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Hintergrund

=Begrenzte Ressourcen im Gesundheitswesen erfordern ein Umdenken und Alternativen, welche ein eigenstandiges
Training des Patienten als Ergéanzung zur klassischen Behandlung erméglichen (Fuchs, 2010).

=An den Patienten angepasste, robotergestiitzte Gangrehabilitationssysteme sind als Alternative denkbar. Roboter kdnnen
bei der Intensivierung der Schlaganfallrehabilitation helfen (Hesse et al., 2008).

=Die Anzahl der Gangzyklen ist fur die Wiederherstellung der Gehfahigkeit von groRer Bedeutung (Freivogel et al., 2009).
=Gehfahigkeit bedeutet Teilhabe (Partizipation) und ist ein Bestandteil der geriatrischen Rehabilitation.

MOPASS Visualisierung

Visualisierung aktueller Realisierungsstand 2015 Otto Bock

Projektbeschreibung

Ziel des Projektes ist die Erforschung und Entwicklung eines
Demonstrators zur mobilen, dem Patienten angepassten,
robotergestutzten Gangrehabilitation.

Die alltagstaugliche, intelligente und adaptive Technik kann
dem Patienten helfen, das Gehen in einer naturlichen
Umgebung zu erlernen. Durch standige Rickmeldung des
Systems wird der Nutzer unterstitzt, fehlerhafte
Bewegungsmuster durch physiologischere zu ersetzen. So
wird es mdoglich sein, dem Patienten einen optimalen
Heilungsprozess zu ermdglichen.

Nach einem iterativen Prozess der Anforderungsanalyse
aus der Endnutzerperspektive (Patienten, Therapeuten,
Experten) wurden 110 klinische Anforderungen u.a. in den
Bereichen:  Gebrauchstauglichkeit, GroRRe, Mobilitat,
Funktionen, Sensoren, Akkubetrieb, Anpassungs-
maoglichkeiten an den Patienten, Display und Sicherheit
entwickelt. MOPASS beinhaltet eine mobile Plattform mit
einer aktiv motorgestitzten Orthese mit Sensorik zur
Messung der ausgelibten Muskelkraft.

Als Abschluss des Projektes ist die Testung am Patienten im
klinischen Alltag geplant.

Zielsetzung der Studie

Klinische Erprobung von MOPASS am geriatrischen
Patienten zur Bewertung der Usability und Akzeptanz des
Systems aus Patienten und Therapeutenperspektive.

Methodik/Studiendesign

Einschlusskriterien

=Krankheitsbilder der Geriatrie

=Gangunsicherheit, Sturzgefahr/-angst
=ausreichende Rumpfstabilitat

=Gangstérung kann mit MOPASS behandelt werden

Ablauf der Studie

Therapeutenschulung

Umgang mit dem System und Informationen

zum Studiendesign
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Datenerhebung

Fragenbogen und ‘
leitfadengestitzte Interviews |

3 Therapeuten

{——
E—

5 Therapieeinheiten
Pro Patient mit je 30 Minuten am System |

Datenauswertung

I

Veroffentlichung

Literatur

Freivogel, S., Schmalohr, D., Mehrholz, J., 2009. Improved walking ability and reduced therapeutic stress with an
electromechanical gait device. Journal of Rehabilitation Medicine 41, 734-739. doi:10.2340/16501977-0422

Fuchs, C., 2010. Demografischer Wandel und Notwendigkeit der Priorisierung im Gesundheitswesen:
Positionsbestimmung der Arzteschaft. Bundesgesundheitsblatt - Gesundheitsforschung - Gesundheitsschutz 53, 435
440. doi:10.1007/s00103-010-1045-8

Hesse, S., Mehrholz, J., Werner, C., 2008. Roboter-und gerétegestitzte Rehabilitation nach Schlaganfall. Deutsches
Arzteblatt 18, 330-336.

mopass

Kontakt: Barbel Wagner, Forschungsgruppe Geriatrie der Charité - Universitdtsmedizin Berlin | Reinickendorfer Str. 61
13347 Berlin | Tel: +49 30 450 565 096| mail: baerbel.wagner@charite.de| web: http://geriatrie.charite.de

% Bundesministerium
\ fiir Bildung

und Forschung



