiedlichen Schwingungsdampfungseigenschaf-
ten zu dampfen, die mittels des Aktuators 12 einstellbar
sind und zwar angesteuert durch die Hilfssteuervorrichtung

13.

Der Kérpergurt 11 kann ebenso mittels einer Antriebsvorrich-
tung in wenigstens einer Richtung und/oder wenigstens einer
Orientierung im Raum am Grundtrager 10 angetrieben gelagert
sein, wobei die Antriebsvorrichtung wenigstens einen Motor
aufweist, der den Aktuator 12 bildet und der ausgebildet
ist, den Korpergurt 11 automatisch angetrieben zu bewegen

und zwar angesteuert durch die Hilfssteuervorrichtung 13.

Die Hippotherapievorrichtung 1 kann wenigstens einen Sensor
15 aufweisen, der ausgebildet ist, die radumliche Position
und/oder die raumliche Orientierung des Korpers der Person 9

zu erfassen.

Im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbeispiels ist der we-
nigstens eine Sensor 15 am Kdérpergurt 11 in der Na&he des Ru-

ckens der Person angeordnet.
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Die Personensicherungseinrichtung 2 kann auch dazu genutzt
werden, die Person 9 aus einem Rollstuhl 16 herauszuheben
und auf den Sattel 8 zu setzen. Im selben Sinne kann die
Personensicherungseinrichtung 2 auch dazu genutzt werden,
die Person 9 aus dem Sattel 8 heraus und wieder in den Roll-

stuhl 16 hinein zu setzen.

Die Bewegungssteuerung 5, insbesondere der Industrieroboter
3 bzw. das mechatronische System, mit dem der Sattel 8 bzw.
die Person 9 bewegt wird, kann insbesondere eine Sicher-
heitseinrichtung aufweisen, die mindestens zweikanalige

ausgefiihrt sein kann.

Die Sicherheitseinrichtung kann einen in sicherer Technik
ausgefiihrten, kartesisch iiberwachten Arbeitsraum 17 aufwei-
sen, der definiert sein kann durch den Einstieg und die The-
rapie-Hohe, -Breite, sowie —-Tiefe. Die Sicherheitseinrich-
tung kann eine sichere kartesische Geschwindigkeit und Be-
schleunigung, einen sicher lUberwachten Arbeitsraum auf Achs-
ebene, eine sicher lUberwachte Geschwindigkeit auf Achsebene
umfassen. In der Fig. 1 und Fig. 2 ist der beispielhafte Ar-
beitsraum 17 durch ein gestrichelt dargestelltes Rechteck

schematisch eingegrenzt.

Der wenigstens eine Sensor 15 kann Uber eine Kommunikations-
verbindung mit der Hilfssteuervorrichtung 13 verbunden sein,
derart, dass Informationen Uber die momentane Position
und/oder momentane Orientierung des Korpers der Person 9 im
Raum, an die Hilfssteuervorrichtung 13 tbertragen wird, um
die momentane Korperhaltung der Person 9 mittels der Hilfs-
steuervorrichtung 13 oder der Bewegungssteuerung 5 automa-

tisch zu bestimmen.

Der Kérpergurt ist im Falle der dargestellten Ausfihrungs-

beispiele mittels eines Tragseiles 18 am Grundtrager 10 auf-
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gehangt gelagert und die Hippotherapievorrichtung 1 weist
beispielsweise einen Winkelaufnehmer auf, der ausgebildet

ist, die Winkelstellung des Tragseiles 18 zu erfassen.

Die Winkelstellung des Tragseiles 18 kann dabei eine erste
Winkelkomponente aufweisen, welche den Auslenkungswinkel des
Tragseils 18 relativ zur senkrechten Richtung definiert und
eine zweite Winkelkomponente aufweisen, welche die Richtung
der Auslenkung des Tragseils 18 definiert. Das Tragseil
kann, wie in Fig. lund Fig. 2 dargestellt, beispielsweise

Uber eine Seilrolle 19 langenveranderlich ausgebildet sein.

Wenn der Korpergurt 11 mittels eines langenveranderlichen
Tragseiles 18 am Grundtrager 10 aufgehdngt gelagert ist,
kann die Hippotherapievorrichtung 1 auch einen Langenaufneh-
mer aufweisen, der ausgebildet ist, die momentane Lange des

Tragseiles 18 zu erfassen.

Die Hippotherapievorrichtung 1 kann auBerdem einen Kraftauf-
nehmer aufweisen, der ausgebildet ist, die Zugkraft am Trag-

seil 18 zu erfassen.

Im Falle des Ausfiihrungsbeispiels der Fig. 1 ist der Grund-
trager 10 an einem Boden 25 befestigt, an dem auch die pro-
grammierbare Bewegungsvorrichtung 4, insbesondere das Grund-
gestell 6 des Roboterarms 4a, befestigt ist. Die verstellba-
re Lagerung des Korpergurts 11 erlaubt dann eine entspre-
chende Anzahl von Freiheitsgraden, d.h. eine entsprechende
Anzahl von Beweglichkeiten in wenigstens einer Richtung
und/oder wenigstens einer Orientierung im Raum relativ zum
Boden 25, insbesondere relativ zur programmierbaren Bewe-
gungsvorrichtung 4 oder relativ zum Grundgestell 6 des Robo-

terarms 4a.
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Der Grundtrager 10 kann aber auch, wie in Fig. 2 darge-
stellt, an einem verstellbaren Glied der programmierbaren
Bewegungsvorrichtung 4, insbesondere an dem Roboterflansch 7
des Roboterarms 4a oder an dem Sattel 8 befestigt sein, der
durch die programmierbare Bewegungsvorrichtung 4 bewegt
wird. Die verstellbare Lagerung des Korpergurts 11 erlaubt
dann eine Anzahl von Freiheitsgraden, d.h. eine Anzahl von
Reweglichkeiten in wenigstens einer Richtung und/oder we-
nigstens einer Orientierung im Raum relativ zum Roboter-

flansch 7 oder relativ zum Sattel 8.

Wie insbesondere in Fig. 3 gezeigt ist, kann der Kdérpergurt
11 wenigstens einen ersten Traggurtabschnitt 20.1 aufweist,
der einen Korpergurtabschnitt 1la des Kérpergurts 11 an ei-
ner ersten Verbindungsstelle 21.1 des Korpergurtabschnitts
1la mit einer Anschlussstelle 23 des Tragseils 18 verbindet
und der Korpergurt 11 kann wenigstens einen zweiten Traggur-
tabschnitt 20.1 aufweist, der den Koérpergurtabschnitt 1la an
einer von der ersten Verbindungsstelle 21.1 verschiedenen,
zweiten Verbindungsstelle 21.2 des Kérpergurtabschnitts 1la
mit der Anschlussstelle 23 des Tragseils 18 verbindet, wobei
der erste Traggurtabschnitt 20.1 einen ersten Aufnehmer 24.1
aufweist, der wenigstens eine physikalische GrdéBe an dem
ersten Traggurtabschnitt 20.1 erfasst und der zweite Trag-
gurtabschnitt 20.2 einen zweiten Aufnehmer 24.2 aufweist,
der wenigstens eine physikalische GroRe an dem zweiten Trag-
gurtabschnitt 20.2 erfasst. Die physikalische GrdBle kann
beispielsweise eine Zugkraft in dem ersten Traggurtabschnitt

20.1 und/oder in dem zweiten Traggurtabschnitt 20.2 sein.

Die Bewegungssteuerung 5 ist in den gezeigten Ausfihrungs-
beispielen eingerichtet, das vorgegebene Bewegungsmuster zur
Ansteuerung der Bewegungsvorrichtung 4, in Abhangigkeit des

Einwirkens des wenigstens einen Aktuators 12 auf den am
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Grundtrager 10 verstellbar gelagerten Koérpergurt 11, automa-

tisch abzuandern.
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Patentanspriiche

Hippotherapievorrichtung, aufweisend einen Sattel (8),
der einen Sitz fir eine Person (9) bildet, sowie eine
programmierbare Bewegungssteuerung (5) und eine auto-
matische Bewegungsvorrichtung (4), welche ausgebildet
ist, den Sattel (8) nach einem durch die Bewegungs-
steuerung (5) auszufilhrenden Bewegungsmusterprogramm,
das eine Abfolge an Sollwerten von Positionen und Ori-
entierungen des Sattels (8) im Raum der Bewegungsvor-
richtung (4) zur Ausfihrung der Bewegungsmuster vor-
gibt, automatisch zu bewegen, gekennzeichnet durch ei-
ne Personensicherungseinrichtung (2), die einen Grund-
trager (10) aufweist, an dem ein Korpergurt (11) gela-
gert ist, wenigstens einen Sensor (15), der ausgebil-
det ist, wenigstens eine die Korperhaltung der Person
(9) auf dem Sattel (8) kennzeichnende physikalisch
GroBe zu erfassen, und eine Hilfssteuervorrichtung
(13), die ausgebildet ist, in Abhadngigkeit des Bewe-
gungsmusterprogramms und der Position und Orientierung
des Sattels (8) Erwartungswerte der physikalischen
GroBe, welche die erwartete Korperhaltung der Person
(9) auf dem Sattel (8) kennzeichnet, heranzuziehen und
mit den vom Sensor (15) erfassten, momentanen Werten
der physikalischen GroRe, welche die tatsdchliche Kor-
perhaltung der Person (9) auf dem Sattel (8) kenn-
zeichnet, zu vergleichen und bei einer eine vorgegebe-
ne Toleranzschwelle iUberschreitenden Abweichung der
momentanen Werte der physikalischen GréBe von den Er-
wartungswerten dieser physikalischen GréBe eine zuge-

ordnete Sicherungsfunktion auszuldsen.
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Hippotherapievorrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die die Korperhaltung der Person
(9) auf dem Sattel (8) kennzeichnende physikalisch
GroRe die raumliche Position und/oder die rdumliche
Orientierung des Oberkdrpers, des Kopfes, wenigstens
eines Armes und/oder wenigstens eines Beines der Per-

son (9) ist.

Hippotherapievorrichtung nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass die auszuldsende Siche-
rungsfunktion ein Anhalten der BRewegungsvorrichtung
(4) und/oder ein Ausgeben eines den unsicheren Zustand
der Person (9) auf dem Sattel (8) kennzeichnenden Sig-

nals 1ist.

Hippotherapievorrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass die auszuldsende
Sicherungsfunktion ein Aktivieren wenigstens eines Ak-
tuators (12) ist, der auf die radumliche Position
und/oder die raumliche Orientierung des Oberkdrpers,
des Kopfes, wenigstens eines Armes und/oder wenigstens

eines Beines der Person (9) einwirkt.

Hippotherapievorrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass der Kdrpergurt

(11) den wenigstens einen Sensor (15) aufweist.

Hippotherapievorrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass der wenigstens ei-
ne Sensor (15) tber eine Kommunikationsverbindung mit
der Hilfssteuervorrichtung (13) verbunden ist, derart,
dass Informationen Uber die momentane Position
und/oder momentane Korperhaltung des Korpers der Per-

son (9) im Raum, an die Hilfssteuervorrichtung (13)
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Ubertragen wird, um die momentane Korperhaltung der
Person (9) mittels der Hilfssteuervorrichtung (13) o-
der der Bewegungssteuerung (5) automatisch zu bestim-

men.

Hippotherapievorrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass der Kdrpergurt
(11) mittels eines Tragseiles (18) am Grundtrager (10)
aufgehangt gelagert ist und die Hippotherapievorrich-
tung (1) einen Winkelaufnehmer aufweist, der ausgebil-
det ist, die Winkelstellung des Tragseiles (18) zu er-

fassen.

Hippotherapievorrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass der Kdrpergurt
(11) mittels eines ladngenveranderlichen Tragseiles
(18) am Grundtrager (10) aufgehangt gelagert ist und
die Hippotherapievorrichtung (1) einen Langenaufnehmer
aufweist, der ausgebildet ist, die momentane Lange des

Tragseiles (18) zu erfassen.

Hippotherapievorrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass der Kdrpergurt
(11) mittels eines Tragseiles (18) am Grundtrager (10)
aufgehangt gelagert ist und die Hippotherapievorrich-
tung (1) einen Kraftaufnehmer aufweist, der ausgebil-

det ist, die Zugkraft am Tragseil (18) =zu erfassen.

Hippotherapievorrichtung nach einem der Anspriiche 5
bis 9, dadurch gekennzeichnet, dass der Kdrpergurt
(11) wenigstens einen ersten Traggurtabschnitt (20.1)
aufweist, der einen Korpergurtabschnitt (lla) des Kor-
pergurts (11) an einer ersten Verbindungsstelle (21.1)

des Koérpergurtabschnitts (l1la) mit einer Anschluss-
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stelle (23) des Tragseils (18) verbindet und der Kor-
pergurt (11) wenigstens einen zweiten Traggurtab-
schnitt (20.2) aufweist, der den Korpergurtabschnitt
(lla) an einer von der ersten Verbindungsstelle (21.1)
verschiedenen, zweiten Verbindungsstelle (21.2) des
Korpergurtabschnitts (1la) mit der Anschlussstelle
(23) des Tragseils (18) wverbindet, wobei der erste
Traggurtabschnitt (20.1) einen ersten Aufnehmer (24.1)
aufweist, der wenigstens eine physikalische GréBe an
dem ersten Traggurtabschnitt (20.1) erfasst und der
zweite Traggurtabschnitt (20.2) einen zweiten Aufneh-
mer (24.2) aufweist, der wenigstens eine physikalische

GroBe an dem zweiten Traggurtabschnitt (20.2) erfasst.

Hippotherapievorrichtung nach einem der Anspriiche 1
bis 10, gekennzeichnet durch wenigstens einen Aktuator
(12), der ausgebildet ist, auf den am Grundtrager (10)
verstellbar gelagerten Korpergurt (11) hinsichtlich
seiner raumlichen Pose automatisch einzuwirken, wobei
die Hilfssteuervorrichtung (13) ausgebildet ist, den
wenigstens einen Aktuator (12) in Abhadngigkeit der mo-
mentanen Stellung und Bewegung des Sattels (8) und der
momentanen Kdérperhaltung der Person (9) auf dem Sattel

(8) anzusteuern.

Hippotherapievorrichtung nach Anspruch 11, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Koérpergurt (11) mittels eines
Lagers (14) in wenigstens einer Richtung und/oder we-
nigstens einer Orientierung im Raum am Grundtrager
(10) verstellbar gelagert ist und das Lager (14) eine
Bremsvorrichtung aufweist, die ausgebildet ist, eine
Bewegung des Lagers (14) mit wahlweise unterschiedli-
chen Bremseigenschaften zu bremsen, die mittels des
Aktuators (12) einstellbar sind und zwar angesteuert

durch die Hilfssteuervorrichtung (13).
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Hippotherapievorrichtung nach Anspruch 11 oder 12,
dadurch gekennzeichnet, dass der Kérpergurt (11) mit-
tels eines Lagers (14) in wenigstens einer Richtung
und/oder wenigstens einer Orientierung im Raum am
Grundtrager (10) schwingend gelagert ist und das Lager
(14) eine Schwingungsdampfungsvorrichtung aufweist,
die ausgebildet ist, eine Bewegung des Lagers (14) mit
wahlweise unterschiedlichen Schwingungsdampfungseigen-
schaften zu dampfen, die mittels des Aktuators (12)
einstellbar sind und zwar angesteuert durch die Hilfs-

steuervorrichtung (13).

Hippotherapievorrichtung nach einem der Anspriiche 11
bis 13, dadurch gekennzeichnet, dass der Kdérpergurt
(11) mittels einer Antriebsvorrichtung in wenigstens
einer Richtung und/oder wenigstens einer Orientierung
im Raum am Grundtrager (10) angetrieben gelagert ist
und die Antriebsvorrichtung wenigstens einen Motor
aufweist, der den Aktuator (12) bildet und der ausge-
bildet ist, den Korpergurt (11) automatisch angetrie-
ben zu bewegen und zwar angesteuert durch die Hilfs-

steuervorrichtung (13).

Hippotherapievorrichtung nach einem der Anspriiche 11
bis 14, dadurch gekennzeichnet, dass die Bewegungs-
steuerung (5) eingerichtet ist, das vorgegebene Rewe-
gungsmuster zur Ansteuerung der Bewegungsvorrichtung
(4), in Abhangigkeit des Einwirkens des wenigstens ei-
nen Aktuators (12) auf den am Grundtrager (10) ver-
stellbar gelagerten Koérpergurt (11), automatisch abzu-

andern.
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Fig. 1
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