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1 Instrukcje dotyczgce bezpieczenstwa

1.1 Symbole wystepujgce w instrukcji obstugi

Nieprzestrzeganie tych ostrzezen moze prowadzi¢ do niebezpiecznych sytuacji lub
powaznych obrazen w wyniku nieprawidfowej obstugi.

Nieprzestrzeganie tych ostrzezern moze spowodowaé umiarkowane obrazenia ciata lub
uszkodzenie mienia w wyniku nieprawidtowej obstugi.

1.2 Terminologia instrukcji obstugi

Opiekun — operator przeszkolony do nadzorowania treningu pacjenta z systemem Equio
Uzytkownik — osoba (pacjent) korzystajgca z systemu Equio do oceny i/lub treningu
rownowagi

RF — czestotliwos$¢ radiowa

EMC — kompatybilnos¢ elektromagnetyczna

1.3 Lista znakéw ostrzegawczych i nakazujgcych zachowanie ostroznosci
Znaki ostrzegawcze i uwagi sg wymienione ponizej w takiej samej kolejnosci, w jakiej pojawiajg sie w
niniejszej instrukcji.

OSTRZEZENIE

Aby zapewnié bezpieczne i prawidtowe uzytkowanie systemu Equio zapoznaj sie z
niniejszg instrukcja. Instrukcje i informacje dotyczgce bezpieczenstwa
przechowuj w dostepnym miejscu, aby maéc z niej ponownie skorzystac.

UWAGA

Wszystkie niespojnosci lub btedy w instrukcji obstugi muszg zostac zgtoszone
producentowi, lub autoryzowanemu przedstawicielowi.

UWAGA

Kazdy powazny incydent zwigzany z urzgdzeniem powinien zosta¢ zgtoszony
producentowi i wtasciwemu organowi.
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Czas trwania treningu nalezy dostosowaé¢ do mozliwosci pacjenta, aby nie
doprowadzi¢ do zbyt duzego wyczerpania pacjenta. Podczas korzystania z
systemu Equio obowigzkiem operatora jest:

- Poswiec czas na wtasciwe poinstruowanie wszystkich pacjentow, zwtaszcza
tych, ktérzy majg trudnosci z przestrzeganiem i wykonywaniem instrukcji.
Zdecydowanie zaleca sie, aby tacy pacjenci byli stale instruowani i wspierani
werbalnie podczas sesji.

- Ustawienie zakresu ruchu i poziomu trudnosci odpowiednio do mozliwosci
pacjenta.

- Doktadne nadzorowanie wszystkich pacjentdw korzystajgcych z systemu.

Poziom gto$nosci urzadzenia audio nalezy ustawi¢ na minimum, a nastepnie
stopniowo dostosowywac gtosnosc.
Gwattowne narazenie na gtosne dzwieki moze spowodowac uszkodzenie stuchu.

Czy$¢ urzadzenie regularnie przy uzyciu maksymalnie 70-procentowego roztworu
alkoholu etylowego.

Nie uzywaj agresywnych srodkéw czyszczacych, lotnych ptyndw ani nadmierne;j
sity podczas czyszczenia urzadzenia.
Nie myj urzadzenia ani nie zanurzaj go w wodzie.

Nie wolno demontowac systemu Equio. Serwis i konserwacja powinny byc¢
przeprowadzane wytgcznie przez przeszkolonego specjaliste. Nie modyfikuj ani
nie dostosowuj urzadzenia w zaden sposob.
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Nie wyrzucaj deski Equio force and balance do domowych pojemnikéow na
odpady. Urzadzenia elektroniczne powinny by¢ zawsze utylizowane w
wyznaczonych punktach zbiorki.

System Equio wykorzystuje protokdt bezprzewodowy, ktéry przesyta dane w
podobnym pasmie jak Wi-Fi. Aby zapewni¢ najlepsze mozliwe potaczenie, nalezy
unika¢ miejsc o duzej gestosci sygnatow Wi-Fi.

Nie uzywaj urzadzenia w miejscach narazonych na wytadowania elektrostatyczne.

korzystanie z poreczy lub réwnowaznych urzgdzen pomocniczych.

Do tadowania deski Equio uzywaj wytgcznie zasilacza dostarczonego z systemem.

W przypadku nagrzania sie urzadzenia podczas tadowania natychmiast odtacz
zasilanie od urzadzenia.

Podczas tadowania nigdy nie pozostawiaj urzgdzenia bez nadzoru.

Aby zapewnic bezpieczne i prawidtowe korzystanie z systemu Equio w trybie Tilt,
nalezy upewnic sie, ze zawsze obecny jest opiekun. Zdecydowanie zaleca sie
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Urzadzenie Equio nie jest przeznaczone do podawania lub wymiany energii miedzy|
urzadzeniem a pacjentem.

Wartosci parametréw okreslone po przeprowadzeniu oceny nie mogg byc
wykorzystywane do diagnozowania lub nadzorowania pacjental Stuzg one
jedynie do sporzadzenia raportu z postepow. Dane te nie mogg byc
wykorzystywane do podejmowania decyzji diagnostycznych lub terapeutycznych.

2 Bezpieczenstwo i konserwacja

2.1 Ogodlne zasady bezpieczenstwa

System Equio jest urzgdzeniem medycznym przeznaczonym do stosowania u pacjentéw wykazujgcych
ograniczone zdolnosci fizyczne lub umystowe. Przeciwwskazania do korzystania z systemu Equio
zostaty wymienione i opisane w podrozdziale 4.2 niniejszej instrukcji. Aby zapewni¢ bezpieczng
obstuge systemu Equio i unikng¢ wszelkich potencjalnie niebezpiecznych sytuacji, przestrzegaj
ostrzezen i uwag opisanych w niniejszej instrukcji.

System Equio powinien by¢ zawsze montowany przez wykwalifikowanego specjaliste autoryzowanego
przez Kinestica. Tylko takie postepowanie zapewni prawidtowe i bezpieczne dziatanie systemu Equio.

Konserwacja, serwis i czynno$ci modernizacyjne mogg by¢ wykonywane wytacznie przez
przeszkolonego specjaliste autoryzowanego przez Kinestica.

System Equio moze by¢ obstugiwany wytgcznie przez odpowiednio przeszkolonego lekarza. W razie
watpliwosci dotyczacych szkolenia i umiejetnosci obstugi systemu nalezy skontaktowad sie z
autoryzowanym przedstawicielem lub bezposrednio z firmg Kinestica.

Przed rozpoczeciem korzystania z systemu Equio zapoznaj sie z niniejszg instrukcjg obstugi. Lekarze
przeszkoleni w zakresie obstugi systemu Equio sg odpowiedzialni za ostrzezenie pacjentow, technikéw
i innego personelu pracujgcego w poblizu systemu, aby w petni przestrzegali przepiséw
bezpieczenstwa i zastosowali sie do srodkow ostroznosci.

Aby zapewnic bezpieczne i prawidtowe uzytkowanie systemu Equio, przeczytaj
niniejszg instrukcje. Instrukcje i informacje dotyczace bezpieczenstwa nalezy
przechowywac w miejscu umozliwiajgcym korzystanie z nich w przysztosci.




2.2 Zagrozenie szczgtkowe

Potencjalne ryzyko zwigzane z korzystaniem z systemu Equio zostato przeanalizowane i poddane
zarzadzaniu zgodnie z normg ISO 14971 Zarzadzanie ryzykiem. Analiza ryzyka i korzysci wykazafa
akceptowalne minimalizowanie wszystkich potencjalnie niebezpiecznych sytuacji. Pozostaje jednak
szczatkowe ryzyko obrazen podczas korzystania z systemu Equio. W niektérych rzadkich przypadkach
pacjenci mogg odczuwac nieprzyjemny bol lub nawet dozna¢ urazu. Prawdopodobienistwo takich
urazéw jest bardzo niskie. Dopdki operatorzy sy odpowiednio przeszkoleni i przestrzegane sg
instrukcje bezpieczenstwa, urazy te nie powinny wystgpic.

2.3 Bezpieczenstwo danych pacjentéw

Operator moze utworzy¢ profil dla kazdego pacjenta trenujgcego z systemem Equio. Oprogramowanie
Equio gromadzi odpowiednie informacje podczas sesji szkoleniowych i oceny w profilu pacjenta. Dane
przechowywane w profilu pacjenta zawierajg imie, nazwisko, rok urodzenia, wzrost, notatki lekarza,
konfiguracje treningu, wyniki treningu pacjenta i wyniki oceny pacjenta.

Informacje o pacjentach sg przechowywane na lokalnym serwerze w zaszyfrowanej bazie danych
zabezpieczonej standardem szyfrowania AES-256. Aby zapewni¢ bezpieczenstwo potencjalnie
wrazliwych informacji o pacjentach, wdrozono wysokie $rodki ochrony. Zadne dane osobowe pacjenta
nie sg przesytane, przekazywane ani ujawniane w jakikolwiek sposdb lub w jakiejkolwiek formie.
Bezpieczenstwo danych pacjenta mozna dodatkowo zapewni¢ poprzez zabezpieczenie dostepu do
oprogramowania Equio za pomocg hasta operatora.

2.4 Wytaczenie odpowiedzialnosci
Zespdt Kinestica dotozyt wszelkich staran, aby niniejsza instrukcja zostata sporzadzona z nalezyta
starannoscig. Jednakze niniejsza instrukcja jest publikowana i rozpowszechniana z zastrzezeniem, ze
Kinestica nie ponosi odpowiedzialnosci za wyniki zadnych dziatann podjetych przez osoby stosujgce
informacje zawarte w niniejszej instrukcji.

Kinestica nie ponosi zadnej odpowiedzialnosci za btedng interpretacje informacji zawartych w
niniejszej instrukcji przez jakgkolwiek osobe. Kinestica wyraznie zrzeka sie wszelkiej odpowiedzialnosci
wobec jakiejkolwiek osoby, niezaleznie od tego, czy jest ona czytelnikiem niniejszej instrukcji, w
odniesieniu do roszczen, strat lub szkdd, lub jakichkolwiek innych kwestii, bezposrednich lub
wtornych, wynikajgcych z lub w zwigzku z wykorzystaniem i catkowitym, lub czesSciowym
wykorzystaniem jakichkolwiek informacji zawartych w niniejszej instrukcji.

UWAGA

Wszelkie niespojnosci lub btedy w instrukcji obstugi nalezy zgtasza¢ producentowi
lub autoryzowanemu przedstawicielowi.

2.5 Odpowiedzialno$é wtasciciela

Obowigzkiem wtasciciela jest upewnienie sie, ze wszyscy lekarze planujgcy prace z systemem Equio
zostali odpowiednio przeszkoleni, przeczytali i zrozumieli niniejszg instrukcje oraz posiadajg
odpowiedni poziom wiedzy klinicznej i doswiadczenia, aby bezpiecznie pracowac z pacjentami.
Whtasciciel musi sporzadzic liste lekarzy przeszkolonych w zakresie obstugi systemu. W przypadku, gdy
system nie dziata prawidtowo lub nie odpowiada prawidtowo na polecenia operatora, operator
powinien skontaktowac sie z autoryzowanym przedstawicielem lub bezposrednio z firmg Kinestica.



UWAGA

Kazdy powazny incydent zwigzany z urzgdzeniem powinien zosta¢ zgtoszony
producentowi i wtasciwemu organowi.

2.6 Czas trwania treningu
Ustalajgc czas trwania treningu lub liczbe zadan w programie treningowym, nalezy wzig¢ pod uwage
mozliwosci pacjenta, aby unikngc¢ jego nadmiernego wyczerpania.

UWAGA

Czas trwania treningu nalezy dostosowaé do mozliwosci pacjenta, aby nie
doprowadzi¢ do zbyt duzego wyczerpania pacjenta. Podczas korzystania z
systemu Equio obowigzkiem operatora jest:

- Poswiec czas na witasciwe poinstruowanie wszystkich pacjentéw, zwtaszcza
tych, ktérzy majg trudnosci z przestrzeganiem i wykonywaniem instrukcji.
Zdecydowanie zaleca sie, aby tacy pacjenci byli stale instruowani i wspierani
werbalnie podczas sesji.

- Ustawienie zakresu ruchu i poziomu trudnosci odpowiednio do mozliwosci
pacjenta.

- Doktadne nadzorowanie wszystkich pacjentéw korzystajgcych z systemu.

2.7 Ustawienie poziomu gtosnosci

Oprogramowanie Equio generuje dzwieki audio odtwarzane pacjentowi za posrednictwem urzgdzenia
audio systemu. Aby ustawi¢ gtosnos¢, zacznij od niskiego poziomu. Powoli zwiekszaj gtosnosc, az do
osiggniecia komfortowego poziomu dZwieku. Szczegdtowe instrukcje dotyczace ustawiania gtosnosci
dzwieku mozna znalezé w instrukcji obstugi urzadzenia dzwiekowego.

OSTRZEZENIE

Poziom gto$nosci urzadzenia audio nalezy ustawi¢ na minimum, a nastepnie
stopniowo dostosowywac gtosnosc.
Gwattowne narazenie na gtosne dZzwieki moze spowodowac uszkodzenie stuchu.

2.8 Czyszczenie i dezynfekcja

Zaleca sie regularne czyszczenie i dezynfekcje wagi i deski Equio za pomocg maksymalnie 70-
procentowego roztworu alkoholu etylowego. Podczas czyszczenia urzgdzenia nie uzywaj agresywnych
Srodkdw czyszczacych, lotnych ptyndw ani nadmiernej sity. Nie wolno my¢ ani zanurza¢ urzgdzenia w
wodzie. Do czyszczenia urzadzenia nie wolno réwniez uzywaé benzyny, rozcienczalnikdw ani
podobnych rozpuszczalnikédw. Regularne czyszczenie urzadzenia zapobiega zakazeniom krzyzowym
miedzy pacjentami lub zakazeniom krzyzowym u jednego pacjenta.



UWAGA

Czy$¢ urzadzenie regularnie przy uzyciu maksymalnie 70-procentowego roztworu
alkoholu etylowego.

OSTRZEZENIE

Nie uzywaj agresywnych srodkéw czyszczacych, lotnych ptyndw ani nadmierne;j
sity podczas czyszczenia urzadzenia.
Nie myj urzadzenia ani nie zanurzaj go w wodzie.

2.9 Serwisowanie i konserwacja

Kalibracja deski Equio force and balance zalecana jest raz w roku. Aby dowiedzie¢ sie wiecej na temat
kalibracji urzadzenia, nalezy skontaktowad sie z dystrybutorem lub bezposrednio z firmg Kinestica.
Wtasciciel musi upewni¢ sie, ze system Equio jest konserwowany, serwisowany i kalibrowany
wytacznie przez przeszkolonych specjalistow autoryzowanych przez Kinestica.

OSTRZEZENIE

Nie wolno demontowaé systemu Equio. Serwis i konserwacja powinny byc¢
przeprowadzane wytgcznie przez przeszkolonego specjaliste. Nie modyfikuj ani
nie dostosowuj urzgdzenia w zaden sposob.

2.10 Zywotno$é i przechowywanie produktu

Przy prawidtowe] eksploatacji i konserwacji minimalny okres uzytkowania urzadzenia wynosi 5 lat.
Urzadzenie moze by¢ przechowywane przez okres maksymalnie 2 lat w odpowiednich warunkach.
Podczas dtugotrwatego przechowywania bateria powinna by¢ w potowie roztadowana, np. 50%
wskazania baterii w oprogramowaniu Equio. W przypadku korzystania z urzadzenia po dtugim okresie
przechowywania zalecamy poddanie go doktadnej kontroli konserwacyjnej i kalibracji.

UWAGA

Nie wyrzucaj deski Equio force and balance do domowych pojemnikéw na
odpady. Urzadzenia elektroniczne powinny by¢é zawsze utylizowane w
wyznaczonych punktach zbidrki.

2.11 Informacje na temat gwarancji

Okres gwarancji wynosi jeden rok dla wszystkich systeméw Equio, poczawszy od pierwotnej daty
zakupu. Roszczenia gwarancyjne bedg wazne tylko wtedy, gdy bedzie do nich dotgczony dowdd
zakupu. Przedtuzony okres gwarancji mozna naby¢ oddzielnie.



2.12 Oswiadczenie EMC

Konieczne jest podjecie specjalnych $rodkéw ostroznosci dotyczgcych  kompatybilnosci
elektromagnetycznej. System Equio musi by¢ instalowany i uruchamiany zgodnie z informacjami
dotyczacymi  kompatybilnosci  elektromagnetycznej  zawartymi w  dotgczonej  deklaracji
kompatybilnosci elektromagnetycznej. Przenosne i mobilne urzadzenia komunikacyjne RF moga
wptywad na wydajnosc systemu Equio.

UWAGA
System Equio wykorzystuje protokdt bezprzewodowy, ktéry przesyta dane w
podobnym pasmie jak Wi-Fi. Aby zapewni¢ najlepsze mozliwe potgczenie, nalezy
unika¢ miejsc o duzej gestosci sygnatéw Wi-Fi.

2.13 Wytyczne i deklaracja producenta

Dla wszystkich elektrycznych urzadzen medycznych nalezy podjgé specjalne srodki ostroznosci dotyczace
kompatybilnosci elektromagnetyczne;j.

e Wszystkie medyczne urzgdzenia elektryczne muszg by¢ instalowane i uruchamiane zgodnie z
informacjami dotyczgcymi kompatybilnosci elektromagnetycznej zawartymi w niniejszym
dokumencie.

e Przenos$ne i mobilne urzadzenia komunikacyjne RF mogg wptywad na dziatanie medycznych
urzadzen elektrycznych.

System Equio i jego akcesoria sg zgodne ze wszystkimi obowigzujgcymi i wymaganymi normami
dotyczgcymi zaktécen elektromagnetycznych.

e Zwykle nie wptywajg one na znajdujgcy sie w poblizu sprzet i urzadzenia.

e 7Znajdujgcy sie w poblizu sprzet i urzgdzenia zazwyczaj nie majg na nie wptywu.

OSTRZEZENIE

Nie uzywaj urzadzenia w miejscach narazonych na wytadowania elektrostatyczne.

2.13.1 Wytyczne i deklaracja producenta — Emisje elektromagnetyczne
System Equio jest przeznaczony do uzytku w srodowisku elektromagnetycznym okreslonym ponize;.
Klient lub uzytkownik systemu Equio powinien upewnic sie, ze jest on uzywany w takim Srodowisku.

Test emisji Zgodnosé Srodowisko elektromagnetyczne - wytyczne
Promieniowani Grupal System Equio wykorzystuje energie RF tylko do
e radiowe swoich wewnetrznych funkcji. Dlatego tez
CISPR 11 poziom promieniowania radiowego jest bardzo

niski i nie jest prawdopodobne, aby powodowat
jakiekolwiek zaktécenia w pobliskim sprzecie
elektronicznym.

Promieniowani Klasa B System Equio jest odpowiedni do uzytku we
e radiowe wszystkich obiektach, w tym w obiektach
CISPR 11 mieszkalnych i bezposrednio podtgczonych do
Emisje harmoniczne Klasa A publiczne] sieci niskiego napiecia, ktéra zasila
IEC 61000-3-2 budynki wykorzystywane do celéw domowych.
Wahania napiecia Nie dotyczy

I[EC 61000-3-3



2.13.2 Wytyczne i deklaracja producenta — Odpornos¢ elektromagnetyczna
System Equio jest przeznaczony do uzytku w srodowisku elektromagnetycznym opisanym ponizej.

Klient lub uzytkownik systemu Equio powinien upewnic sie, ze jest on uzywany w takim $rodowisku.

Test emisji

Wytadowania
elektrostatyczne
(ESD) IEC 61000-
4-2

Szybkozmienne
zaktécenia
przejsciowe IEC
61000-4-4

Przepiecie
IEC 61000-4-5

Spadki napiecia,
krotkie przerwy i
wahania napiecia na
liniach wejsciowych
zasilania

IEC 61000-4-11

Pole magnetyczne
o czestotliwosci
zasilania (50/60
Hz)

IEC 61000-4-8

Poziom testowy IEC
60601
+ 8 kV styk
+ 15 kV powietrze

+ 2 kV dla linii
zasilajacych
* 1 kV

dla linii
wejscia/wyjscia
+ 1 Kv dla
trybu réznicowego
+ 1 kV dla sygnatu
wspotbieznego

<5% Ut

(> 95% spadek Ut)
dla 0.5 cyklu

70% Ut

(30% spadek Ut)
dla 25 cykli

< 5% Ut

(> 95% spadek Ut)
dla5s

30 A/m

Poziom zgodnosci

+ 8 kV styk
+ 15 kV kontakt

+ 2 kV dla linii
zasilajacych

Nie dotyczy

+ 1 kvdla
trybu rdznicowego

Nie dotyczy

< 5% Ut

(> 95% spadek Ut)
dla 0.5 cyklu

70% Ut

(30% spadek Ut)
dla 25 cykli

< 5% Ut

(> 95% spadek Ut)
dla5s

30 A/m

Srodowisko elektromagnetyczne

- wytyczne
Podtogi powinny by¢
drewniane, betonowe lub z
ptytek  ceramicznych.  Jesli

podfogi sg pokryte materiatem
syntetycznym wilgotnos¢
wzgledna powinna wynosi¢ co
najmniej 30%.

Jako$¢  zasilania  sieciowego
powinna odpowiadad
typowemu Srodowisku
komercyjnemu lub
szpitalnemu.

Jako$¢  zasilania  sieciowego
powinna odpowiadad
typowemu Srodowisku
komercyjnemu lub
szpitalnemu.

Jako$¢  zasilania  sieciowego
powinna odpowiadad
typowemu Srodowisku
komercyjnemu lub
szpitalnemu.

Pola magnetyczne o
czestotliwosci zasilania powinny
by¢ na poziomach
charakterystycznych dla typowej
lokalizacji w typowym
srodowisku komercyjnym lub
szpitalnym.

2.13.3 Wytyczne i deklaracja producenta — Odpornosé elektromagnetyczna
System Equio jest przeznaczony do uzytku w Srodowisku elektromagnetycznym okreslonym ponize;.

Klient lub uzytkownik urzgdzenia systemu Equio powinien upewnic sie, ze jest ono uzywane w takim

Srodowisku.
Test emisji

Poziom testowy IEC
60601

Poziom zgodnosci

Srodowisko elektromagnetyczne
— wytyczne

Przenosne i mobilne urzadzenia
komunikacyjne RF nie powinny
by¢ uzywane blizej jakiejkolwiek
czesci systemu Equio, w tym kabli,
niz zalecana odlegto$¢ separacji
obliczona na podstawie réwnania
majgcego zastosowanie do
czestotliwos$ci nadajnika.






Zalecana odlegto$¢ miedzy urzadzeniami

Odpornos¢ na zaburzenia 6 Vrms 6 Vrms d=0.58VP

radioelektryczne 150 kHz do

wprowadzane do 80 MHz

przewodow |EC 61000-4-6

Odpornosc na pole 10V/m 10V/m  d=035VP 80 MHz to 800 MHz

elektromagnetyczne o 80 MHz do d=0.7VP — 800 MHz to 2.5 GHz, gdzie

czestotliwosciach 2.7 GHz P jest maksymalna moca wyjéciowa

radiowych IEC 61000-4-3 nadajnika w watach wedtug producenta
nadajnika, ad jest zalecang odlegtoscig w
metrach. —

Natezenie pola pochodzacego od
stacjonarnych nadajnikow RF, okreslone
na podstawie pomiaru poziomu zaktdcen
elektromagnetycznych w miejscu
montazu, powinno by¢ nizsze niz poziom
zgodnosci w kazdym zakresie
czestotliwosci. Zaktdcenia moga
wystepowacé w poblizu urzadzen
oznaczonych nastepujgcym symbolem:

()

Uwaga 1 Przy 80 MHz i 800 MHz obowigzuje wyzszy zakres czestotliwosci.

Uwaga 2  Wytyczne te moga nie miec¢ zastosowania we wszystkich sytuacjach. Na propagacje fal

elektromagnetycznych ma wptyw absorpcja i odbicie od struktur, obiektow i ludzi.

a Natezenie pola pochodzacego od statych nadajnikéw, takich jak stacje bazowe telefonow
komorkowych/bezprzewodowych i stacjonarnych radiotelefondw przenosnych, amatorskich stacji
radiowych, nadajnikéw radiowych AM i FM oraz nadajnikéw telewizyjnych, nie moze by¢ precyzyjnie
przewidziane teoretycznie. Aby oceni¢ srodowisko elektromagnetyczne ze wzgledu na state nadajniki
czestotliwosci radiowych, nalezy rozwazy¢ pomiar elektromagnetyczny miejsca montazu. Jesli zmierzone
natezenie pola w lokalizacji, w ktérej uzywany jest system Equio, przekracza odpowiedni poziom zgodnosci
czestotliwosci radiowych okreslonych powyzej, nalezy obserwowac system Equio w celu zweryfikowania
jego normalnego dziatania. W przypadku zaobserwowania nieprawidtowego dziatania konieczne moze by¢
podjecie dodatkowych srodkdw, takich jak zmiana ustawienia lub lokalizacji systemu Equio.

b W zakresie czestotliwosci od 150 kHz do 80 MHz natezenie pola powinno by¢ mniejsze niz 3 V/m.

2.13.4 Zalecane odlegtosci pomiedzy przenosnym i mobilnym sprzetem komunikacyjnym o
czestotliwosci radiowej a systemem Equio

System Equio jest przeznaczony do uzytku w Srodowisku elektromagnetycznym, w ktérym
promieniowane zaktdcenia czestotliwosci radiowych sg pod kontrolg. Klient lub uzytkownik systemu
Equio moze pomdc w zapobieganiu zaktéceniom elektromagnetycznym, utrzymujgc minimalng
odlegtos¢ miedzy przenosnym i mobilnym sprzetem komunikacyjnym o czestotliwosci radiowej
(nadajnikami) a systemem Equio, zgodnie z ponizszymi zaleceniami, w zaleznosci od maksymalnej
mocy wyjsciowej sprzetu komunikacyjnego.

Odlegtos¢ (w metrach) w zaleznosci od czestotliwosci nadajnika

Maksymalna 150 kHz do 80 MHz 80 MHz do 800 MHz 800 MHz do 2.5 GHz

znamionowa d=058VP d=035VP d=07VP
moc wyjsciowa



(W)

nadajnika
0.01 0.058 0.035 0.07
0.1 0.18 0.11 0.22
1 0.58 0.35 0.70
10 1.83 1.11 2.21
100 5.80 3.50 7.00

W przypadku nadajnikdw o maksymalnej mocy wyjsciowej niewymienionej powyzej zalecang
odlegtos¢ d w metrach (m) mozna oszacowac za pomocg réwnania majgcego zastosowanie do
czestotliwosci nadajnika, gdzie P jest maksymalng mocg wyjsciowg nadajnika w watach (w) wedtug
producenta nadajnika.

Uwaga 1 Przy 80 MHz i 800 MHz obowigzuje wyzszy zakres czestotliwosci.
Uwaga 2 Niniejsze wytyczne moga nie mieé zastosowania we wszystkich sytuacjach. Na
propagacje fal elektromagnetycznych ma wptyw absorpcja i odbicie od struktur, obiektow i ludzi.



3 Zastosowanie kliniczne

Equio to kompleksowe rozwigzanie do treningu i oceny rownowagi. Zostato zaprojektowane w celu
zapewnienia pacjentom motywujgcego srodowiska do treningu rownowagi. Jednoczesnie Equio petni
funkcje obiektywnego narzedzia oceny dla lekarzy. Gtéwne grupy docelowe obejmujg pacjentow
neurologicznych, ortopedycznych, geriatrycznych, pediatrycznych i po urazach sportowych.

3.1 Przeznaczenie

System Equio jest przeznaczony do uzytku w potgczeniu z klasyczng terapig jako narzedzie angazujgce
pacjentdw podczas motywujgcego treningu rownowagi. Powtarzalny aktywny trening i terapia
zorientowana na zadanie wspierajg plastyczno$¢ neuronalng. Plastycznos¢ neuronalna polega na
przeksztatcaniu synaps, komoérek nerwowych, a nawet catych obszaréw mdézgu uszkodzonych w
wyniku urazu lub choroby. Jest to jeden z kluczowych mechanizmdéw odzyskiwania utraconej lub
ograniczonej sprawnosci.

System Equio stanowi rowniez obiektywne narzedzie oceny. Lekarze czerpig korzysci z obiektywnej
oceny stanu i postepow pacjentdw. Szeroka gama programow oceny dostarczanych przez system
Equio bazuje na klinicznie uznanych i atestowanych skalach i metodach.

Zaleznie od krajowych przepiséw, system Equio moze by¢ stosowany na oddziatach fizjoterapii i terapii
zajeciowej w klinikach lub mniejszych gabinetach.

3.2 Wymagane kwalifikacje i umiejetnosci

Kazdy operator uzywajgcy systemu Equio z pacjentami musi posiada¢ odpowiedni poziom kwalifikacji
w zakresie medycyny fizykalnej i rehabilitacji lub pokrewnych dziedzin ochrony zdrowia. Sg to miedzy
innymi specjalisci z zakresu fizjoterapii, terapeuci zajeciowi, fizjoterapeuci i inni specjalisci z zakresu
medycyny fizykalnej i rehabilitacji. Jest wysoce wskazane, aby operator miat przynajmniej minimalne
doswiadczenie kliniczne w pracy z pacjentami.

Przed rozpoczeciem korzystania z urzadzenia Equio z pacjentami kazdy operator musi ukonczyc
szkolenie zawodowe przeprowadzone przez firme Kinestica lub przedstawiciela firmy Kinestica
upowaznionego do przeprowadzania szkolen.

3.3 Spodziewane korzysci kliniczne

Utrzymywanie dobrej rownowagi jest kluczowe dla praktycznie kazdej ludzkiej aktywnosci. Chociaz
Swiadomie nie zdajemy sobie z tego sprawy, nawet podstawowe zadanie, takie jak stanie na dwdch
nogach, wymaga dobrej rownowagi. Rownowaga jest réwniez jedng z kluczowych umiejetnosci, ktorg
ludzie tracg wraz z wiekiem. Utrzymanie dobrej rdownowagi jest wiec jednym z kluczowych aspektéw
starzenia sie z zachowaniem sprawnosci.

Trening z systemem Equio pobudza ostabione miesnie stabilizujgce, co poprawia stabilnosé stawow i
poprawia kontrole wewnetrzna. Cwiczenia maja na celu aktywacje uktadu przedsionkowego i
miesniowo-szkieletowego.

3.4 Wskazania

Ponizej przedstawiono warunki wskazane dla treningu Equio.
e Schorzenia i urazy neurologiczne;
o Udar (mdzgowe zaburzenia widzenia, udar mozgu),
o Stwardnienie rozsiane (MS),
o Urazowe uszkodzenie moézgu (TBI),



Uszkodzenie rdzenia kregowego (SCl),
Stwardnienie zanikowe boczne (ALS),
Mdzgowe porazenie dzieciece (CP),

o Guzy mozgu,
e Kontuzje sportowe;

o Urazy kolana (np. urazy ACL),

o Zwichniecia koriczyn dolnych,
e Urazy traumatyczne i ortopedyczne.

O O O

3.5 Przeciwwskazania
Przeciwwskazania to przypadki, w ktorych system Equio nie powinien by¢ stosowany u pacjentéw.
Lekarze powinni unika¢ stosowania treningu Equio u nastepujgcych grup pacjentow.

o (Ciezka ataksja,

e Ostry bdl,

e Silne zawroty gtowy,

e Epilepsja o ciezkim przebiegu,

e Silny niedowtad jednostronny,

e Ciezka spastycznosc,

e Osteoporoza o ciezkim przebiegu,

e Niewystarczajgco wygojone ztamania.

Ryzyko zwigzane ze stosowaniem systemu Equio u tych pacjentdw przewyzsza korzysci systemu Equio.



4 Specyfikacja techniczna

4.1 Zawartosc systemu Equio
Kompletny system treningu i oceny réwnowagi Equio obejmuje nastepujgce elementy:

e Equio force and balance board - w skrécie deska Equio (1),

e Oprogramowanie Equio,

e Odbiornik USB Equio (2),

e Zasilacz Equio z adapterem tadowania USB-C (3),

e Pamie¢ USB zawierajgca niniejszg instrukcje obstugi i instalacje oprogramowania Equio (4),
e Przewdd przedtuzajgcy USB (5).

4.2 Elementy deski Equio
Aby prawidtowo skonfigurowad szkolenie z Equio, kazdy operator musi znaé szes$¢ gtéwnych
elementéw deski Equio (rysunek 3 i rysunek 4).

e [Gora] W pokrywie anteny Equio (1), znajdujgcej sie z przodu urzadzenia Equio, umieszczona
jest antena bezprzewodowa Equio uzywana do przesytania sygnatdow miedzy deskg Equio a
odbiornikiem Equio. Podczas pracy urzadzenia pokrywa anteny nie moze by¢ narazona na
zadne przeszkody.

e [Gora] Siatka pozycjonujgca Equio (2) znajduje sie w gérnej czeSci deski Equio. Stuzy do
prawidtowego pozycjonowania stdp pacjenta podczas treningu i oceny.

e [D6t] Port tadowania Equio (3) znajduje sie z przodu deski Equio. Ztgcze USB typu C stuzy do
tadowania karty Equio.

o [Do&t] Wigcznik/wytagcznik Equio (4) jest dostepny w dolnej czesci deski Equio. Przezroczysty
przetacznik stuzy réwniez jako wskaznik wtgczenia i tadowania.



Jdlh kinestica

o [D6t] Ostona elementdw elektronicznych i baterii Equio (5) zawiera elementy elektroniczne
Equio i baterie zasilajgcg. Ostona moze by¢ zdejmowana wytgcznie przez przeszkolonych
specjalistéw serwisowych autoryzowanych przez firme Kinestica. Nieupowaznione zdjecie
pokrywy moze spowodowacé nieprawidfowe dziatanie systemu i uniewaznienie gwarancji
udzielonej przez firme Kinestica.

e [DO&t] Noga Equio (6) zawiera element wykrywania sity. Deska Equio zawiera cztery elementy
wykrywajace site, po jednym w kazdym rogu.

Rysunek 3 Widok deski Equio z géry Rysunek 4 Widok deski Equio od dotu

4.3 Specyfikacja techniczna

Wyr6b medyczny Klasa | (Zatgcznik VIII, Zasada 13)

wedtug klasyfikacji

MDD

Wymiar Equio force and balance board: 496 x 496 x 12 mm
ymiary Odbiornik Equio: 76 x 26 x 11 mm

Waga Equio force and balance board: 6635 g

Odbiornik Equio: 40 g

Typ baterii: akumulator litowo-polimerowy
Bateria Pojemnosc¢ catkowita: 2000 mAh
Czas pracy baterii: 20 godzin
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tadowarka

Rodzaj ochrony

Zakres temperatury i
wilgotnosci

tacznosd

Czujnik mocy

Inercyjne czujniki
pomiarowe

Zasilanie AC/DC:

* DUE 15WCP1-5.0, UE15WCP1-050
Wejscie: 90-240 V AC/50-60 Hz/500 mA
Wyijécie: 5V DC/2.0 A max

* lub MW GEM12105

Wejscie: 100-240 V AC/50-60 Hz/400 mA
Wyjécie: 5V DC/2.4 A

Zgodny z normami:

* EN 60601-1:2006/A12:2014 Wymagania ogdlne dotyczace
bezpieczenstwa podstawowego oraz funkcjonowania zasadniczego,
* EN 60601-1-2:2014 Zaktécenia elektromagnetyczne —
wymagania i badania.

Srodowisko pracy: 10 °C do 35 °C, 30 % do 85 % wilgotnosci
wzglednej powietrza, stopien ochrony IPX0,

Transport: -20 °C do 60 °C, do 85 % wilgotnosci wzglednej
powietrza

Przechowywanie: 0 °C do 30 °C, do 85 % wilgotnosci wzglednej
powietrza

tacznosé bezprzewodowa 2,400 GHz - 2,500 GHz, maks. 5 mW

Cztery jednoosiowe, zakres: 500 N, funkcja niepomiarowa

Akcelerometr, zyroskop, funkcja niepomiarowa

4.4 Minimalne wymagania systemowe

Procesor

Pamiec

Dysk

Grafika

Czterordzeniowy procesor Intel i5 (od generacji 8) lub rownowazny
procesor AMD o czestotliwosci zegara 2,2 GHz

8 GB RAM

Dysk twardy SSD z co najmniej 50 GB wolnego miejsca

NVIDIA GeForce MX250 lub réwnowazna karta graficzna AMD



Ekran 32-calowy lub wiekszy monitor LED

Rozdzielczos¢ ekranu 1920x1080 pikseli

System operacyjny Microsoft Windows 10



5 Praca w systemie Equio

5.1 Equio force and balance board

5.1.1 Tryby pracy Equio

W zaleznosci od umiejetnosci utrzymania réwnowagi przez pacjenta, w systemie Equio mozna wybrac
dwa gtéwne tryby pracy. Tryb srodka parcia (COP) jest zwykle wybierany, gdy trening i ocena sg
przeprowadzane w warunkach rownowagi statycznej. Gdy wymagane sg bardziej wymagajgce warunki
dynamiczne, mozna wybrac tryb nachylenia (Tilt).

Tryb COP

Srodek ciezkoéci (COG) ludzkiego ciata to teoretyczny punkt, wokét ktérego dziata sita grawitacji. Jest
to punkt, w ktérym koncentruje sie potgczona masa ciata. Srodek nacisku jest odwzorowaniem érodka
ciezkosci na pozioma ptaszczyzne deski Equio. Terapia i ocena réwnowagi w warunkach statycznych
odbywa sie poprzez ocene srodka parcia pacjenta. Wspotczynnik COP pacjenta jest oceniany poprzez
pomiar sit z czterech czujnikdw obcigzenia umieszczonych w naroznikach deski Equio i obliczenie
wspotczynnika COP.

Podczas pracy w trybie COP, deska Equio powinna by¢ umieszczona poziomo na ptaskiej i stabilnej
powierzchni. Opiekun musi upewnic sie, ze wszystkie cztery nogi Equio stykajg sie z podtozem. Deska
Equio nie powinna sie chwia¢ podczas naciskania jej w zadnym z czterech rogéw.

- ——— — 1 -
i -?,

Tryb Tilt

Gdy wskazany jest trening rownowagi w warunkach dynamicznych, nalezy wybrac tryb Tilt Equio. W
trybie Tilt deska Equio moze by¢ umieszczona na standardowe] niestabilnej powierzchni
fizjoterapeutycznej, takiej jak napompowana poduszka stabilizacyjna, pétpitka do treningu réwnowagi,
deska do balansowania itp. W trybie Tilt kat nachylenia deski Equio jest oceniany przez inercyjna
jednostke pomiarowg umieszczong w desce. Bezwtadnos$ciowa jednostka pomiarowa rejestruje kat
odchylenia od linii pionowej w kierunku przednio-tylnym oraz kat odchylenia od linii pionowej w
kierunku przysrodkowo-bocznym.

Podczas pracy w trybie Tilt pod deskg nalezy umiesci¢ niestabilng powierzchnie. Jesli uzywana jest
standardowa niestabilna powierzchnia do fizjoterapii, powinna ona umozliwia¢ przechylenie deski w
zakresie od 10° do 20° w kazdym kierunku. Aby zapewni¢ bezpieczng prace w trybie Tilt, nalezy
upewnic sie, ze opiekun jest zawsze obecny obok trenujgcego pacjenta.

=




Jdlh kinestica

Aby zapewnic bezpieczne i prawidtowe korzystanie z systemu Equio w trybie Tilt,
nalezy upewni¢ sie, ze opiekun jest zawsze obecny. Zdecydowanie zaleca sie
stosowanie poreczy lub ich odpowiednikéw.

5.1.2 Siatka pozycjonujgca Equio
Siatka pozycjonujaca Equio stuzy do prawidtowego pozycjonowania uzytkownikow na desce Equio
podczas oceny rownowagi i protokotéw treningowych.

Rysunek 7 Siatka pozycjonujaca Equio

Gtéwne elementy siatki pozycjonujgcej Equio przedstawiono na rysunku 7.

e Ukosna linia tandemowa (1)
e Llinie pozycjonujace
o Pionowe linie pozycjonujace (2)
o Poziome linie pozycjonujace (3)
e Pionowa linia Srodkowa (4)
e Pozioma linia srodkowa (5)

5.2 Przebieg pracy Equio

5.2.1 Przygotowanie otoczenia
Przed rozpoczeciem korzystania z systemu Equio opiekun musi upewnic sie, ze zapewniono wystarczajgca
ilos¢ miejsca na deske Equio, a podtoze jest stabilne, ptaskie i poziome.

5.2.2 Kodowanie kolorami przetgcznikéw Equio
Zasilanie deski Equio jest wtgczone, gdy na przetaczniku On-Off widoczna jest zielona ikona. Zasilanie
deski jest wytgczone, gdy na przetgczniku On-Off widoczna jest czerwona ikona.
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Stan przetgcznika

On

On

off

off

Wskaznik LED

Migajace niebieskie swiatto

Brak Swiatta

Brak Swiatta

Ciagte biate swiatto

5.2.3 Pozycjonowanie deski i ekranu Equio
Aby zapewnié optymalne wrazenia wizualne, Srodek ekranu powinien znajdowac sie od 17 cm do 22

cm ponizej srodka oczu pacjenta.

Znaczenie

Tablica Equio jest aktywna i moze by¢ uzywana

Bateria jest roztadowana, a deska Equio wymaga
natadowania

Deska Equio jest wytgczona

Deska Equio jest wytgczona i taduje sie

Deska Equio powinna by¢ umieszczona bezposrednio przed ekranem, z przednig strong deski

skierowang w strone ekranu. Prawidtowa odlegtos¢ zalezy od rozmiaru ekranu i mozna jg okresli¢ na

podstawie ponizszej tabeli. Operator musi upewnic sie, ze deska jest ustawiona poziomo i stabilnie.

Rozmiar ekranu

32“

40"

43"

50”

Odlegtos¢ miedzy ekranem a deska Equio

Odlegtosc

minimalna

70 cm

95cm

105 cm

125cm

Odlegtos¢

maksymalna

100 cm

125 cm

135cm

155 cm



—— T

Odlegtosé

Gdy urzadzenie Equio jest uzywane w trybie tandemowym, operator powinien obrdci¢ deske Equio w
kierunku przeciwnym do ruchu wskazowek zegara o 45°. Ukosna linia tandemu powinna byc¢
skierowana w strone ekranu, a przednia strona Equio powinna znajdowac sie po lewej stronie.

Odlegtosé

5.2.4 Potozenie odbiornika Equio

Odbiornik Equio powinien by¢ podtgczony do komputera za pomocg przedtuzacza. Podczas
uruchamiania oprogramowania Equio nalezy upewnic¢ sie, ze nie ma zadnych przeszkod miedzy
odbiornikiem Equio a przednig strong deski Equio. Odbiornik Equio powinien by¢ umieszczony w taki
sposob, aby zmaksymalizowadé wskaznik sygnatu bezprzewodowego znajdujacy sie w prawym dolnym

rogu oprogramowania.
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5.2.5 Pozycjonowanie pacjenta na desce Equio

W tej sekcji opisano utozenie stép pacjenta podczas protokotéw oceny i scenariuszy szkoleniowych.
Aby uzyska¢ prawidtowy odczyt oceny, nalezy postepowac zgodnie z sugerowanym utozeniem
pacjenta. Oprogramowanie Equio poprowadzi opiekundw i pacjentow przez prawidtowe utozenie stop
przed rozpoczeciem kazdego protokotu oceny lub treningu. Protokdét oceny moze wymagacd kilku
réznych pozycji stop w zaleznosci od wybranych warunkéw oceny.

Pozycja na dwdch nogach

Podczas przeprowadzania protokotu Limits of Stability, Symmetry i Five Times Sit to Stand pacjenci
powinni wyréwnac obie stopy do linii pozycjonowania. Prawidtowe utozenie pacjenta zalezy od jego
wzrostu.

Jesli wzrost pacjenta wynosi ponizej 160 cm, stopy powinny dotykac pierwszej poziomej i najbardziej
wewnetrznej pionowej linii pozycjonowania (Rysunek 10). Linie pozycjonujgce dla tej pozycji s3
oznaczone jednym kwadratowym symbolem (O).

W przypadku wysokosci od 160 cm do 180 cm stopy pacjenta powinny dotykac drugiej poziomej i
drugiej pionowej linii pozycjonujgcej (Rysunek 11). Linie pozycjonujace dla tej pozycji s oznaczone
dwoma kwadratowymi symbolami (30).

Jesli wzrost pacjenta wynosi od 181 cm do 250 cm, stopy pacjenta powinny dotykac trzeciej poziomej i
najbardziej wysunietej na zewnatrz pionowej linii pozycjonujacej (Rysunek 12). Linie pozycjonujace dla
tej pozycji sg oznaczone trzema kwadratowymi symbolami (OO0).

Rysunek 10 Pozycja dla wzrostu 100 cm - 159 cm Rysunek 11 Pozycja dla wzrostu 160 cm -180 ¢cm
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Rysunek 12 Pozycja dla wzrostu 181 cm - 250 cm

5.2.5.1 Pozycja na dwdch nogach — kostki stykajq sie ze sobq
Pozycja stykajgcych sie kostek jest stosowana w stabilometrii i mCTSIB. Pacjent umieszcza stopy tak
blisko siebie, jak to mozliwe, na $rodku deski Equio, z kostkami stykajgcymi sie (Rysunek 13).

Rysunek 13 Stykajace sie kostki

Pozycja tandemowa
Postawa tandemowa jest jedng z dostepnych opcji testowych w ocenie stabilometrycznej. Pacjent
powinien stac¢ na linii tandemu z obiema stopami ustawionymi jedna za druga. Pieta przedniej stopy

powinna dotyka¢ palcéw tylnej stopy na srodku deski. Deska powinna by¢ umieszczona w sposob
opisany w podrozdziale 5.2.3.
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Rysunek 14 Lewa stopa z przodu Rysunek 15 Prawa stopa z przodu

Pozycja na jednej nodze
W ocenie stabilometrii jedng z opcji pozycjonowania jest postawa na jednej nodze. Pacjent umieszcza
jedna stope na srodku deski Equio i trzyma drugg stope uniesiong (Rysunek 16 lub Rysunek 17).

Rysunek 16 Utozenie lewej stopy Rysunek 17 Utozenie prawej stopy

5.2.6 Oprogramowanie Equio
Szczegdtowy opis funkcji oprogramowania Equio i przebiegu pracy z oprogramowaniem znajduje sie w
rozdziale 6 niniejszej instrukcji.

30



Jdlh kinestica

5.3 tadowanie

Podczas tadowania przetgcznik Equio On-Off musi by¢ wytgczony. Zasilacz powinien by¢ podtgczony do
sieci, a gniazdo tadowania powinno by¢ potaczone z adapterem tadujgcym USB-C. Adapter tadowania
USB-C nalezy podfaczy¢ do gniazda tadowania znajdujgcego sie z przodu deski Equio. Po podtgczeniu
dioda LED wskaze, ze bateria jest tadowana. Po petnym natadowaniu dioda LED wskaznika wytaczy sie.
Petny cykl tadowania za pomocga dostarczonego zasilacza trwa okoto 2 godzin.

Rysunek 18 tadowanie deski Equio

Do tadowania deski Equio nalezy uzywac wytacznie zasilacza dostarczonego z

systemem.

W przypadku nagrzewania sie urzadzenia podczas tadowania nalezy natychmiast
odtaczy¢ zasilanie od urzadzenia.

Nigdy nie pozostawiaj systemu bez nadzoru podczas tadowania.
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5.4 Uzytkowanie pdzniejsze

Po uzyciu operator wytgcza deske Equio, zamyka oprogramowanie Equio i odtgcza odbiornik Equio. Po
wytgczeniu deski Equio operator czysci i dezynfekuje powierzchnie deski Equio przy uzyciu
maksymalnie 70% roztworu alkoholu etylowego. Po zdezynfekowaniu powierzchni operator umieszcza
deske Equio i wszystkie inne elementy w oryginalnym pudetku. Operator przechowuje system Equio w
odpowiednim miejscu.



6 Oprogramowanie Equio

6.1 Instalacja

Ta sekcja zawiera procedure instalacji oprogramowania Equio w systemie operacyjnym Windows 10.
Kreator instalacji Equio zainstaluje oprogramowanie Equio i sterowniki Equio. Przed instalacjg osoba
instalujgca oprogramowanie Equio musi sprawdzi¢, czy komputer spetnia minimalne wymagania
okreslone w rozdziale 4.4.

Oprogramowanie Equio musi by¢ zainstalowane przy uzyciu konta administratora systemu Windows.
To samo konto powinno by¢ uzywane podczas uruchamiania oprogramowania Equio.

Jedli nie jest to mozliwe, do uruchomienia oprogramowania Equio mozna uzy¢ konta Standard. Nalezy
pamietaé, ze oprogramowanie Equio generuje baze danych uzytkownikéw dla kazdego konta
Windows, na ktérym oprogramowanie zostato uruchomione. Aby unikng¢ pomytek, nalezy uzywac
jednego konta Windows dedykowanego dla systemu Equio.

Pakiet instalacyjny jest dostarczany w postaci kreatora instalacji wykonywalnej typu ,wszystko w
jednym”. Uruchom plik wykonywalny setup.exe, klikajgc go dwukrotnie. Wyswietlone zostanie okno
User Account Control, kliknij Yes, aby kontynuowac (Rysunek 19).

User Account Control *

Do you want to allow this app to make
changes to your device?

|IIII Equio Setup

Verified publisher: Kinestica d.c.c.
File arigin: Hard drive on this computer

Show more details

Yes Mo

Wybierz folder instalacyjny, w ktérym instalator zainstaluje oprogramowanie Equio. Kliknij Next, aby
kontynuowa¢ (Rysunek 20). Upewnij sie, ze na dysku jest wystarczajgco duzo miejsca do
przechowywania wszystkich danych.



Al Setup - Equio version v100 — %

Select Destination Location
Where should Equio be installed?

Setup will install Equio into the following folder.

To continue, dick Mext. If you would like to select a different folder, dick Browse.

|C: \Program Files (x36)\Equio| Browse...

At least 663, 1 MB of free disk space is required.

Wybierz folder, w ktérym instalator zainstaluje skréty menu Start Equio. Kliknij Next, aby kontynuowacd
(Rysunek 21).

Select Start Menu Folder
Where should Setup place the program's shortcuts?

lﬂ Setup wil create the program's shortcuts in the following Start Menu folder.
]

To continue, dick Mext. If you would like to select a different folder, dlick Browse.

|Euuiu Browse...

Kliknij Install, aby rozpocza¢ instalacje oprogramowania Equio (Rysunek 22). Instalacja moze potrwac kilka
minut.

Ready to Install
Setup is now ready to begin installing Equio on your computer,

Click Install to continue with the installation, or didk Back if you want to review or
change any settings.

Destination location:
C:\Program Files (x86)\Equio

Start Menu folder:
Eqguio

< Back Install Cancel




Podczas instalacji zostanie wyswietlone pierwsze okno powitalne Kreatora instalacji sterownika
urzadzenia (Rysunek 23). Kliknij Next, aby kontynuowad.

Device Driver Installation Wizard

Welcome to the Device Driver
Installation Wizard!

This wizard helps you install the software drivers that some
computers devices need in order to worlk.

To continue, click Next

Wybierz | accept this agreement po przeczytaniu Umowy licencyjnej. Kliknij Next, aby zainstalowaé
sterowniki Equio.

Device Driver Installation Wizard

i

-_rs To continue, accept the following license agreement. To read the entire
% agreement. use the scroll bar or press the Page Down key.

IMPORTANT NOTICE: PLEASE READ CAREFULLY BEFORE ~
INSTALLING THE RELEVANT SOFTWARE

This licence agreement (Licence) is a legal agreement between you
(Licensee or you) and Future Technology Devices Intemational Limited

of 2 Seaward Place, Centurion Business Park, Glasgow G41 THH,
Scotland (LUK Company Number SC136640) (Licensor or we) for use of
driver software provided by the Licensor{Software).

BY INSTALLING OR USING THIS SOFTWARE YOU AGREE TO THE

(®) | accept this agreement Save As Print
(_) | dont accept this agreement

< Back Cancel

Po pomysinym zainstalowaniu pierwszych sterownikéw wyswietlony zostanie ekran (Rysunek 25). Kliknij

Device Driver Installation Wizard

Completing the Device Driver
Installation Wizard

The drivers were successfully installed on this computer.

You can now connect your device to this computer. F your device
came with instructions, please read them first.

Driver Name Status

~/ Kinestica Equio USB Re... Readyto use
~* Kinestica COM Driver Pa... Ready to use

przycisk Finish.



Podczas instalacji zostanie wyswietlone drugie powitanie w Kreatorze instalacji sterownika urzadzenia
(Rysunek 26). Kliknij Next, aby kontynuowac.

Device Driver Installation Wizard

Welcome to the Device Driver
Installation Wizard!

This wizard helps you install the software drivers that some
computers devices need in order to work .

To continue, click Mext

Po przeczytaniu Umowy licencyjnej wybierz opcje | accept this agreement. Kliknij Next, aby zainstalowac
sterowniki Equio.

Device Driver Installation Wizard

License Agreement .5

- To continue, accept the following license agreement. To read the entire
% agreement, use the scroll bar or press the Page Down key

IMPORTANT NOTICE: PLEASE READ CAREFULLY BEFORE
INSTALLING THE RELEVANT SOFTWARE:

Thiz licence agreement (Licence) is a legal agreement between you
(Licensee or you) and Future Technology Devices Intemational Limited
of 2 Seaward Place, Centurion Business Park, Glasgow G41 THH,
Scotland (UK Company Number SC136640) (Licensor or we) for use of
driver software provided by the Licensor({Software).

-

BY INSTALLING OR USING THIS SOFTWARE YOU AGREE TO THE »

(®) | accept this agreement Save As Print
(_)| dont accept this agreement

< Back Cancel

Device Driver Installation Wizard

Completing the Device Driver
Installation Wizard

The drivers were successfully installed on this computer.

You can now connect your device to this computer. F your device
came with instructions, please read them first

Driver Name Status

~ Kinestica Equio USB Re... Readyto use
" Kinestica COM Driver Pa... Ready to use

Back Cancel

Po pomysinym zainstalowaniu drugiego sterownika wyswietlony zostanie ekran (Rysunek 28). Kliknij
przycisk Finish.




Setup - Equio version v100 -

Completing the Equio Setup
Wizard

Setup has finished installing Equio on your computer, The
application may be launched by selecting the installed
shortcuts,

Click Finish to exit Setup,

Aby zakonczy¢ instalacje, kliknij Finish, jak zilustrowano (Rysunek 29). Podtgcz odbiornik Equio do portu
USB.

6.1.1 Odinstalowanie oprogramowania Equio

Aby odinstalowaé oprogramowanie Equio, kliknij Start -> wyszukaj aplikacje Equio -> Uninstall Equio.
PotwierdZ odinstalowanie, klikajgc Yes. Po zakonczeniu instalacji kliknij OK. Oprogramowanie Equio
zostato odinstalowane. Baza danych uzytkownikéw nie zostanie usunieta podczas odinstalowywania
oprogramowania Equio i pozostanie w katalogu biezgcego uzytkownika.

6.1.2 Licencja Equio

Po instalacji, przy pierwszym uruchomieniu oprogramowania Equio, nalezy wprowadzi¢ klucz
licencyjny oprogramowania. Klucz licencyjny oprogramowania znajduje sie w pudetku Equio pod
odbiornikiem Equio. Klucz licencyjny oprogramowania jest powigzany z konkretnym dyskiem Equio i
nie moze by¢ uzywany z zadnym innym dyskiem Equio.

6.1.3 Rozwigzywanie problemoéw

Sterowniki Equio nie zostaty zainstalowane

W przypadku, gdy sterowniki Equio nie zostang zainstalowane automatycznie, nalezy uruchomic
instalacje sterownika recznie, klikajgc dwukrotnie plik dpinst-amd64.exe (64-bitowy system
operacyjny) lub dpinst-x86.exe (32-bitowy system operacyjny) w folderze» EquioDriver\CDM_Receiver
«W folderze instalacyjnym Equio (domyslnie: C:\Program Files (x86)
\Equio\EquioDriver\CDM_Receiver). Postepuj zgodnie z instrukcjami kreatora instalacji, aby
zainstalowac sterowniki.

Uruchom réwniez dpinst-amd64.exe (64-bitowy system operacyjny) lub dpinst-x86.exe (32-bitowy
system operacyjny) w folderze» EquioDriver\CDM_Uart «w folderze instalacyjnym Equio (domyslnie:
C:\Program Files (x86) \Equio\EquioDriver\CDM_Uart). Postepuj zgodnie z instrukcjami kreatora
instalacji, aby zainstalowac sterowniki.
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6.2 Pierwsze uruchomienie oprogramowania Equio

Podtacz odbiornik Equio do wolnego portu USB komputera i witgcz deske Equio. Umies¢ deske Equio
na stabilnej, ptaskiej powierzchni. Przednia strona deski Equio powinna by¢ skierowana w strone
ekranu.

Po uruchomieniu oprogramowania Equio wyswietlone zostanie okno klucza licencyjnego. Upewnij sie,
ze wskaznik deski Equio pokazuje zielony znacznik wyboru, co oznacza, ze deska Equio jest
podtgczona. Wprowadz klucz licencyjny znajdujacy sie w pudetku Equio i kliknij Confirm. Po tej
czynnosci pojawi sie menu gtéwne. Zanim przyciski oceny i szkolenia stang sie aktywne, system Equio
musi zosta¢ uruchomiony, a uzytkownik musi zosta¢ wybrany.

6.3 Menu gtéwne

W dalszym opisie oprogramowania Equio osoba trenujgca z systemem Equio jest oznaczona jako
Uzytkownik. Lekarz nadzorujgcy szkolenie z systemem Equio jest oznaczony jako Opiekun.

Al kinestica (-) Initialization & User a .

Assessment Training

| B =20 llII

Rysunek 30 Menu gtéwne przed uruchomieniem i wyborem uzytkownika

Al kinestica (-) Initialization & User a .

Assessment Training

& User .\/-‘W" IIII

Rysunek 31 Menu gtéwne po uruchomieniu i wybraniu uzytkownika

Na gdérnym pasku menu gtéwnego znajduje sie logo Kinestica, przycisk Initialization, przycisk User,
przycisk Settings (reprezentowany przez ikone kota zebatego) i przycisk Exit. Przycisk Initialization
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otwiera menu inicjalizacji, przycisk User otwiera menu uzytkownika, przycisk Settings otwiera menu

ustawien, a przycisk Exit powoduje wyjscie z oprogramowania Equio.

Posrodku menu gtéwnego znajdujg sie przyciski Assessment i Training. Przycisk Assessment otwiera
menu Assessment, a przycisk Training otwiera menu Training.

Na dolnym pasku znajduje sie przycisk Selected User, aktualny symbol deski Equio, bateria deski Equio
i wskaznik sity sygnatu. Selected User wyswietla imie i nazwisko aktualnie wybranego uzytkownika.
Aktualny symbol deski Equio wyswietla zielony znacznik wyboru, gdy deska Equio jest podfaczona i
czerwony krzyzyk, gdy nie jest podtaczona. Bateria deski Equio wskazuje poziom natadowania baterii.
Wskaznik sity sygnatu wyswietla jakos$¢ potgczenia miedzy deski Equio a odbiornikiem Equio.

6.4 Inicjalizacja

Al kinestica @ Initialization ; User O ‘

Initialization

Please do not stand on the plate.

M o all

Przed przystgpieniem do inicjalizacji upewnij sie, ze deska Equio jest umieszczona na ptaskiej, stabilnej
powierzchni. Wszystkie cztery nogi Equio powinny by¢ w statym kontakcie z podtozem. Deska Equio
nie powinna sie przechyla¢ ani chwia¢ w przypadku dziatania na nig sity.

Podczas procedury inicjalizacji na desce Equio nie powinny znajdowac sie zadne osoby, ponadto na
desce nie powinny znajdowac sie zadne obiekty.

Aby zainicjowa¢ deske Equio, kliknij przycisk Initialization na gérnym pasku menu gtéwnego, co
spowoduje otwarcie menu inicjalizacji. Kliknij przycisk Initialize. Zielony pasek reprezentujacy postep
inicjalizacji zacznie sie wypetnia¢. Po zakonczeniu inicjalizacji oprogramowanie Equio powrdci do menu
gtownego. Inicjalizacje mozna zatrzymac, klikajac przycisk Cancel.

6.5 Uzytkownicy
Aby otworzy¢ menu uzytkownikéw, kliknij przycisk User znajdujacy sie na gérnym pasku menu gtéwnego.
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6.5.1 Wybér uzytkownika

Al kinestica (%) Initialization & User O .

o]
O 7 user (s}

Name Surname

Edit User
Training Analysis

Delete User

| = |||I

Rysunek 33 Menu uzytkownika przed wybraniem uzytkownika

Jdlh kinestica @ Initialization & User u .

7 user (s)

& User .\/-"“”‘ IlII

Rysunek 34 Menu uzytkownika po wybraniu uzytkownika

Uzytkownika mozna wybrac z listy rozwijanej Users znajdujacej sie po prawej stronie menu User.
Uwaga: uzytkownik musi zosta¢ najpierw utworzony, aby mozna go byto wybrac z bazy danych. Kliknij
strzatke, aby wyswietli¢ wszystkich zapisanych uzytkownikéw. Wyboru uzytkownika dokonuje sie
poprzez klikniecie jego nazwy. Liste uzytkownikdw mozna zawezi¢ za pomoca pola Users input
znajdujacego sie na liscie rozwijanej Users.

6.5.2 Analiza treningu
Zeby otworzy¢ menu analizy treningu kliknij przycisk Training Analysis.

Analiza treningu zostata opisana w podrozdziale 6.8.
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6.5.3 Dodawanie uzytkownika

dli kinestica: O Initialization & User o .

Name*
Surname
Year Of Birth

Height (cm)*

Advanced Graphics

Advanced Sounds

Music

| = R all

Rysunek 35 Menu dodawania uzytkownika

Zeby utworzyé nowego uzytkownika, kliknij przycisk Add User ktéry otworzy menu dodawania
uzytownika. Po lewej stronie menu dodawania uzytownika znajdujg sie cztery pola wymienione
ponizej.

- Imie to pole wymagane.

- Nazwisko to pole opcjonalne.

- Rok urodzenia musi miescic sie w przedziale pomiedzy rokiem biezgcym a rokiem 1901.
- Wozrost jest polem wymaganym i musi wynosi¢ od 100 cm do 250 cm.

Ponizej pdl wyboru znajduje sie przycisk Advanced Graphics, ktory zmienia wyglad scenariuszy,
przycisk Advanced Sounds, ktory upraszcza efekty dZzwiekowe w scenariuszach oraz menu rozwijane
Music do wyboru rodzaju muzyki odtwarzanej podczas treningu.

Pole Notes jest przeznaczone na wszelkie notatki, ktére opiekun chce sporzadzi¢ na temat
uzytkownika.

Zeby utworzy¢ nowego uzytkownika, kliknij przycisk Create. Aby usung¢ dane, kliknij przycisk
Cancel.

6.5.4 Edycja uzytkownika

dli kinestica: O Initialization & User o .

Name*
Surname
Year Of Birth

Height (cm)*

Advanced Graphics

Advanced Sounds

Music

& User .\l-ms Illl
Rysunek 36 Menu edycji uzytkownika
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Aby edytowac uzytkownika, wybierz go z listy rozwijanej Users i kliknij przycisk Edit User. Spowoduje
to otwarcie menu edycji uzytkownika. Menu edycji uzytkownika zawiera te same elementy, co menu
dodawania uzytkownika. Tutaj mozna przegladac i zmienia¢ wartosci uzytkownika. Aby zapisaé
zmiany, kliknij przycisk Update. Nazwa i wzrost sg wymaganymi polami i nie powinny pozostac puste.

6.5.5 Usuwanie uzytkownika
Aby usung¢ uzytkownika, wybierz go z listy rozwijanej User i kliknij przycisk Delete User.

6.6 Ustawienia

il kinestica (%) Initialization & User O .

Settings

Software version: 101

S
™

General Volume

= 5

Music Volume

| = |||I

Rysunek 37 Menu ustawien

Aby otworzy¢ menu ustawien, kliknij przycisk Settings, oznaczony ikong kota zebatego.

i kinesficar (%) Initialization & User e .

Update License key

Make sure that the Equio board is present.

Expires: Never

' v O oo |||I
.Rysunek 38 Okno licenciji

W tym menu wyswietlana jest wersja oprogramowania Equio i jezyk oprogramowania. Mozna tu zmieni¢
gtodnosc ogding oprogramowania i gtosnosé muzyki.
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Aby zobaczy¢ aktualnie uzywang licencje, kliknij przycisk License. Spowoduje to otwarcie okna License.
W tym menu mozna zaktualizowac licencje.

Ml kinesfica (%) Initialization & User O .

Software version: 101

Set Password

M e all

Oprogramowanie Equio mozna zablokowac hastem. Aby ustawi¢ hasto, kliknij przycisk Password.
Spowoduje to otwarcie okna Set Password, w ktérym mozna ustawic hasto. Tutaj hasto mozna rowniez
zmienic¢ lub usungé. Domyslnie w oprogramowaniu Equio nie jest ustawione zadne hasto.

W przypadku zapomnienia hasta nalezy skontaktowal sie z autoryzowanym przedstawicielem lub
bezposrednio z firma Kinestica.

6.7 Ocena

6.7.1 Menu oceny
Po wybraniu uzytkownika i zainicjowaniu deski Equio przycisk Assessment staje sie interaktywny. Po
kliknieciu otwiera menu oceny.

Oceny mogg zosta¢ wybrane po lewej stronie menu oceny. Parametry oceny mozna ustawic¢ po prawej
stronie menu oceny. Instrukcje oceny sg wyswietlane w oknie Instructions po kliknieciu przycisku
Information oznaczonego ikong |, ktéra znajduje sie w prawym goérnym rogu menu oceny.

Aby rozpoczgc ocene, kliknij przycisk Begin znajdujgcy sie w prawym dolnym rogu menu oceny.

6.7.2 Stabilometria
Stabilometria to obiektywna i funkcjonalna ocena systemu kontroli postawy w stanie ustalonym.

Ustawienia
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Rysunek 40 Ustawienia Stabilometrii

Opiekun wybiera zadang pozycje noég uzytkownika. Podczas oceny uzytkownik jest boso. Aby
przeprowadzi¢ ocene na miekkiej powierzchni, nalezy uzy¢ standardowej pianki o wymiarach 48 cm x
40 cm x 6 cm umieszczonej na desce Equio.

Jesli wybrano opcje Both Legs, nalezy upewnic sie, ze przednia strona deski Equio jest skierowana w
strone ekranu, a uzytkownik stoi ponad $rodkiem deski Equio, dotykajgc kostek, jak opisano w
podrozdziale 5.2.5.

Jesli wybrano pozycje Tandem, nalezy obrdci¢ deske Equio o 45 stopni, tak aby ukosna linia tandemu
byta skierowana w strone ekranu. Opiekun wybiera przednig noge uzytkownika, klikajgc przycisk opcji
Front Leg. Uzytkownik ustawia swoje stopy bezposrednio na ukosnej linii tandemu, jedna stopa za
drugg, tak aby sta¢ nad srodkiem deski Equio z palcami tylnej nogi dotykajgcymi piety przedniej nogi,
jak pokazano w podrozdziale 5.2.5.

W przypadku wybrania opcji One Leg nalezy upewnié¢ sie, ze przednia strona deski Equio jest
skierowana w strone ekranu. Opiekun wybiera noge, ktora bedzie uzywana do oceny, wybierajac
opcje Front Leg. Uzytkownik stoi z wybrang nogg powyzej srodka tablicy Equio, jak pokazano w
podrozdziale 5.2.5.

Opiekun wybiera zgdany czas trwania kazdego zadania i klika przycisk Begin.

Wykonanie
W kazdej konfiguracji Stabilometrii stosowane sg cztery rézne warunki.
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Rysunek 41 Stabilometria

a—oczy otwarte b —oczy
zamkniete
1 —twarde la 1b
podtoze
2 —miekkie 2a 2b
podtoze

W przypadku warunku 1a uzytkownik stoi nieruchomo w zalecanej pozycji na twardym podtozu z
otwartymi oczami. Opiekun klika przycisk pierwszego warunku. Po zakonczeniu warunku wyswietlane
jest okno wynikéw. Opiekun moze zakonczy¢ warunek wczesniej, klikajgc lewy przycisk myszy. Jesli
opiekun jest zadowolony z wyniku, klika Save i przechodzi do warunku 1b. Jedli nie, opiekun klika
Cancel i uzytkownik powtarza warunek.

W przypadku warunku 1b uzytkownik stoi nieruchomo w zalecanej pozycji na twardym podtozu z
zamknietymi oczami. Opiekun klika przycisk drugiego warunku. Po zakoriczeniu warunku wyswietlone
zostanie okno wynikdéw. Opiekun moze zakonczy¢ warunek wczeéniej, klikajagc lewy przycisk myszy.
Jesli opiekun jest zadowolony z wyniku, klika Save i przechodzi do warunku 2a. Jesli nie, opiekun klika
Cancel, a uzytkownik powtarza warunek.

Przed rozpoczeciem warunku 2a opiekun ktadzie miekkie podtoze na ptycie Equio. W przypadku
warunku 2a uzytkownik stoi nieruchomo w zalecanej pozycji na miekkiej powierzchni z otwartymi
oczami. Opiekun klika przycisk trzeciego warunku. Po zakorczeniu warunku wySwietlone zostanie
okno wynikdéw. Opiekun moze zakonczy¢ warunek wczesniej, klikajac lewy przycisk myszy. Jesli
opiekun jest zadowolony z wyniku, klika Save i przechodzi do warunku 2b. Jedli nie, opiekun klika
Cancel i uzytkownik powtarza warunek.

W przypadku warunku 2b uzytkownik stoi nieruchomo w zalecanej pozycji na miekkim podtozu z
zamknietymi oczami. Opiekun klika przycisk czwartego warunku. Po zakoriczeniu warunku
wyswietlone zostanie okno wynikdéw. Opiekun moze zakorczy¢é warunek wczesniej, klikajac lewy
przycisk myszy. Jesli opiekun jest zadowolony z wyniku, klika Save, co konczy ocene. W przeciwnym
razie opiekun klika Cancel, a uzytkownik powtarza warunek.
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Wynik

Path: 39.3cm
ML sway : 3.0 cm

AP sway : 4.7 cm

Ellipse area : 10.1 cm?

Velocity : 2.0 cm/s

Rysunek 42 Wynik Stabilometrii

Wynikiem oceny Stabilometrii jest obraz $ciezki COP uzytkownika z elipsg obejmujgcg 95% s$ciezki COP,
dtugosc sciezki COP, kotysanie COP ML, kotysanie COP AP, obszar elipsy i predkosé uzytkownika.

6.7.3 Limits Of Stability
Limits Of Stability to ocena réwnowagi dobrowolnej kontroli motorycznej.

Ustawienia
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Rysunek 43 Ustawienia Limits Of Stability

Upewnij sie, ze przednia strona deski Equio jest skierowana w strone ekranu. Opiekun wybiera
prawidtowy wzrost uzytkownika i warto$¢ ograniczenia wymagang do oceny. Uzytkownik staje boso na
desce Equio ze stopami w odpowiedniej pozycji, jak pokazano na ilustracji pozycjonowania.
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Wykonanie

Rysunek 44 Limits Of Stability

Opiekun wybiera Start. Uzytkownik stara sie dobiec do aktywnego celu tak szybko, jak to mozliwe, po
czym wraca do pozycji srodkowej. Uzytkownik powtarza zadanie dla wszystkich 8 kierunkdow. Opiekun
moze zatrzymac ocene w dowolnym momencie, klikajgc Stop. Jesli ocena nie powiodta sie, opiekun
klika Cancel w oknie wynikdéw oceny i ponownie uruchamia ocene, klikajgc Start. Jesli ocena
zakonczyta sie pomyslinie, opiekun klika Save, aby zapisa¢ wynik i zakonczy¢ ocene.

Wynik

Average RT : 0.6
Average MV : 5.6 °/s
Average EPE : 45.8%

Average MXE : 59.6%
Average DCL : 30.8%

Rysunek 45 Wynik Limits Of Stability

Wynikiem oceny Limits Of Stability jest obraz Sciezki przebytej przez uzytkownika, sredni czas reakc;ji
[RT], $rednia predkosé ruchu [MV], srednie odchylenie punktu koricowego [EPE], Srednie maksymalne
odchylenie [MXE] i srednia kontrola kierunku [DCL].

6.74 mCTSIB
mCTSIB  to  Zmodyfikowana  kliniczna  ocena  interakcji  sensorycznej w  réwnowadze.
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Ustawienia
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Rysunek 46 Ustawienia mCTSIB

Dla miekkiego podfoza ocena ta wymaga standardowej pianki o wymiarach 48 cm x 40 cm x 6 cm
umieszczonej na ptycie Equio. Upewnij sie, ze przednia strona deski Equio jest skierowana w strone
ekranu. Uzytkownik stoi nad $rodkiem deski boso, dotykajgc kostek, jak wyjasniono w podrozdziale
5.2.5.
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Wykonanie

Rysunek 47 Ekran wykonywania mCTSIB

mCTSIB uwzglednia 4 warunki:

a—oczy otwarte b — oczy zamkniete
1 —twarde podtoze 1a 1b
2 —miekkie podtoze 2a 2b

W przypadku warunku 1a uzytkownik stoi nieruchomo w zalecanej pozycji na twardym podtozu z
otwartymi oczami. Opiekun klika przycisk pierwszego warunku. Po uptywie 30 sekund warunek
zatrzymuje sie i wyswietla okno wynikéw. Opiekun moze zakonczyé warunek wczesniej, klikajac lewy
przycisk myszy. Jesli opiekun jest zadowolony z wyniku, klika Save i przechodzi do warunku 1b. Jesli
nie, opiekun klika Cancel i uzytkownik powtarza warunek.

W przypadku warunku 1b uzytkownik stoi nieruchomo w zalecanej pozycji na twardym podtozu z
zamknietymi oczami. Opiekun klika przycisk drugiego warunku. Po uptywie 30 sekund warunek
zatrzymuje sie i wyswietla okno wynikéw. Opiekun moze zakonczyé warunek weczesniej, klikajgc lewy
przycisk myszy. Jesli opiekun jest zadowolony z wyniku, klika Save i przechodzi do warunku 2a. Jesli
nie, opiekun klika Cancel i uzytkownik powtarza warunek.

Przed rozpoczeciem warunku 2a opiekun umieszcza miekkie podtoze na desce Equio. W przypadku
warunku 2a uzytkownik stoi nieruchomo w zalecanej pozycji na miekkim podtozu z otwartymi oczami.
Opiekun klika przycisk trzeciego warunku. Po uptywie 30 sekund warunek zatrzymuje sie i wyswietla
okno wynikéw. Opiekun moze zakoriczy¢ warunek wczesniej, klikajac lewy przycisk myszy. Jedli
opiekun jest zadowolony z wyniku, klika Save i przechodzi do warunku 2b. Jedli nie, opiekun klika
Cancel i uzytkownik powtarza warunek.
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W przypadku warunku 2b uzytkownik stoi nieruchomo w zalecanej pozycji na miekkim podtozu z
zamknietymi oczami. Opiekun klika przycisk czwartego warunku. Po uptywie 30 sekund warunek
zatrzymuje sie i wyswietla okno wynikow. Opiekun moze zakonczy¢ warunek wczesniej, klikajac lewy
przycisk myszy. Jesli opiekun jest zadowolony z wyniku, klika Save, co koniczy ocene. W przeciwnym
razie opiekun klika Cancel, a uzytkownik powtarza warunek.

Jesli w jakimkolwiek warunku uzytkownik straci rownowage przed jego automatycznym
zakoniczeniem, opiekun zatrzymuje warunek, klikajac lewym przyciskiem myszy. Jesli wynik zostanie
zapisany, uzytkownik bedzie musiat powtdrzy¢ ten sam warunek jeszcze 2 razy, zanim przejdzie do
nastepnego warunku.

Wynik

Total score : 20.6 s

Condition 1 time : 7.5s
Condition 2 time : 6.5 s
Condition 3 time : 4.9 s

Condition 4 time : 1.7 s

Rysunek 48 Wynik mCTSIB

Catkowity wynik uzytkownika dla mCTSIB jest sumg czasow uzyskanych dla warunku 1 (1a), warunku 2
(1b), warunku 3 (2a) i warunku 4 (2b).

6.7.5 Symmetry
Symmetry to ocena rozktadu masy ciata uzytkownika z uwzglednieniem obu nog.

Ustawienia
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Rysunek 49 Ustawienie Symmetry
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Upewnij sie, ze przednia strona deski Equio jest skierowana w strone ekranu. Opiekun wybiera
prawidtowg wysokos$¢ uzytkownika. Nastepnie uzytkownik staje na desce, ustawiajac stopy w
odpowiedniej pozycji, jak pokazano na obrazku pozycjonowania. Uzytkownik powinien znajdowac sie
W pozycji wyprostowanej.

Wykonanie

Rysunek 50 Ekran wykonywania Symmetry

Opiekun klika przycisk Start. Uzytkownik stoi nieruchomo przez caty czas trwania oceny. Opiekun
moze zakonczy¢ ocene wczesniej, klikajagc lewym przyciskiem myszy. Jesli ocena nie powiodta sie,
opiekun klika Cancel w oknie wynikdw oceny i klika Start, aby powtérzy¢ ocene. Jesli ocena zakonczyta
sie pomyslnie, opiekun klika Save w oknie wynikéw oceny, aby zapisa¢ wynik i zakoriczy¢ ocene.

Wynik

Left: 15.3%
Right : 84.7%

Rysunek 51 Wynik Symmetry

Wynikiem oceny Symmetry jest rozktad masy ciata uzytkownika na kazdg noge. Wynik jest
przedstawiony jako procent catkowitej wagi dla lewej i prawej nogi. Rozktad masy ciata jest réwniez
przedstawiony za pomoca dwukolumnowego wykresu stupkowego.
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6.7.6 Stepping

Stepping to ocena czestotliwosci krokow.

Ustawienia
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Rysunek 52 Konfiguracja Stepping

Jdlh kinestica

& @

Upewnij sie, ze przednia strona deski Equio jest skierowana w strone ekranu. Opiekun wybiera zgdany

czas trwania oceny. Uzytkownik staje nad srodkiem deski w wygodnej pozycji.

Wykonanie

Rysunek 53 Ekran wykonywania Stepping

Opiekun rozpoczyna oceneg, klikajac przycisk Start. Nastepnie uzytkownik zmienia stopy tak szybko, jak

to mozliwe, przez wybrany czas. Kazda stopa musi by¢ podniesiona na co najmniej 10 cm przed

zmiang stép. Po uptywie wybranego czasu ocena konczy sie automatycznie. Opiekun moze zatrzymac

ocene przed uptywem wybranego czasu, klikajac przycisk Stop. Jesli ocena sie nie powiedzie, opiekun

klika Cancel w oknie wynikéw oceny.
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Jesli ocena zakonczyta sie pomyslnie, opiekun zapisuje wynik, klikajgc przycisk Save w wyskakujgcym oknie
wynikéw oceny, co koriczy ocene.

Wynik

Number of Steps : 21

Tempo of Steps : 83 steps/min

Rysunek 54 Wynik Stepping

Wynikiem oceny Stepping jest liczba krokéw wykonanych przez uzytkownika podczas oceny oraz tempo
krokéw wyswietlane w krokach na minute.

6.7.7 Five Times Sit to Stand
Five Times Sit to Stand to ocena funkcjonalnej sity koriczyn dolnych, ruchéw przejsciowych, réwnowagi i
ryzyka upadku.

Ustawianie
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Rysunek 55 Ustawienie pieciokrotnego przejécia z pozycji siedzacej
do stojacej

Upewnij sie, ze przednia strona deski Equio jest skierowana w strone ekranu. Umies¢ deske Equio pod
krzestem. Opiekun wybiera prawidtowg wysokos¢ uzytkownika. Uzytkownik siada na krzesle ze
stopami ustawionymi zgodnie z obrazem pozycjonowania. Uzytkownik powinien ustawic¢ kolana pod
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katem 90 stopni i trzymac plecy prosto. Uzytkownik powinien ztozy¢ rece na klatce piersiowej.

Wykonanie

Rysunek 56 Ekran Five Times Sit to Stand

Do tej oceny wymagana jest sekwencja prébna. Aby rozpoczgé sekwencje probng, opiekun klika
przycisk Trial. Teraz uzytkownik wykonuje sekwencje prébng - wstaje i siada. Jesli proba sie nie
powiedzie, opiekun ponownie uruchamia urzadzenie, a uzytkownik powtarza sekwencje. Po
pomysinym zakonczeniu préby opiekun klika Start. Uzytkownik musi wstac i usigs¢ piec razy z rzedu.
Po kazdym udanym przejsciu z pozycji siedzacej do stojgcej obok przycisku Start pojawia sie zielona
kropka. Proba zostaje zakoriczona, gdy uzytkownik pomysinie wykona wszystkie pie¢ przejsé z pozycji
siedzacej do stojacej. Ocene mozna zakonczy¢ w dowolnym momencie, klikajgc przycisk Stop. Jesli
ocena nie powiodta sie, opiekun klika Cancel w oknie wynikéw oceny i powtarza caty proces. Jedli nie,
opiekun klika Save, aby zapisa¢ wynik i zakornczy¢ ocene.

Wynik

Time : 17.8 s

Rysunek 57 Wynik Five Times Sit to Stand
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Wynik Five Times Sit to Stand to catkowity czas potrzebny uzytkownikowi na wykonanie zadania.

6.7.8 Range Of Motion COP
Ocena mierzy zakres ruchu srodka parcia na stabilnym podtozu.

Ustawianie
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Rysunek 58 Konfiguracja Range Of Motion COP

Upewnij sie, ze przednia strona deski Equio jest skierowana w strone ekranu. Uzytkownik stoi nad
$rodkiem deski Equio w wygodnej pozycji.

Wykonanie

Rysunek 59 Ekran wykonywania Range Of Motion COP

Opiekun rozpoczyna ocene, klikajgc przycisk Start. Nastepnie uzytkownik prébuje osiggngc limity AP i
ML bez utraty réwnowagi lub poruszania stopami. Jesli uzytkownik straci rownowage, opiekun
zatrzymuje ocene, klikajgc Stop i Cancel w oknie wynikdéw. Nastepnie ponownie uruchamia ocene,
klikajac przycisk Start. Gdy uzytkownik osiggnie swoje limity, opiekun zatrzymuje ocene, klikajac Stop i
zapisuje wynik, klikajgc Save, co konczy ocene.
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Wynik

ROM ML: 16.8 cm
ROM AP: 12.8 cm

Use this ROM =
for trainings. V\

Rysunek 60 Wynik pomiaru Range Of Motion COP

Wyniki Range Of Motion COP to maksymalne zakresy w osiach ML i AP. Ekran wynikéw zawiera obraz
wizualizujgcy zakres COP. Dostepna jest rowniez opcja zapisania ocenionego zakresu COP do treningu.

6.7.9 Range of Motion Tilt
Ocena zakresu ruchu przechytu na niestabilnym podtozu.

Ustawienie
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Rysunek 61 Konfiguracja Range of Motion Tilt

Najpierw umies¢ niestabilne podtoze o wysokosci co najmniej 10 cm na stabilnej, miekkiej
powierzchni. Nastepnie umies$¢ deske Equio na niestabilnym podtozu i upewnij sie, ze niezajeta deska
Equio znajduje sie w zrownowazonej pozycji i ze przednia strona deski Equio jest skierowana w strone
ekranu. Nastepnie uzytkownik staje na desce Equio tak, aby byta ona jak najbardziej zrownowazona.
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Aby zapewni¢ bezpieczne i prawidtowe korzystanie z systemu Equio w trybie Tilt,
operator musi by¢ zawsze obecny. Stanowczo zaleca sie korzystanie z poreczy lub
podobnego sprzetu pomocniczego.

Wykonanie

Rysunek 62 Ekran wykonywania Range of Motion Tilt

Opiekun rozpoczyna ocene, klikajac przycisk Start. Nastepnie uzytkownik prébuje pochyli¢ sie tak
mocno, jak to mozliwe w kierunkach AP i ML, nie pozwalajgc desce Equio dotkngc podtogi. Jesli deska
dotknie podtogi, opiekun zatrzyma ocene, klikajgc Stop i Cancel w oknie wynikow oceny. Nastepnie
opiekun ponownie uruchamia ocene, klikajgc Start. Jesli uzytkownik osiggnat swoje limity bez
dotkniecia podtogi przez deske Equio, opiekun koriczy ocene, klikajgc Stop i zapisujac ocene, klikajac
Save w oknie wynikéw oceny, co koriczy ocene.
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Wynik

Max Left/ Right Angle: 10.8°/ 6.6°
Max Forward/ Backward Angle: 11.5°/9.7°

Rysunek 63 Wynik Range of Motion Tilt

Wynikiem oceny Range of Motion Tilt jest maksymalny kat ruchu uzytkownika w lewo / w prawo oraz
maksymalny kat ruchu uzytkownika w przéd / w tyt.

6.8 Trening

6.8.1 Menu treningu
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Rysunek 64 Menu treningu

Po wyborze uzytkownika i zainicjowaniu deski Equio przycisk Trening staje sie interaktywny. Po
kliknieciu otwiera menu treningu.

Po lewej stronie menu treningu znajduje sie obraz aktualnie wybranego scenariusza lub programu
treningowego, a pod nim lista rozwijana Group, ktéra zawiera opcje No group (Bez grupy), Position
Control (Kontrola pozycji), Move and Hold (Przesunt i przytrzymaj), Velocity Control (Kontrola
predkosci) i Cognitive (Umiejetnosci poznawcze). Lista ta zaweza wybdr scenariuszy w liscie rozwijanej
Scenario.
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Ponizej znajduje sie lista rozwijana Scenario, za pomoca, ktdorej mozna wybraé scenariusz.

Ponizej listy rozwijanej Scenario znajduje sie lista rozwijana Training Program i przycisk Edit Training,
ktére zostaty objasnione w rozdziale 6.9.

Posrodku menu treningowego znajduje sie obraz biezgcego trybu urzadzenia, a pod nim przetgcznik
trybu urzadzenia, ktéry umozliwia przetaczanie miedzy trybami COP i Tilt.

Ponizej opcji wyboru trybu urzadzenia znajduje sie opcja wyboru poziomu trudnosci dla kazdego
scenariusza. Dostepne wartosci to tatwy, Normalny i Trudny.

Ponizej znajduje sie przetgcznik Settings 2, ktory jest inny dla kazdego scenariusza.

Na dole znajduje sie rowniez selektor czasu trwania scenariusza ,Duration”. Mozna go ustawi¢ w zakresie
od 30 sekund do 20 minut w 30-sekundowych odstepach.

Po prawej stronie znajduje sie wyswietlacz zakresu ruchu uzytkownika na desce Equio. Pod nim
znajduja sie selektory AP i ML, ktdre regulujg zakres ruchu. Gdy tryb urzgdzenia jest ustawiony na
COP, selektory reprezentujg tgczng dtugosé obu kierunkdéw. Wartosci selektoréw mieszczg sie w
zakresie od 5 cm do 25 cm i mogg by¢ ustawiane co 5 cm. Gdy tryb urzadzenia jest ustawiony na Tilt,
selektory reprezentujg maksymalne nachylenie w jednym kierunku. Wartosci selektorow mieszczg sie
w zakresie od 9° do 12° i mozna je ustawia¢ w odstepach co 3°.

Ponizej selektorow znajduje sie przycisk Play uruchamiajgcy wybrany scenariusz lub

program treningowy.

Gdy tryb urzadzenia jest ustawiony na Tilt, umies¢ niestabilne podtoze pod deska
Equio.

6.8.2 Widok Positioning Scene
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Rysunek 65 Widok Positioning Scene

Przed wejsciem do scenariusza treningowego pojawia sie Widok Positioning Scene. Aby rozpoczagc
scenariusz treningowy, uzytkownik musi przytrzymac COP na $rodku deski Equio przez jedng sekunde.

Jesli tryb urzadzenia jest ustawiony na COP, widoczne sg linie reprezentujgce zakres ruchu, ktory
bedzie uzywany podczas treningu. Jesli uzytkownik nie moze dosiegng¢ krawedzi obszaru ruchu,
powinien sprébowad zmienié pozycje i sprobowac ponownie. Jesli nadal nie moze dosiegna¢ krawedzi,
opiekun powinien dostosowac zakres ruchu do mozliwosci uzytkownika.

Jesli uzytkownik nie wysrodkuje kursora w ciggu 10 sekund, zostanie wysSwietlone okno podreczne.
Opcje w wyskakujacym okienku to powrdt do menu treningowego, zmiana ustawien lub kontynuacja
treningu. Klikniecie przycisku x w prawym gérnym rogu okna wyskakujgcego spowoduje zresetowanie
procesu centrowania.

6.8.3 Training User Interface

Interfejs uzytkownika treningu sktada sie z czterech rogédw. W lewym gérnym rogu wyswietlany jest
pozostaty czas treningu. W lewym dolnym rogu wyswietlany jest wynik uzytkownika, ktéry moze
wynosi¢ od 0% do 100%. W prawym gérnym rogu znajduje sie przycisk Exit, ktory koczy trening. W
prawym dolnym rogu znajduje sie przycisk Pause, ktory wstrzymuje trening.

Przed zakonczeniem treningu wyswietlane jest okno End Training. Okno wyswietla koricowy wynik i
rzeczywisty czas trwania treningu. Jesli rzeczywisty czas trwania jest zgodny z wybranym czasem
trwania, pojawi sie wskaznik pokazujgcy sukces uzytkownika w poréwnaniu z jego poprzednimi
probami. Gwiazdki wyswietlane w oknie zalezg od osiggnietego wyniku treningu.

Rysunek 66 Treningowy interfejs uzytkownika (obraz jest
symboliczny)

6.8.4 Scenariusze Position Control

Scenariusze z grupy Position Control reprezentuja podstawowy poziom trudnosci. W tych
scenariuszach uzytkownicy muszg osiggngé¢ pozycje koricowa bez koniecznosci jej utrzymywania.
Zaleca sie, aby uzytkownicy zaczeli od scenariuszy kontroli pozycji, poniewaz sprzyjajg one prostemu
przesuwaniu ciezaru i mobilnosci.
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Lights

W Lights uzytkownicy sterujg dronem i majg za zadanie rozswietli¢ obraz poprzez dotykanie punktéw
Swietlnych pojawiajgcych sie na ekranie. Po osiggnieciu wszystkich punktéw uzytkownicy musza
przeniesc sie na srodek ekranu, aby rozswietli¢ caty obraz i przygotowac sie do nastepnego zdjecia.

Ten scenariusz stuzy rozwijaniu ruchu w kierunku ML. Wynik opiera sie na doktadnosci i szybkosci
ruchu.

Na poziomie Easy (tatwym) uzytkownicy poruszajg dronem tylko w kierunku ML i muszg zaliczy¢ do 4
punktéw, aby oswietli¢ caty obraz.

Na poziomie Medium (srednim) uzytkownicy muszg réwniez kontrolowaé¢ o$ AP. Celem jest
utrzymanie kursora w kierunku AP jak najblizej srodka. Uzytkownik musi zaliczy¢ do 8 punktow.

Na poziomie Hard (trudnym) uzytkownicy réwniez muszg kontrolowac os AP, podobnie jak na poziomie
$rednim, z tg rdznicg, ze do zaliczenia jest 12 punktéw.

Scenariusz Lights ma dodatkowe ustawienie Theme, w ktorym mozna ustawi¢ motyw zdjec.

Wybory: Food (jedzenie), Nature (natura), Machines (maszyny), People (ludzie), Landmarks

(zabytki) i Sport (sport).

Simple Graphics zmienia drona na kropke i usuwa lampe btyskowa.
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Fog (mgfa)

Rysunek 68 Fog

W scenariuszu Fog uzytkownicy kontrolujg drona i majg za zadanie rozproszy¢ mgte nad obrazem,
dotykajgc punktow, ktére pojawiajg sie na ekranie nad mgta. Po trafieniu we wszystkie punkty
uzytkownicy muszg przenies¢ sie do centrum, aby rozproszy¢ mgte i przygotowac sie do nastepnego
obrazu.

Ten scenariusz koncentruje sie na treningu ruchu w osi AP, a wynik opiera sie na doktadnosci i
szybkosci ruchu uzytkownikéw.

Na poziomie Easy (tatwym) uzytkownicy poruszajg dronem tylko w osi AP i musza dotrze¢ do 4 miejsc,
aby usung¢ mgte.

Na poziomie Medium (srednim) uzytkownicy kontrolujg réwniez o$ ML. Celem jest utrzymanie kursora
w kierunku ML jak najblizej srodka. Do zaliczenia jest 8 punktow.

Na poziomie Hard (trudnym) uzytkownicy rowniez muszg kontrolowac o$ ML, podobnie jak na poziomie
Medium (Srednim), z tg réznicg, ze tutaj do zaliczenia jest 12 miejsc.

Fog ma dodatkowe ustawienie Theme, ktére ustawia motyw zdjeé. Wybory: Food
(jedzenie), Nature (natura), Machines (maszyny), People (ludzie), Landmarks
(zabytki) i Sport (sport).

Simple Graphics zmienia wyglad drona na kropke i sprawia, ze mgta jest mniej rozpraszajaca.
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Sup

Rysunek 69 Sup

W Sup uzytkownicy kontrolujg sprzatacza oceandéw na SUP i majg za zadanie zbierac¢ smieci, ktore
pojawiajg sie w oceanie, zanim znikna.

Scenariusz koncentruje sie na ruchu uzytkownikow zaréwno w osi AP, jak i ML. Wynik opiera sie na
liczbie podniesionych i pominietych $mieci.

Difficulty okresla ilo$¢ pojawiajgcych sie $mieci i szybkos¢ ich opadania.
Simple Graphics usuwa animacje i upraszcza ocean.

Sar

Rysunek 70 Sar

W Sar uzytkownicy kontrolujg helikopter i probujg uratowad jak najwiecej ptywakow.

Scenariusz koncentruje sie na osi ML i AP, gdzie uzytkownik musi zacza¢ od Srodka ekranu i poruszac sie
w kierunku ptywaka, ktéry pojawia sie w jednym z osmiu kierunkow, przed powrotem do statku w

centrum, aby go roztadowac. Punktacja opiera sie na szybkosci i doktadnosci ruchu.
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Difficulty okresla predkos¢, z jaka pojawiajg sie ptywacy.

Simple Graphics upraszcza wyglad oceanu i usuwa animacje.

6.8.5 Scenariusze Move and Hold

Scenariusze Move and Hold s3 nieco trudniejsze niz scenariusze Position Control, poniewaz wymagaja
od uzytkownika utrzymania pozycji. Scenariusze te ¢wiczg zdolnos$¢ uzytkownika do utrzymywania
pozycji przez dtuzszy czas.

Racer

scenariuszu Racer uzytkownicy kontroluja samochdd wyscigowy i prébuja dotrze¢ do mety, unikajac
przeszkdd i zbierajgc monety na trasie.

Scenariusz koncentruje sie na osi ML, w ktdrej uzytkownicy muszg przejs¢ do pozycji i sprobowac
utrzymac jg przez okreslony czas. Wynik opiera sie na liczbie ominietych przeszkdd i zebranych monet.

Poczatkowa predkos¢ samochodu wyscigowego moze zostac¢ ustawiona przez klikniecie Difficulty. Na
poziomie Medium (srednim) i Hard (trudnym) poziomie trudnosci os AP jest réwniez odblokowana, a
uzytkownicy mogg kontrolowac predkosé Racera, pochylajac sie do przodu lub do tytu.

Simple Graphics upraszcza srodowisko i wytgcza animacje.
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Block Breaker

W scenariuszu Block Breaker uzytkownicy kontrolujg pad, ktérym odbijajg pitki niszczace bloki.

Scenariusz koncentruje sie na kontroli ML, w ktérej uzytkownicy muszg przenies¢ sie do miejsca, w
ktérym wyladuje pitka i utrzymaé te pozycje. Wynik opiera sie na liczbie odbitych pitek i liczbie
nietrafionych pitek.

Difficulty zmienia predkos¢ kulek, rozmiar klocka, liczbe blokéw do rozbicia i liczbe blokéw
specjalnych.

Simple Graphics usuwa efekty czgsteczek i zmienia tto.

Ghost
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W scenariuszu Ghost uzytkownicy kierujg duchem, ktory chroni kota przed psami.

Scenariusz koncentruje sie na ruchach uzytkownikéw w obu osiach AP i ML oraz ich zdolnosci do
utrzymania pozycji. Wynik opiera sie na liczbie przestraszonych pséw i liczbie przypadkéw, w ktérych
kot zostat przestraszony przez psy.

Difficulty okresla predkos¢ psow, liczbe pséw i predkosé ducha.

6.8.6 Scenariusze Velocity Control

Scenariusze Velocity Control sg o jeden poziom trudnosci wyzej niz grupa scenariuszy Move and Hold.
Scenariusze w Velocity Control sg bardziej intensywne i przeznaczone dla zaawansowanych
uzytkownikow.

Tracking

Rysunek 74 Tracking

W scenariuszu Tracking uzytkownicy kontrolujg laser i majg za zadanie zniszczy¢ wirusa, trafiajac w
jego oko. Wirus porusza sie wedtug okreslonego wzorca, a uzytkownicy muszg za nim podazac.

Scenariusz koncentruje sie na precyzyjnym ruchu zaréwno w osi AP, jak i ML. Wynik opiera sie na
czasie, przez jaki laser znajduje sie nad wirusem, a przez jaki nie.

Scenariusz Tracking ma takze drugie ustawienie, ktére okresla wzér, w jakim wirus bedzie sie
przemieszczat. Mozna wybraé opcje Horizontal (Poziomo), Vertical (Pionowo), Circle (Okrag),
Horizontal Eight (Poziomo 6semkowo) i Vertical Eight (Pionowo dsemkowo).

Na poziomie Easy (fatwym) dostepne sa tylko wzory Horizontal (poziome) i Vertical (pionowe), a
uzytkownik moze poruszac sie tylko w jednej osi.

Na poziomach trudnosci Medium ($redni) i Hard (trudny) wszystkie wzory stajg sie wybieralne, a
uzytkownik porusza sie zarowno w osi AP, jak i ML.

Simple Graphics usuwa animacje i zastepuje wirusa tarcza.
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6.8.7 Scenariusze Cognitive

Scenariusze Cognitive majg na celu potaczenie treningu funkcji poznawczych i réwnowagi. Przed
rozpoczeciem treningu ze scenariuszami Cognitive uzytkownicy powinni opanowac scenariusze
Position Control oraz Move and Hold. Scenariusze Cognitive tgczg w sobie ¢wiczenia réwnowagi
podobne do scenariuszy Move and Hold oraz trening zdolnosci poznawczych.

Dots

Rysunek 75 Dots

W scenariuszu Dots uzytkownicy musza tgczy¢ kropki od najnizszej do najwyzszej wartosci,
jednoczesnie unikajgc kropek, ktdre sg utozone niezgodnie z kolejnoscia.

Scenariusz koncentruje sie na kontroli ruchu zaréwno w osi AP, jak i ML. Pomaga réwniez w treningu
poznawczym, poniewaz uzytkownicy muszg znalez¢ sciezke do nastepnej kropki. Wynik opiera sie na
liczbie poprawnie potaczonych kropek.

Difficulty zwieksza maksymalng liczbe kropek do potaczenia.
Simple Graphics usuwa linie pomiedzy kropkami.

Memory
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W scenariuszu Memory uzytkownicy musza znalez¢ pary kart.

Scenariusz koncentruje sie na treningu pamieci krotkotrwatej uzytkownika i kontrolowanym
pozycjonowaniu. Wynik opiera sie na liczbie poprawnych i niepoprawnych odpowiedzi.

Difficulty okresla liczbe kart.

Memory ma dodatkowe ustawienie Theme (Motyw), w ktérym mozna dostosowa¢ motyw kart.
Wybory: Numbers (Liczby), Colors (Kolory), Alphabet (Alfabet), Music (Muzyka), Shapes (Ksztatty),
Traffic (Ruch uliczny), Brands (Marki), Mix (Mieszaj) oraz Random (Losowo), ktdéra losowo wybiera
jeden z wczesniejszych wyborow.

Puzzle

W scenariuszu Puzzle uzytkownicy muszg wybrac element, ktdry zostat usuniety z obrazka.

Scenariusz skupia sie na treningu rozpoznawania wzorcéw. Trenuje rowniez rownowage w osiach AP i ML.
Wynik opiera sie na liczbie poprawnych i btednych odpowiedzi.

Na poziomie Easy (tatwym) dostepne sg tylko 2 opcje, a uzytkownicy mogg poruszac sie tylko w osi ML.
Na poziomie Medium ($rednim) dostepne sg 4 opcje, a uzytkownik kontroluje zaréwno o$ ML, jak i

AP.

Na poziomie Hard (trudnym) dostepnych jest 6 opcji, a uzytkownik kontroluje zaréwno o0s ML, jak i

AP.

Scenariusz Puzzle ma dodatkowe ustawienie Theme, ktdre ustawia motyw obrazkdw.

Wybory: Food (jedzenie), Nature (natura), Machines (maszyny), People (ludzie),
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Landmarks (zabytki) i Sport (sport).

Algebra



W scenariuszu Algebra uzytkownicy muszg rozwigzywac réwnania.

Scenariusz koncentruje sie na poprawie umiejetnosci obliczert matematycznych. Trenuje réwniez
rownowage w osi ML. Wynik opiera sie na liczbie poprawnych i btednych odpowiedzi.

Difficulty zwieksza trudnos¢ rownan.

Poziom Easy (tatwy) obejmuje dodawanie i odejmowanie do 50

Poziom Medium ($redni) obejmuje dodawanie i odejmowanie do 100.
Poziom Hard (trudny) obejmuje dodawanie, odejmowanie i mnozenie do 100

Simple Graphics upraszcza scene tak, ze widoczne sg tylko liczby.
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6.9 Program treningowy

Sekwencja scenariuszy treningowych moze zostac zapisana jako program treningowy.

Jli kinestica @ Initialization & User a .

Training [x

i

e
Group Device Mode
No Group v - copP +
Scenario Difficulty ML
Fog - - Medium + = 20 cm +
Training Program Theme AP
Training Program 1 [ - Places + [ | 15¢cm +
Duration
Edit Program 5 1:30 + p Play
A User .VD!W% IlII

Do Menu treningowego mozna przej$s¢ z lewej strony Menu treningowego pod rozwijang listg
Scenarios. Program treningowy mozna wybrac z listy rozwijanej Training Program. Spowoduje to
wyszarzenie wszystkich elementéw poza przyciskami wyboru AP i ML, a obraz programu
szkoleniowego zastgpi obraz scenariusza. Jesli przycisk Play jest szary, program szkoleniowy nie

zawiera zadnych scenariuszy. Aby edytowaé program szkoleniowy, kliknij przycisk Edit Training
Program.

Spowoduje to otwarcie menu treningowego. W lewym gérnym rogu znajduje sie pole Training
Program Name, ktdére zawiera nazwe programu szkoleniowego. Lista scenariuszy moze zawierac do 6
scenariuszy.

Jli kinestica (-D Initialization & User a ‘
Edit Training Program IX
Training Name Randomize Total Durration Device Mode

. Group Scenario Difficulty Setting 2 Durration Pause

o FEGEEE FE - o B o EH e B

2 I T
o o I B oo B - owwes o+ B 2o B - v B

A User .\/Dm% |||I

Aby dodaé scenariusz, kliknij przycisk + w lewym gérnym rogu listy scenariuszy. Scenariusz w
programie szkoleniowym jest reprezentowany przez element programu szkoleniowego. Kazdy
element programu treningowego ma atrybuty Group (Grupa), Scenario (Scenariusz), Difficulty
(Poziom trudnosci), Settings (Ustawienia) 2 i Duration (Czas trwania), ktére sg takie same jak w menu
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treningowym. Kolejnym atrybutem jest Pause, ktéry wstrzymuje program przed rozpoczeciem danego
scenariusza.

Scenariusze mozna zmienia¢, klikajac i przytrzymujgc element programu treningowego i przeciggajac
go w gore lub w dot.

Aby usungc element programu treningowego, kliknij przycisk - w lewej czesci listy scenariuszy.

W prawym gornym rogu Training Program Menu znajduje sie opcja randomizacji programu
treningowego, ktora spowoduje odtwarzanie scenariuszy w losowe] kolejnosci. Wyswietlacz
catkowitego czasu trwania pokazuje tgczny czas trwania wszystkich scenariuszy. Przetgcznik Device
Mode ustawia tryb treningu dla wszystkich scenariuszy w programie treningowym.

Program treningowy zostanie zaktualizowany po kliknieciu przycisku Confirm. Wszystkie zmiany
wprowadzone w programie szkoleniowym mozna odrzucié¢, klikajgc przycisk Cancel. Jesli program
szkoleniowy zawiera co najmniej jeden scenariusz, przycisk Play zmieni kolor na niebieski i bedzie
mozna uruchomi¢ program treningowy.

6.10 Training Analysis

dli kinestica: (%) Initialization @ User o .
Training Analysis | X
Device Mode Scenario Name Times Played Last Played Total Playtime Highest Score
cor v
5 Tracking 21 1;,’62;'2:31 0h 22m 30s 84%
3 16:12:04
sar 16 s 0h 19m 30s 9%
! Racer 17 ATty 0h 17m 30s 100%
E Puzzle 12 jztlald 0h 17m 30s 100%
‘ Sup 12 1:,5‘,;;’23;1 0h 17m 00s 100%
Back
User . Vv [ 100%

Dostep do analizy treningu mozna uzyska¢ z menu uzytkownika, klikajgc przycisk Training Analysis
(Analiza treningu). Jesli w bazie danych uzytkownika nie ma zadnych rekorddw treningowych, przycisk
ten nie bedzie dostepny. Wszystkie scenariusze sg reprezentowane na liscie elementdéw scenariusza.
Kazdy element scenariusza obejmuje nastepujgce elementy: Scenario Name (nazwa scenariusza),
Times Played (czas rozgrywek), Last Played (ostatnio rozegrany), Total Playtime (catkowity czas
rozgrywek) i Highest Score (najwyzszy wynik). Liste mozna uporzadkowa¢ wedtug dowolnego atrybutu
od najwyzszego do najnizszego lub od najnizszego do najwyzszego.

Dane sg podzielone miedzy tryb COP i tryb Tilt. Wyswietlane dane mozna zmieni¢ za pomoca przetgcznika
Device Mode znajdujgcego sie w lewej gérnej czesci menu analizy  treningu.
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Aby wyswietli¢ analize scenariusza, kliknij element scenariusza. Element musi by¢ rozegrany wiecej niz
0 razy, w przeciwnym razie nie bedzie mozna wykonywac na nim zadnych dziatal. Otworzy sie ekran
danych wybranego scenariusza. Kazdy punkt danych sktada sie z czterech elementéw:

- Played duration (czas trwania rozgrywki) reprezentowany przez lewg szarg kolumne, ktéra
taczy sie z lewym paskiem czasu trwania

- Achieved score (osiggniety wynik) reprezentowany jest przez prawg niebieskg kolumne, ktéra
taczy sie z prawym paskiem wynikéw

- Difficulty (trudnosc), z jaka ukoriczono trening, reprezentowana jest przez litere nad
wykresami. E- fatwy, M - sredni, H - trudny

- Dataigodzina uruchomienia treningu znajduje sie pod wykresami, ktére stajg sie widoczne po
najechaniu kursorem na kolumny z danymi.

W lewym dolnym rogu znajduje sie lista rozwijana Difficulty, ktéra pozwala wybraé, ktére dane beda
wyswietlane w zaleznosci od trudnosci.



