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1 Wprowadzenie

Mozliwo$¢ swobodnego poruszania sie bez ograniczen jest warunkiem niezbednym kazdemu cztowiekowi
do prowadzenia zdrowego i niezaleznego Zycia. Aby poprawi¢ sposéb poruszania sie, mozna
przeprowadzi¢ analize chodu i trening chodu.

Zatozona w Holandii w 1998 roku firma Motek Medical B.V., zwana dalej ,,Motek”, dostarcza zaawansowane
rozwigzania rehabilitacyjne na potrzeby Kkliniczne, szpitalne i badawcze w celu prowadzenia badan nad
ruchem cztowieka i umozliwienia odpowiedniego leczenia. Firma ma do$wiadczenie w dostarczaniu
wysokiej jakosci technologii rehabilitacyjnych i informacji zwrotnych w czasie rzeczywistym, dzieki
wykorzystaniu technologii wirtualnej rzeczywistosci. Motek jest cze$cig grupy DIH Medical.

System M-Gait i GRAIL to wszechstronne systemy przeznaczone do analizy i rehabilitacji rGwnowagi i
lokomocji cztowieka u pacjentéw z zaburzeniami réwnowagi lub chodu, a takze os6b pelnosprawnych.
Wykorzystanie rzeczywisto$ci wirtualnej (VR) umozliwia badaczom ocene zachowania uczestnika i
obejmuje bodZce sensoryczne, takie jak wzrokowe, stuchowe, zwigzane z réwnowagg i dotykowe.
Wejsciowe sygnatly sensoryczne moga by¢ oddzielne lub potaczone. System informacji zwrotnej w czasie
rzeczywistym rejestruje i reaguje szybciej niz ludzka percepcja. Protokoty i programy opracowane na tej
podstawie prowadzg do tworzenia przetomowych technik rehabilitacyjnych. System jest prawdziwie
wielodyscyplinarny i umozliwia wspoétprace ze specjalistami w dziedzinie rehabilitacji, ortopedami,
terapeutami zajeciowymi, fizjoterapeutami, neurologami, pediatrami, specjalistami ds. zdrowia
psychicznego i badaczami.

Mamy nadzieje, ze korzystanie z systemu GRAIL/M-Gait bedzie przyjemnoscig i ze przyczyni sie do
poprawy opieki klinicznej.

Z powazaniem,
Motek

Przed uzyciem produktu nalezy dokladnie przeczytac caly niniejszy dokument.
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2 Lista symboli

Symbol Parametr \

Znak bezpieczenstwa: Ogélny znak ostrzegawczy
Znak ostrzegawczy oznacza niebezpieczne sytuacje, ktore mogg skutkowac
obrazeniami ciata lub $miercia.

Symbol ogdlny: Przestroga
Przestroga oznacza mozliwe zagrozenia, ktére moga skutkowac uszkodzeniem
produktu (w tym utrata danych) lub obrazeniami ciata.

Zalecenie

Zapoznaj sie z instrukcjg uzycia

Informacje dotyczgce konserwacji

Ograniczenie temperatury

Ograniczenia wilgotnosci

Ograniczenia ci$nienia atmosferycznego

Numer seryjny

Producent

L0 R~DI0 P
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Utrzymuj w stanie suchym

Tego produktu nie wolno utylizowaé razem z innymi odpadami gospodarstwa
domowego. Utylizowac zgodnie z krajowymi przepisami dotyczacymi utylizacji
produktéw.

Czes$¢ aplikacyjna typu B

FRAGILE

Gora

Zacisk uziemienia ochronnego

Funkcjonalny zacisk uziemiajgcy

Przycisk alarmowy

Uwaga, ta rama silnika jest elektrycznie odizolowana od przewodu uziemiajacego

> Q@ i~ @ = ra > 1=
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4 Wprowadzenie

GRAIL (interaktywne laboratorium analizy chodu w czasie rzeczywistym) to kompleksowe rozwigzanie
do analizy chodu i treningu chodu. GRAIL sktada sie z oprzyrzadowanej biezni z dwoma pasami, ktéra
moze symulowac chodzenie pod goére i w dot oraz poruszanie sie na boki, systemu przechwytywania
ruchu do rejestrowania ruchu 3D oraz immersyjnego srodowiska wirtualnej rzeczywistosci (VR), ktore
mozna wykorzysta¢ do tworzenia realistycznych scenariuszy (na przyktad spacer po lesnej drodze). Wraz
z oprogramowaniem sterujacym, ktére przetwarza dane (dotyczace chodu) w czasie rzeczywistym,
$rodowisko VR umozliwia takze tworzenie interaktywnych aplikacji do biofeedbacku, ktére mozna
wykorzystac do treningu i oceny. Do przetwarzania i analizowania danych po takich sesjach mozna
wykorzysta¢ narzedzie do analizy offline.

System M-Gait (Modular Gait) to modutowa konfiguracja, ktéra zaczyna sie od urzadzenia M-Gait Base
(wyrdb medyczny) i moze by¢ rozbudowana do petnego rozwigzania GRAIL. Dzieki temu klienci moga
wybiera¢ kombinacje funkcji sprzetu, ktore sg istotne dla ich badan lub terapii.

4.1 Definicje

Pomimo ze produkt jest wyrobem medycznym (systemem), moze on by¢ rowniez wykorzystywany do
celow badawczych i klinicznych. W takich przypadkach pacjenci beda nazywani ,uczestnikami”, a
uzytkownicy - ,badaczami”.
1. Uczestnik: ,uczestnik” oznacza osobe, ktéra uczestniczy w badaniu klinicznym.
2. Badacz: ,badacz” oznacza osobe odpowiedzialng za prowadzenie badania klinicznego w
placowce badawcze;.
3. ,Powazny incydent” oznacza kazdy incydent, ktory bezposrednio lub posrednio doprowadzit,
mogt doprowadzic lub moze doprowadzi¢ do ktérejkolwiek z ponizszych sytuacji:
a. zgon pacjenta, uzytkownika lub innej osoby;
b. czasowe lub trwate powazne pogorszenie stanu zdrowia pacjenta, uzytkownika lub innej
osoby;
c. powazne zagrozenie dla zdrowia publicznego.
W przypadkach, gdy wyréb medyczny jest potaczony z innymi produktami w celu osiggniecia okreslonego
celu medycznego, produkt jest okreslany jako ,system”.

4.2 Srodki ostroznosci

A

4.3 Przewidywany okres eksploatacji

Przed uzyciem produktu nalezy doktadnie przeczytac caly niniejszy dokument.

Przewidywany okres eksploatacji systemu GRAIL/M-Gait wynosi 10 lat.

Informacje poufne firmy
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4.4 Odpowiedzialnos¢

Firma Motek Medical BV nie ponosi odpowiedzialno$ci za sytuacje stanowiace zagrozenie, wypadki lub
uszkodzenia w ramach zaktadanego okresu uzytkowania, jesli:
instrukcje okre$lone w tym dokumencie nie sa przestrzegane lub wykonywane nieprawidtowo;
produkt jest narazony na przecigzenie lub jest nieprawidtowo uzytkowany;
modyfikacje konfiguracji produktu przeprowadzane sg bez pisemnej zgody Motek Medical BV;
stosowane czesci uzywane lub zamienne nie zostaty dopuszczone przez Motek Medical BV;
klient nie zapewnia konserwacji we wtasciwym zakresie zgodnie z wymaganiami okreslonymi
w niniejszej instrukcji.

5 Przeznaczenie

GRAIL (interaktywne laboratorium analizy chodu w czasie rzeczywistym) sktada sie z urzadzenia M-Gait
Base (oprzyrzadowanej biezni z dwoma pasami i komputerem do sterowania) z modutem pochylenia i
kotysania, systemu przechwytywania ruchu (kamery do przechwytywania ruchu i oprogramowanie do
przechwytywania ruchu) do zbierania tréjwymiarowych danych dotyczacych ruchu cztowieka, kamer
wideo 2D i $rodowiska wirtualnej rzeczywistosci (VR), zapewniajacego wizualne i/lub dZwiekowe
informacje zwrotne. Elementy sprzetowe (predko$¢ biezni, pochylenie i kotysanie oraz projekcja) sa
kontrolowane przez oprogramowanie firmy Motek, w szczegdlnos$ci oprogramowanie sterujace D-Flow.
Oprogramowanie to umozliwia takze analize ruchu cztowieka w czasie rzeczywistym. Do analizy offline
dostepne jest dodatkowe narzedzie firmy Motek (oprogramowanie Gait Offline Analysis Tool). GRAIL to
wszechstronny system przeznaczony do analizy i treningu rownowagi i chodu u pacjentéw z zaburzeniami
réwnowagi lub chodu, spowodowanymi schorzeniami neurologicznymi, ortopedycznymi lub innymi.
Konkretne schorzenia to miedzy innymi udar, porazenie mézgowe, amputacja koniczyny dolnej i choroba
Parkinsona. Do przeciwwskazan zaliczajg sie osoby, ktére z jakichkolwiek powodéw nie moga uzywac
uprzezy bezpieczenstwa. Docelowym uzytkownikiem systemu GRAIL jest fizjoterapeuta, badacz ruchu
cztowieka, inzynier, naukowiec zajmujacy sie sportem lub osoba wykonujaca podobny zawdd; osoba ta
powinna posiadac certyfikat wydany przez Motek Medical BV po praktycznym przeszkoleniu dotyczacym
systemu. GRAIL moze by¢ stosowany w szpitalach, duzych osrodkach rehabilitacyjnych lub instytutach
(klinicznych), takich jak uniwersytety lub szpitale stowarzyszone z uniwersytetami.

Dodatkowo w stosunku do systemu GRAIL, system M-Gait jest konfiguracja modutowa, ktérej podstawa
jest oprzyrzadowana bieznia i komputer do sterowania (urzadzenie M-Gait Base), a nastepnie konfiguracja
ta moze zosta¢ rozbudowana do pelnego rozwigzania GRAIL. Dzieki temu klienci moga wybierac
kombinacje funkcji sprzetu, ktore s3 istotne, odpowiednio, dla ich badan lub terapii. System ten ma tych
samych uzytkownikéw, zamierzong grupe pacjentéw i przewidywane srodowisko, co GRAIL.

Informacje poufne firmy
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5.1 Docelowi uzytkownicy

5.1.1 Wskazania

Systemy GRAIL i M-Gait mozna stosowa¢ u pacjentéw z zaburzeniami réwnowagi lub choduy,
spowodowanymi schorzeniami neurologicznymi, ortopedycznymi lub innymi.

Ponizej przedstawiono przyktadowe schorzenia, ktére mozna leczy¢ za pomoca systemu GRAIL i M-Gait:
e udar (udar naczyniowy mozgu),

porazenie moézgowe,

amputacja koniczyny dolnej,

choroba Parkinsona,

urazowe uszkodzenie mozgu,

uraz rdzenia kregowego.

Docelowa populacja pacjentéw jest okre$§lona w nastepujacy sposéb:
wiek: powyzej 4 lat (w zalezno$ci od limitu wagi i dopasowania uprzezy);
waga: powyzej 20 kg (44 funtéw) i ponizej 135 kg (300 funtow).

5.1.2 Przeciwwskazania

Z system6ow GRAIL i M-Gait nie mozna korzysta¢, jesli wystepuje jeden z ponizszych warunkow:
e pacjent wazy wiecej niz 135 kg (300 funtow);
e pacjent wazy mniej niz 20 kg (44 funty)*;
e pacjent ma wynik FAC réwny 1 (tzn. pacjent potrzebuje stalego wsparcia jednej osoby, ktéra
pomaga mu w przenoszeniu ciezaru ciata i utrzymaniu réwnowagi) lub nizszy**.
e Niemoznos$¢ prawidtowego dopasowania uprzezy do danej cze$ci ciata z powodu:
o ksztattu ciala;
ciazy;
workéw kolostomijnych;
zmian skérnych, ktére nie moga by¢ odpowiednio chronione;
dowolnej innej przyczyny uniemozliwiajgcej odpowiednia, bezbolesng regulacje uprzezy.

O O O O

* Aby zapewni¢ niezawodne wykrywanie kroku na potrzeby analizy chodu i aplikacji interaktywnych.
** FAC: Functional Ambulation Categories (Kategorie funkcjonalne chodu).
FAC 0: Pacjent nie moze chodzi¢ lub potrzebuje pomocy dwéch lub wiecej oséb.
FAC 1: Pacjent potrzebuje statego wsparcia od jednej osoby, ktéra pomaga w przenoszeniu
ciezaru i utrzymaniu rGwnowagi.
FAC 2: Pacjent moze chodzi¢ przy ciagtym lub przerywanym wsparciu jednej osoby, co pomaga
w utrzymaniu rdwnowagi i koordynacji.
FAC 3: Pacjent moze chodzi¢, ale wymaga nadzoru stownego/pomocy jednej osoby bez
kontaktu fizycznego.
FAC 4: Pacjent moze chodzi¢ samodzielnie po réwnym terenie, ale wymaga pomocy na
schodach, pochytosciach lub nier6wnych powierzchniach.
FAC 5: Pacjent moze chodzi¢ samodzielnie w dowolnym miejscu.

5.1.3 Czynniki ryzyka
Oprécz wyzej wymienionej listy przeciwwskazan istnieje kilka czynnikéw ryzyka, ktére nie musza

wyklucza¢ pacjenta z treningu, ale wymagaja zwiekszonej uwagi osoby odpowiedzialnej za uzytkowanie
systemu w odniesieniu do odpowiednich czynnikéw ryzyka.

Informacje poufne firmy
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Czynnikami ryzyka zwigzanymi z uzywaniem systemu GRAIL i M-Gait sa:

e zaburzenia naczyniowe, oddechowe, sercowe, ortopedyczne lub inne, ktére wptywaja na zdolnos¢
uczestnika do bezpiecznego wykonywania ¢wiczen fizycznych;

e leki wpltywajace na tolerancje wysitku fizycznego;

e uposledzenie czucia w konczynach dolnych i tutowiu, zwtaszcza ostabienie czucia bélu;

e uposledzenie funkcji poznawczych, wzroku lub stuchu, ktére wptywa na zdolno$¢ uczestnika do
wykonywania polecen uzytkownika;

e znacznie zmniejszona gesto$¢ kosci (osteopenia lub osteoporoza);

e niedawne wystapienie lub zwiekszone ryzyko napadéw drgawkowych;

e bieganie dla pacjentéw z wynikiem FAC 4 (tzn. pacjent moze chodzi¢ samodzielnie po rownym
terenie, ale wymaga pomocy na schodach, pochyto$ciach lub nieré6wnych powierzchniach) lub
nizszym**,

Wszystkie te okolicznosci mogg stanowi¢ czynnik ryzyka, jesli wystepujg w niskim lub umiarkowanym
zakresie i pojedynczo, ale mogg tez stac sie przeciwwskazaniem do leczenia, jesli bedg wystepowaty w
znacznym zakresie i/lub réwnocze$nie. W przypadku wystapienia ktéregokolwiek lub kilku z tych
okoliczno$ci wymagane sa dodatkowe $rodki bezpieczenstwa, na przyktad regularne monitorowanie
parametrow zyciowych podczas treningu lub stosowanie usztywnienia badzZ wktadki.

Podanych list nie uwaza sie za wyczerpujace. Lekarz prowadzacy ponosi wytgczng odpowiedzialnos¢
medyczng za leczenie rehabilitacyjne i za podjecie decyzji, czy pacjent kwalifikuje sie do okre$lonego
leczenia. W szczeg6lnosci lekarz musi w kazdym indywidualnym przypadku rozwazy¢é mozliwe ryzyko i
skutki uboczne w stosunku do oczekiwanych korzysci. Ponadto, indywidualna sytuacja danego pacjenta
odgrywa tak samo wazna role, jak podstawowa ocena ryzyka dla poszczegdlnych grup pacjentéw. Lekarz
prowadzacy jest odpowiedzialny za dostosowanie treningéw i przebiegu terapii do mozliwosci pacjenta.

5.1.4 Zamierzona cze$¢ ciata

Zadna cze$¢ wyrobu medycznego nie jest przeznaczona do kontaktu z ciatem, za wyjatkiem
nieuszkodzonej skéry pacjenta.

5.1.5 Korzysci kliniczne

Korzysci kliniczne wynikajace ze stosowania systemu GRAIL i M-Gait moga obejmowac:

e pozytywny wplyw na wyniki kliniczne zwiazane ze zdrowiem danej osoby - poprawa zaburzonych
funkcji organizmu, w szczeg6lnosci prowadzaca do poprawy zdolnosci chodu (wytrzymatosci);

e pozytywny wplyw na wyniki kliniczne zwigzane ze zdrowiem danej osoby - poprawa zaburzonych
funkcji organizmu, w szczegdlnosci prowadzaca do poprawy zdolnosci chodu (predkosci lub
wydajnosci chodzenia);

e pozytywny wplyw na wyniki kliniczne zwigzane ze zdrowiem danej osoby - poprawa zaburzonych
funkcji organizmu, w szczegdlnosci prowadzaca do poprawy zdolnosci do utrzymywania
réwnowagi lub pewnos$ci réwnowagi.

W kazdym z powyzszych termin ,0soba” oznacza pacjenta z zaburzeniami funkcji organizmu
prowadzacymi do zaburzen réwnowagi lub chodu, spowodowanymi schorzeniami neurologicznymi,
ortopedycznymi lub innymi.

5.2 Docelowi uzytkownicy

Docelowym uzytkownikiem systemu GRAIL i M-Gait jest fizjoterapeuta, badacz ruchu cztowieka, inzynier,
naukowiec zajmujacy sie sportem lub osoba wykonujaca podobny zawdd. Szkolenie z wykorzystaniem
produktu organizowane przez firme Motek certyfikowanego instruktora i certyfikacja firmy Motek sg
obowigzkowe. Nie jest wymagany zaden konkretny poziom wyksztatcenia. Chociaz przed uzyciem
urzadzenia wymagane jest specjalne szkolenie dotyczgce produktu, nie ma wymogu wczesniejszego

Informacje poufne firmy
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doswiadczenia ani szkolenia w zakresie korzystania z podobnych lub innych produktéw. Poniewaz
interfejs oprogramowania jest dostepny w jezyku angielskim, wymagana jest podstawowa znajomo$¢
jezyka angielskiego.

Innymi docelowymi uzytkownikami sg pracownicy firmy Motek, ktérzy pracuja/pracowali nad/z
systemami GRAIL i M-Gait, np. pracownicy dzialéw produkcji, instalacji, serwisu i szkolen.

5.3 Srodowisko docelowe

Systemy GRAIL i M-Gait przeznaczone s3 dla szpitali, duzych o$rodkéw rehabilitacyjnych lub instytutéw
(klinicznych) takich jak uniwersytety lub szpitale uniwersyteckie. System wytwarza ciepto i dlatego musi
znajdowac sie w otoczeniu o odpowiednio kontrolowanych warunkach. Podczas pracy o$wietlenie w
pomieszczeniu musi by¢ przyciemnione, a pomieszczenie powinno by¢ ostoniete przed wpadajgcym
$Swiattem dziennym. Pomieszczenie powinno by¢ wolne od wibracji, poniewaz system jest wrazliwy na
wibracje. Systemu nie nalezy umieszcza¢ w poblizu duzych zrédet emitujacych zakltdcenia
elektromagnetyczne, takich jak windy, klimatyzatory, urzadzenia MRI itp.

53.1 Przewidywane warunki pracy
Symbol Parametr Ograniczenia
* Temperatura 10°C (50°F) - 30°C (86°F)
Wilgotno$¢ 20% - 95% (bez kondensaciji)
Cis$nienie atmosferyczne 700 hPa - 1060 hPa

Nalezy unika¢ uzywania tego urzadzenia w sgsiedztwie innych urzadzen lub ustawionego na
innych urzadzeniach, poniewaz moze to skutkowa¢ nieprawidtowym dziataniem. Jesli takie
uzycie jest konieczne, nalezy obserwowac to urzadzenie i inne urzadzenia, aby sprawdzi¢, czy
dziataja normalnie.

Uzywanie akcesoriéw, przetwornikéw i kabli innych niz okres$lone lub dostarczone przez
Motek moze skutkowa¢ zwiekszong emisja elektromagnetyczna lub zmniejszona
odpornoscia elektromagnetyczng tego sprzetu i skutkowac nieprawidtowym dziataniem.

Przeno$ny sprzet do komunikacji RF (w tym urzadzenia peryferyjne, takie jak kable
antenowe i anteny zewnetrzne) nie powinien by¢ uzywany blizej niz 30 cm (12 cali) od
jakiejkolwiek czesci systemu GRAIL i M-Gait, lacznie z kablami okresSlonymi przez
producenta. W przeciwnym razie pogorszenie parametrow tego urzadzenia moze
spowodowac¢ zwiekszenie jego emisji elektromagnetycznych lub zmniejszenie odpornosci
elektromagnetycznej, co moze skutkowac jego nieprawidtowym dziataniem.

> BB QW8
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Parametry emisji systemu GRAIL i M-Gait sprawiajg, Ze jest on odpowiedni do stosowania
w obszarach przemystowych i szpitalach (CISPR 11, klasa A). Jesli system jest uzywany w
$rodowisku mieszkalnym (dla ktérego zwykle wymagana jest klasa B wg CISPR 11), system
GRAIL i M-Gait moze nie zapewnia¢ odpowiedniej ochrony dla komunikacji o czestotliwosci
radiowej.

>

5.3.2 Przewidywane warunki przechowywania i transportu

Symbol Parametr Ograniczenia

* Temperatura -20°C (-4°F) - 50°C (122°F)
a Wilgotnos¢ 20% - 90%

o
Cisnienie atmosferyczne 700 hPa- 1060 hPa

5.4 Czesto uzywane funkcje

Czesto uzywane funkcje systemu GRAIL i M-Gait sg nastepujace:
e Sterowanie predkos$cia biezni oraz pochyleniem i kotysaniem za pomoca konsoli wykonawczej D-
Flow
e Uruchamianie aplikacji do treningu chodu i/lub réwnowagi
e Funkcja rejestracji i analizy chodu

Informacje poufne firmy
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5.5 Polaczenie z innymi produktami medycznymi lub
niemedycznymi

System GRAIL/M-Gait taczony jest z produktami innych producentéw w celu osiggniecia zamierzonego
zastosowania opisanego w rozdziale 7 tego dokumentu. Produkty innych firm sg uzywane zgodnie z ich
pierwotnym przeznaczeniem. Zapoznaj sie z dostarczonymi instrukcjami obstugi wybranych urzadzen, aby
uzyskac:
e informacje umozliwiajace identyfikacje takich urzadzen lub sprzetu w celu uzyskania
bezpiecznego potaczenia,
e informacje na temat wszelkich znanych ograniczen dotyczacych kombinacji urzadzen i sprzetu.

W potaczeniu z systemem GRAIL/M-Gait firmy Motek moga by¢ uzywane wylacznie komponenty i
urzadzenia innych firm wymienione w rozdziale 7. Jakakolwiek inna kombinacja jest niedozwolona i
niezamierzona przez producenta.

5.5.1 System samodzielny - brak potaczenia z siecig zewnetrzng

Ze wzgleddw bezpieczenstwa system GRAIL/M-Gait jest tzw. systemem ,samodzielnym”. Oznacza to, Ze
system GRAIL/M-Gait posiada wtasng sie¢ komunikacyjng i uzytkownicy nie moga podtaczac systemu do
sieci zewnetrznej. Podtaczenie systemu do innej sieci moze spowodowac nieprawidtowosci dotyczace
systemu, ktére moga prowadzi¢ do niebezpiecznych sytuacji, wypadkéw lub uszkodzen. Firma Motek
Medical nie ponosi odpowiedzialnosci za nieprawidtowos$ci w systemie, sytuacje stanowigce zagrozenie,
wypadki lub uszkodzenia powstate w przypadku podtaczenia jakiejkolwiek cze$ci systemu do innej sieci.

Informacje poufne firmy
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6 Bezpieczenstwo

Ta cze$¢ wytycznych klinicznych obejmuje przepisy bezpieczenstwa dotyczace systemu GRAIL i M-Gait.

Uzytkownik i operatorzy zawsze ponosza ostateczng odpowiedzialno$¢ za bezpieczenstwo
pacjenta/uczestnika i musza doktadnie zapoznac sie z aktualng czesScig dotyczaca bezpieczenstwa
odnoszaca sie do systeméw GRAIL i M-Gait przed uzyciem systeméw GRAIL i M-Gait.

6.1 Zagrozenia i zapobiegawcze Srodki bezpieczenstwa

Ponizej przedstawiono podstawowe zagrozenia, a takze, w kolejnym akapicie, sSrodki ostrozno$ci, ktére
nalezy wzia¢ pod uwage.

Uzytkowanie produktu zgodnie z niniejszymi przepisami bezpieczenstwa zminimalizuje
prawdopodobienstwo wystapienia sytuacji stanowiacej zagrozenie. Nalezy zawsze przestrzegac
przepiséw (bezpieczenstwa) obowigzujacych w danej placéwce, dotyczacych warunkéw pracy i opieki
nad pacjentem.

Firma Motek nie ponosi odpowiedzialnosci za nieprawidtowosci w systemie, sytuacje
stanowigce zagrozenie, wypadki lub uszkodzenia powstate w przypadku modyfikacji
konfiguracji systemu bez pisemnej zgody firmy Motek.

Zagrozenia
Zagrozenie: Nieoczekiwana awaria systemu powodujaca niebezpieczng sytuacje.
Niewtasciwe uzycie systemu moze spowodowac awarie jego komponentu lub nawet
catego systemu.

Zagrozenie: Porazenie pradem

Aby unikna¢ ryzyka porazenia pradem elektrycznym, urzadzenie to nalezy podiaczac
wytacznie do izolowanej sieci zasilajacej.

Dodatkowo nalezy unika¢ wyciekania wody na bieznie, co moze skutkowa¢ zwarciem.

Zagrozenie: Dotkniecie jakiejkolwiek ruchomej czesci systemu

Niektére elementy systemu moga porusza¢ sie z duza predkoscia. Dotkniecie
ktéregokolwiek z tych ruchomych elementéw moze spowodowac oparzenia (na przyktad
pas biezni) lub moze spowodowac¢ uwiezienie czesci ciata.

Zagrozenie: Zaplatanie sie pod pasem biezni.

Osoby znajdujace sie w poblizu systemu mogg zaplatac sie pod bieznig, jesli ubrania,
akcesoria lub czes$ci ciata zostang narazone na dziatanie systemu.

Zagrozenie: Awaria uprzezy bezpieczenstwa.
Uprzaz bezpieczenstwa moze nie zapewni¢ uczestnikowi wymaganego wsparcia, jesli nie
jest odpowiednio zabezpieczona lub jesli jest uszkodzona.

Zagrozenie: Zaplatanie sie pod bieznig podczas kontroli.
Czasami czynnosci konserwacyjne wymagajg obecnosci kogos (czesciowo) pod systemem.
W takich przypadkach ryzyko zaplatania pod systemem jest najwieksze.

Zagrozenie: Uszkodzenie wzroku.

Niektore elementy systemu, w szczego6lnosci bramki swietlne, wykorzystujg Swiatto
podczerwone. Swiatto podczerwone moze trwale uszkodzi¢ wzrok, jesli patrzy sie w nie
bezposrednio przez dtuzszy czas.
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Zagrozenie: Upadek na poruszajacg sie bieznie
Dtugosc¢ linki bezpieczenstwa musi by¢ odpowiednio dobrana, tak aby pacjent w zadnym
wypadku nie mégt dosiegna¢ biezni kolanami.

Zagrozenie: Upadek na poruszajaca sie bieznie

Podczas korzystania z systemu uczestnik musi zawsze mie¢ zalozona uprzaz
bezpieczenstwa. Rozmiar uprzezy powinien by¢ odpowiednio dobrany i dostosowany do
wzrostu i rozmiaréw ciata uczestnika.

Dodatkowo na biezni moze chodzi¢ jednoczesnie tylko jedna osoba.

Zagrozenie: Skaleczenie lub oparzenie stopy
Podczas korzystania z systemu uczestnik musi zawsze nosi¢ buty.

Zagrozenie: Uwiezienie czeSci ciata
Nalezy poinstruowac wszystkie osoby postronne, aby podczas uzytkowania trzymaty sie
z daleka od biezni.

Zagrozenie: Uwiezienie palcoéw u nég lub rak w biezni
Nalezy poinstruowac wszystkie osoby postronne, aby podczas uzytkowania trzymaty sie
z daleka od biezni.

Zagrozenie: Uwiezienie tutowia lub ciata pod bieznig
Nalezy poinstruowac wszystkie osoby postronne, aby podczas uzytkowania trzymaty sie
z daleka od biezni.

Zagrozenie: Szafa serwerowa jest wyposazona w kétka

Szafa serwerowa wyposazona jest w k6tka, jednak nie jest dozwolone jej przemieszczanie
w placowce klienta, zatem kwestia niestabilno$ci w pozycji transportowej nie ma
zastosowania. Kotka uzywane sg wytgcznie podczas instalacji. Po zainstalowaniu szafa nie
jest przemieszczana przez zadnego uzytkownika.

Zagrozenie: Uziemienie ochronne

Aby unikna¢ ryzyka porazenia pradem elektrycznym, urzadzenie to nalezy podtaczac
wytacznie do sieci zasilajacej

z uziemieniem ochronnym.

Zagrozenie: Otarcie sie o bieznie po upadku.
Przy upadku zatrzymanym przez uprzaz bezpieczenstwa konczyny uczestnika bedg nadal
narazone na kontakt z dziatajgca bieznia.

Zagrozenie: Potkniecie sie lub upadek podczas wchodzenia/schodzenia z biezni

Podczas wchodzenia lub schodzenia z biezni nalezy pokonac réznice poziomow i
niewielka szczeline. Jesli to konieczne, pomo6z uczestnikowi bezpiecznie zejs¢ z biezni.

Zagrozenie: Zaktocenia elektromagnetyczne

Praca w poblizu (tzn. w odlegto$ci mniejszej niz 2 metry) od pracujacych urzadzen do
terapii krétkofalowej lub mikrofalowej moze powodowac niestabilno$¢ sygnatu
wyjsciowego systemu GRAIL i M-Gait.

Informacje poufne firmy
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Zagrozenie: Awaria poreczy bocznych.
Porecze boczne moga nie zapewni¢ uczestnikowi wymaganego wsparcia, jesli nie sa
odpowiednio zamocowane lub jesli sa uszkodzone.

Zagrozenie: Upadek w uprzezy
Przed uruchomieniem biezni upewnij sie, ze uczestnik ma sSwiadomos¢, ze bieznia sie
poruszy.

Zagrozenie: Skrecenie kostki
Pole¢ uczestnikowi, aby chodzit Srodkiem biezni i unikat wchodzenia na podnézek.

Zagrozenie: Podraznienie skory
Upewnij sie, ze uczestnik ma na sobie koszulke lub inne ubranie pod uprzeza.

Zagrozenie: Upadek na porecze
Ocent mozliwo$ci uczestnika i uzywaj maksymalnego pochylenia tylko wtedy, gdy jest to
wtasciwe. Upewnij sie, ze linka bezpieczenstwa jest prawidtowo wyregulowana.

Zagrozenie: Uderzenie kolanem o boczny panel podczas ruch6w kotysania

Nalezy poinstruowac wszystkie osoby postronne, aby podczas uzytkowania trzymaty sie
z daleka od biezni. W przypadku stosowania ruchéw kotysania terapeuta powinien
znajdowac sie w odpowiedniej odlegtosci od biezni.

Zagrozenie: Listwa z wieloma gniazdkami na podtodze
Nie nalezy umieszcza¢ listwy z wieloma gniazdkami na podtodze.

Zagrozenie: Podlgczenie listwy z wieloma gniazdkami

Do systemu nie mozna podtgcza¢ dodatkowej listwy z wieloma gniazdkami ani
przedtuzacza. Wszystkie podtaczenia wykonuje przeszkolony personel. Wszystkie listwy
z wieloma gniazdkami sg podtaczone do transformatoréw. Zmniejsza to ryzyko porazenia
pradem elektrycznym.

Zagrozenie: Podtgczanie elementow
Do systemu mozna podtaczy¢ wytacznie elementy okreslone jako cze$¢ systemu lub
okreslone jako kompatybilne z systemem.

Zagrozenie: Obcigzenie listwy z wieloma gniazdkami
Kazda listwa z wieloma gniazdkami ma maksymalne dopuszczalne obcigzenie, ktérego
nie nalezy przekraczac.

Zagrozenie: Uzycie listwy z wieloma gniazdkami
Listwy z wieloma gniazdkami moga by¢ uzywane WYLACZNIE do zasilania systemu.

Zagrozenie: Listwy z wieloma gniazdkami i transformatory
Wszystkie listwy z wieloma gniazdkami sa podtaczone do transformatora jednofazowego.
Tej konfiguracji nie mozna zmieni¢, aby zapobiec zagrozeniom elektrycznym.

>pbbbbbBbBEBEPEEPPEDP
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Zagrozenie: Obcigzenie kratownicy

Kazda sekcja kratownicy moze utrzymaé maksymalny ciezar 20 kg. Nie wolno bardziej
obcigza¢ poszczegodlnych sekcji kratownicy. Sekcja kratownicy to pojedynczy element ze
ztaczami §lizgowymi na kazdym koricu.

6.1.2 Zapobiegawcze $rodki bezpieczenstwa

AN

Motek skontaktuje sie z Toba w sprawie szkolenia. Szkolenie poprowadzi certyfikowany
instruktor firmy Motek. Uczestnicy uzyskaja certyfikacje operatorow systemu GRAIL i M-
Gait. Do samodzielnego korzystania z systemu wymagana jest certyfikacja na poziomie 1.

Nalezy zwrdci¢ uwage na przeciwwskazania dotyczace pacjenta wymienione w rozdziale 5.

Zachowaj ostrozno$¢ i postepuj zgodnie z instrukcjami zawartymi w rozdziale 8 ,Obstuga
systemu” przed rozpoczeciem sesji terapeutycznej.

Systemy GRAIL i M-Gait oraz akcesoria moga obstugiwac¢ wytacznie certyfikowani operatorzy
systemu.

W przypadku wykrycia jakichkolwiek usterek lub uszkodzonych czesci, natychmiast
zaprzestan/powstrzymaj sie od korzystania z systemu GRAIL i M-Gait i skontaktuj sie z
dziatem wsparcia Motek.

W przypadku wystgpienia powaznego incydentu w zwigzku z urzagdzeniem medycznym nalezy
niezwlocznie zgtosi¢ to firmie Motek, korzystajac z danych kontaktowych podanych w
Rozdziale 12 oraz odno$nego wtasciwego organu krajowego (dane kontaktowe:
https://ec.europa.eu/growth/sectors/medical-devices/contacts en).

Nie probuj serwisowac ani naprawiac systemu GRAIL i M-Gait oraz akcesoriéw, poniewaz moze
to spowodowac nieoczekiwane skutki i obrazenia.

Nie modyfikuj wyposazenia i akcesoriéw systemu GRAIL i M-Gait; spowoduje to utrate
gwarancji.

Kiedy nadejdzie termin konserwacji, przestan uzywac systemu GRAIL i M-Gait; niezaprzestanie
spowoduje utrate gwarancji.

Nie wolno umieszczac pacjenta wazacego wiecej niz 135 kg lub 300 funtéw na systemie GRAIL
i M-Gait.

Nie wolno dotyka¢ zadnych ruchomych czesci biezni podczas uzytkowania.

W sytuacji awaryjnej, takiej jak przerwa w dostawie pradu, natychmiast przerwij sesje, aby
unikna¢ obrazen, naci$nij przycisk awaryjny na pulpicie operatora i wytacz wylacznik
zasilania na szafce MIC. Zapoznaj sie z sekcja 6.3 ,Procedury awaryjne”.

W przypadku jakiejkolwiek innej awarii elektrycznej ostroznie dopilnuj zejscia pacjenta z
urzadzenia, odsun sie od urzadzenia i skontaktuj sie z naszym dziatem wsparcia.

W przypadku sytuacji awaryjnej wymagajacej ewakuacji obszaru/budynku, przed
opuszczeniem pomieszczenia nalezy nacisngé¢ przycisk alarmowy i dopilnowaé zejscia
uczestnika z systemu (lub postepowac zgodnie z lokalnymi przepisami).

Ze wzgledu na charakter urzadzenia istnieje mozliwo$¢ wystapienia zaktdcen
elektromagnetycznych. Gdy pojawia sie podejrzenie zaktécen EMC; wytaczaj po kolei
sasiednie urzadzenia w celu zlokalizowania przyczyny zaktécen lub skontaktuj sie z
dziatem wsparcia Motek.

W przypadku zabrudzenia ktdregokolwiek urzadzenia nalezy postepowa¢ zgodnie z
instrukcjami czyszczenia zawartymi w rozdziale 9.1.

Uzycie akcesoridw niezalecanych przez producenta moze skutkowac¢ zmiang zachowania i
wydajnosci.

Aby zapobiec zaktéceniom elektromagnetycznym, zdecydowanie zalecamy stosowanie
oddzielnych grup zasilania (faz) dla systemu GRAIL oraz M-Gait i wszelkich urzadzen
krétkofalowych lub mikrofalowych oraz zachowanie odlegto$ci co najmniej 2 metréw
pomiedzy systemem GRAIL oraz M-Gait a urzadzeniem kroétkofalowym lub mikrofalowym
(patrz takze Zagrozenie: zaktocenia elektromagnetyczne w sekcji 6.1.1).

Informacje poufne firmy
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Aby zapobiec uwiezieniu konczyn podczas ruchéw pochylania i kotysania biezni, urzadzenie
jest wyposazone w kurtyne laserowa otaczajaca bieznie. Nazywa sie to kurtyna $wietlna.
Kiedy jaki$ obiekt przetnie lasery kurtyny swietlnej, bieznia zatrzyma ruch pochylania
i/lub kotysania. Kurtyna $wietlna przestania potencjalne strefy uwiezienia biezni podczas
sesji, zmniejszajgc w ten sposob ryzyko uwiezienia konczyn. Dotyczy to wytgcznie systemu
GRAIL i M-Gait z funkcja pochylenia i kotysania.

Transformator jednofazowy zawiera nieodtgczalne przewody zasilajgce. Wymiana przewodow
zasilajacych dokonywana jest przez personel serwisowy.

Medyczne urzadzenie elektryczne (R-Mill i szatka MIC) zawiera nieodtaczalne przewody
zasilajace. Wymiana przewodéw zasilajacych dokonywana jest przez personel serwisowy.

Cze$ci wymienne lub odtaczalne okreslone przez firme Motek jako przeznaczone do wymiany
wylgcznie przez personel serwisowy powinny by¢ zatem wymieniane wylacznie przez
personel serwisowy.

Jesli chodzi o wymiane bezpiecznikdw, przewoddéw zasilajgcych i innych czesci, w przypadku
gdy wymiana elementu mogtaby spowodowaé niedopuszczalne ryzyko, zapewnione sg
odpowiednie ostrzezenia identyfikujace charakter zagrozenia (jezeli producent okreslit
element jako mozliwy do wymiany przez personel serwisowy) oraz wszelkie informacje
niezbedne do przeprowadzenia bezpiecznej wymiany elementu.

Przed uruchomieniem systemu
Przed uruchomieniem systemu sprawd?, czy obszar dziatania systemu jest wolny od przeszkéd.

Przed rozpoczeciem sesji
Sprawdz, czy uprzaz bezpieczenstwa jest nieuszkodzona oraz prawidtowo zamocowana i

wyregulowana. Linke bezpieczenstwa nalezy przymocowac¢ do portalu bezpieczenstwa.
Dtugos¢ linki dopasuj tak, aby w razie upadku uczestnik nie dotkngt kolanami biezni. Po
dostosowaniu dtugosci linki uczestnik nie powinien by¢ w stanie dosiega¢ do przedniej lub
tylnej krawedzi biezni. Zobacz takze Zagrozenie: Upadek na poruszajaca sie bieznie w sekcji
6.1.1

Porecze boczne systemu musza by¢ ustawione w taki sposéb, aby uczestnik mégt sie ich tatwo
chwyci¢ w sytuacjach, gdy potrzebuje dodatkowego wsparcia.

Operator lub asystent musi wspiera¢ uczestnika podczas wchodzenia na bieznie i schodzenia z
niej.

Operator lub asystent musi wyjasni¢ uczestnikowi, co bedzie sie dzialo podczas ses;ji i jakie
funkcje bezpieczenstwa sa dostepne w celu zmniejszenia ryzyka upadkéw i innych
zagrozen.

Podczas dziatania/sesji

Nikt nie moze przebywaé w obszarze dziatania systemu, z wyjatkiem uczestnika oraz, w razie
potrzeby, terapeuty lub innego asystenta udzielajgcego pomocy uczestnikowi. Operator
musi upewnic sie, ze caty personel opuscit obszary o ograniczonym dostepie.

Uczestnik musi by¢ zabezpieczony uprzeza bezpieczenstwa. Zobacz takze Zagrozenie: Upadek
na poruszajaca sie bieznie w sekcji 6.1.1.

Uczestnik musi by¢ skierowany twarza w strone ekranu.

Bieganie jest dozwolone wytacznie w $rodkowej czesci biezni, aby unikna¢ ryzyka upadku z
tytu biezni.

Operator musi by¢ $wiadomy mozliwosci uczestnika. Nigdy nie przekraczaj mozliwosci
uczestnika w zakresie predkos$ci biezni lub pochylenia i kotysania systemu.

Operator i/lub asystent musza bacznie nadzorowaé uczestnika. Moga pomdc zapobiec
upadkowi uczestnika, poprzez udzielanie wskazoéwek i informowanie go, gdy majq nastgpic
powazne zmiany w predkosci lub ruchu na biezni.

Zatrzymanie sesji/zatrzymanie awaryjne

W kazdej normalnej sytuacji operator powinien przerwac sesje z uzyciem D-Flow. Wylacznik
awaryjny jest przeznaczony wytacznie do sytuacji awaryjnych. Po uruchomieniu wytacznika

Informacje poufne firmy
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awaryjnego system przejdzie w stan zamrozenia i zostanie odtgczony od zasilania.
Zatrzymanie awaryjne moze spowodowac upadek, zwtaszcza podczas biegania na biezni lub
marszu z duza predkoscia.

Operator powinien zatrzymaé¢ system za pomoca D-Flow, gdy uczestnik nie czuje sie
komfortowo. System pozostaje wilgczony i mozna kontynuowac sesje, gdy uczestnik
ponownie poczuje sie komfortowo.

Operator lub asystent musi nacisna¢ przycisk zatrzymania awaryjnego, gdy sytuacja bedzie
stanowita zagrozenie dla jakiejkolwiek osoby lub gdy spodziewane jest powazne
uszkodzenie systemu. Przyciski alarmowe musza by¢ w zasiegu zaréwno operatora, jak i
asystenta, zwlaszcza podczas sesji wysokiego ryzyka, obejmujacych na przyktad bieganie na
biezni lub dotyczacych pacjentéw o mniejszych mozliwo$ciach funkcjonalnych. Zatrzymanie
awaryjne natychmiast przerwie prace, powodujac nagte zamrozenie systemu w aktualnym
potozeniu.

Po zatrzymaniu awaryjnym
= Postepuj zgodnie z procedura ponownego wiaczania opisang w czesci 6.3 Procedury

awaryjne.

Po upadku
Sprawdz porecze boczne, aby upewnic sie, ze upadek nie spowodowat uszkodzenia konstrukcji.

Sprawdz uprzaz bezpieczenstwa, aby upewnic sie, ze upadek nie uszkodzit konstrukcji uprzezy.

Podczas kontroli

Podczas kontroli systemu nalezy odtaczy¢ go od zasilania elektrycznego. Upewnij sie, ze
zasilanie szafki MIC jest wylaczone, szafka MIC jest zablokowana i system jest
wypoziomowany. Operator musi zawsze mie¢ przy sobie kKlucz MIC.

Nie nalezy zmienia¢ niczego, co dotyczy konstrukgcji, elektroniki lub innych czesci systemu bez
pisemnej zgody firmy Motek.

Po przeprowadzeniu konserwacji lub naprawy
Nie nalezy uzywac systemu w przypadku stwierdzenia jakichkolwiek nieprawidtowosci lub

uszkodzen systemu. Operator ma obowigzek poinformowac przetozonego o wszelkich
nieprawidtowosciach i odwrotnie.
W przypadku podejrzenia uszkodzenia nalezy skontaktowac sie z obstugg techniczna.

Ustugi wsparcia: telefon: + 31 88 633 42 10; e-mail: support@dih.com

6.2 Udogodnienia zapewniajgce bezpieczenstwo

System GRAIL i M-Gait zawiera nastepujace udogodnienia zapewniajgce bezpieczne uzytkowanie.

6.2.1 Zabezpieczenia pasywne

Obwod: Obwod w odlegltosci 5 cm wokdt systemu, zapewniajacy utrzymanie os6b znajdujacych
sie w pomieszczeniu w bezpiecznej odlegtosci od systemu, gdy jest on w ruchu (szczeg6lnie
podczas ruchu kotysania). Obwdéd ten obejmuje obszar dziatania.

Porecze: Porecze zamontowane na biezni zapewnig dodatkowe wsparcie tym uczestnikom,
ktorzy potrzebuja dodatkowego wsparcia.

Uprzaz i linka bezpieczenstwa: Uprzaz bezpieczenistwa zapewnia ochrone przed upadkiem.
Zapobiegnie to upadkowi uczestnika na bieznie lub spadnieciu z niej podczas sesji. Uprzaz
bezpieczenstwa mocowana jest za pomoca linki bezpieczenistwa do sufitu (lub wspornika
zabezpieczajacego).

6.2.2 Zabezpieczenia aktywne

Informacje poufne firmy
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Zabezpieczenia aktywne stanowig czes¢ obwodu elektrycznego systemu. Urzadzenie jest
wyposazone w dwa elektryczne obwody bezpieczenstwa:

Obwdd zatrzymania-zawieszenia

Obwdd zatrzymania awaryjnego

Obwdd zatrzymania w trybie zawieszenia
Obwadd zawieszenia zapewnia kontrolowane zatrzymanie systemu w momencie uruchomienia funkcji
JZatrzymanie-zawieszenie”. Nastepujace zdarzenia moga wywotac ,zatrzymanie-zawieszenie”:

= Bramki $wietlne
Standardowa konfiguracja biezni obejmuje 2 bramki §wietlne; kazda z nich sktada sie z
nadajnika i odbiornika Swiatta. Jedna bramka $wietlna znajduje sie przy tylnym gérnym
koncu biezni, a druga bramka $wietlna przy tylnym dolnym koncu biezni. Gdy do systemu
zostanie dodana opcja odwroéconego ruchu pasa biezni, dotagczona zostanie dodatkowa
bramka $wietlna przy przednim gérnym koncu. Sygnat zatrzymania jest wyzwalany w
przypadku przerwania wigzki §wiatta pomiedzy nadajnikiem a odbiornikiem. Bramki
Swietlne poprawiaja bezpieczenstwo pacjentéw na biezni.

Zadziatanie bramki Swietlnej spowoduje natychmiastowe zatrzymanie biezni i tym samym
moze spowodowac upadek. Operator powinien poinformowac uczestnika o obecnosci
bramki $wietlnej i reakcji systemu po jej uruchomieniu.

=  Kurtyna $wietlna
,Kurtyna $wietlna” sktada sie z nadajnika, odbiornika i dwéch luster rozmieszczonych na
obwodzie biezni. Sygnat zatrzymania jest wyzwalany dla silnikéw pochylenia i kotysania,
gdy dojdzie do przerwania wiazki lasera miedzy nadajnikiem a odbiornikiem. Pasy biezni
nie zatrzymujg sie. Ruch bedzie kontynuowany z ta sama predkoscig, jak przed podaniem
sygnatu zatrzymania.
Ma to na celu unikniecie zagrozen w przypadku, gdy terapeuta, operator lub asystent
przekroczy linie ograniczajaca, podczas gdy bieznia wykorzystuje funkcje pochylania lub
kotysania.

=  Przycisk zawieszenia
Przycisk zawieszenia znajduje sie na pulpicie operatora.

Naci$nij przyciski zawieszenia, gdy zaistnieje sytuacja, w ktorej sesja wymaga
kontrolowanego zatrzymania.

Nacisniecie przycisku zawieszenia spowoduje szybkie, ale kontrolowane zatrzymanie
biezni. Bieznia przejdzie do neutralnej pozycji pochylenia/kotysania.

Informacje poufne firmy
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Reakcja systemu na zatrzymanie w trybie zawieszenia:
D-Flow: Aplikacja jest zatrzymywana, a stan zawieszenia uniemozliwia dalsze sterowanie
sprzetem do czasu usuniecia stanu zawieszenia w D-Flow.
Pochylenie i Natychmiastowe zatrzymanie, powolny i kontrolowany powroét do pozycji neutralne;j.
kotysanie:
Bieznia: Szybkie, ale kontrolowane zatrzymanie.

Reakcja systemu na zatrzymanie w trybie zawieszenia zwigzane z lekka bramka swietlna:

D-Flow: Aplikacja jest zatrzymywana, a stan zawieszenia uniemozliwia dalsze sterowanie
sprzetem do czasu usuniecia stanu zawieszenia w D-Flow.

Pochylenie i Natychmiastowe zatrzymanie, system nie przechodzi natychmiast do pozycji

kotysanie: neutralne;j.

Bieznia: Natychmiastowe zatrzymanie.

Reakcja systemu na zadziatanie kurtyny swietlnej:

D-Flow: Aplikacja jest zatrzymywana. Mozliwos¢ dalszego sterowania sprzetem jest
zablokowana, dopoki operator nie wprowadzi sygnatu wejsciowego do konsoli
wykonawczej, aby wigczy¢ lub ustawic tryb neutralny.

Pochylenie i Natychmiastowe zatrzymanie.

kotysanie:

Bieznia: Nic sie nie dzieje, pas pracuje z ta samg predkoscia, jak przed sygnatem
wyzwalajgcym.

Wiecej informacji na temat korzystania z przycisku zawieszenia znajduje sie w sekcji 6.3

Obwdd zatrzymania awaryjnego

Obwdd zatrzymania awaryjnego zapewnia natychmiastowe zatrzymanie wszystkich ruchomych
elementéw systemu. Zatrzymanie awaryjne mozna uruchomic za pomoca jednego z przyciskéw
zatrzymania awaryjnego. Przycisk (kolor czerwony) znajduje sie na pulpicie operatora i na szafce MIC.

Reakcja systemu na zatrzymanie awaryjne:

=  D-Flow: aplikacja jest zatrzymywana, a mozliwo$¢ dalszego sterowania sprzetem
jest zablokowana

] do czasu usuniecia zaréwno stanu zatrzymania awaryjnego, jak

= i stanu zawieszenia.

= Pochylanie i kotysanie: Natychmiastowe zatrzymanie, system nie przechodzi
natychmiast do pozycji neutralne;j.

=  Bieznia: Natychmiastowe zatrzymanie.

Wiecej informacji na temat korzystania z przyciskéw alarmowych znajduje sie w sekcji 6.3

Naci$nij jeden z przyciskow zatrzymania awaryjnego, gdy pojawi sie sytuacja, ktéra moze
spowodowac powazne obrazenia uczestnika lub uszkodzenie sprzetu.

Zatrzymanie awaryjne spowoduje natychmiastowe zatrzymanie systemu i tym samym
moze spowodowac upadek, dlatego tez zatrzymanie awaryjne jest przeznaczone wytgcznie
do sytuacji awaryjnych.

Informacje poufne firmy
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6.3 Procedury awaryjne

6.3.1 Zatrzymanie systemu GRAIL i M-Gait
Istnieja trzy mozliwosci zatrzymania systemu w sytuacji awaryjnej:

poprzez naci$niecie przycisku zawieszenia,
poprzez naci$niecie przycisku zatrzymania awaryjnego,
poprzez przerwanie sygnatu bramki $wietlnej.

W stanie zawieszenia w prawym gérnym rogu edytora D-Flow wys$wietlany jest komunikat [System
zawieszony] ([System suspended]).

6.3.2 Wychodzenie ze stanu zawieszenia

Wykonaj ponizsze czynnosci, aby wyjsc¢ ze stanu zawieszenia spowodowanego nacisnieciem przycisku
[Wstrzymaj] ([Suspend]) lub zadziataniem bramki Swietlnej.

Dzialanie ‘ Obraz ‘

1. Upewnij sie, Ze uczestnik jest bezpieczny i moze
kontynuowa¢ lub odtacz linke bezpieczenstwa i poméz
uczestnikowi opusci¢ bieznie.

2. Jesli to konieczne, podeprzyj uczestnika podczas
schodzenia z biezni.

3. Jesli to konieczne: usun wszelkie luzne przedmioty z
obszaru dziatania.

4. Jezeli naci$nieto przycisk zawieszenia na panelu
operatora, naci$nij go ponownie, aby zwolni¢. Przerwanie
sygnatu bramki §wietlnej nie wymaga tego kroku.

5. Aby usuna¢ stan zawieszenia, najpierw naci$nij ponownie Help
przycisk zawieszenia, aby go zwolni¢. Nastepnie przejdz
do: pasek Menu | [Sprzet] ([Hardware]) | [Usun stan | Toggle Lights
zawieszenia] ([Clear Suspension State]). Clear Suspension State

Image Generators 3
Shutdown VideoServer
Projectors 3

6. System jest ponownie gotowy do uzycia.

Informacje poufne firmy
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6.3.3 Przywracanie dziatania po zatrzymaniu awaryjnym

Aby przywr6ci¢ urzadzenie do normalnego stanu po zatrzymaniu awaryjnym, wykonaj ponizsze
czynnosci.

Dzialanie Obraz ‘

1. Upewnij sie, ze uczestnik jest bezpieczny i moze
kontynuowa¢ lub odtacz linke bezpieczenstwa i poméz
uczestnikowi opusci¢ bieznie.

2. Je$li to konieczne, podeprzyj uczestnika podczas

schodzenia z biezni.

Sprawdz system pod katem uszkodzen.

4. Nacis$nij i przekre¢ wci$niety przycisk awaryjny, az
ponownie sie podniesie, a nastepnie nacis$nij przycisk
resetowania, aby usungé w sprzecie nastepstwa
wytaczenia awaryjnego.

w

5. Usun stan zawieszenia w D-Flow.

6. Aby usuna¢ stan zawieszenia, przejdz do: pasek Menu | |  Toggle Lights
[Sprzet] ([Hardware]) | [Usun stan zawieszenia] ([Clear | [wil¥lg Suspension State
Suspension State]). —

Image Generators »
Shutdown VideoServer
Projectors b

7. System jest ponownie gotowy do uzycia.

Nie wylaczaj zatrzymania awaryjnego, dopdki uczestnik nie bedzie bezpieczny i bedzie
mogt kontynuowac.

Informacje poufne firmy
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6.4 Ryzyko resztkowe i skutki uboczne

W przypadku stosowania zgodnie z przeznaczeniem i przy zastosowaniu wszystkich srodkéw
bezpieczenstwa nie ma niedopuszczalnego ryzyka resztkowego ani zadnych informacji, ktére w tym
zakresie nalezy przekazac¢ uczestnikowi. Wszystkie zagrozenia zwigzane z uzytkowaniem urzadzenia M-
Gait opisano w sekcji 6.1.1.

Korzystanie z systemu GRAIL i M-Gait moze powodowac tagodne skutki uboczne podobne do tych, ktére
moga wystapi¢ podczas uzywania zwyktej biezni do treningu marszowego. Aby zminimalizowa¢ skutki
uboczne, zaleca sie ograniczenie sesji treningowych z systemem GRAIL i M-Gait do maksymalnie jednej
godziny. Dziatania niepozadane, ktérych mozna sie spodziewa¢, opisano ponize;.

= Zmeczenie:
Zmeczenie jest spodziewanym dyskomfortem po aktywnoSci fizycznej i jego rozwigzaniem jest
odpoczynek, bez konieczno$ci podejmowania dalszych interwencji. Aby unikng¢ nadmiernego
zmeczenia, nalezy stopniowo zwiekszac czas treningu z poziomu programu treningowego.
Terapeuta odpowiedzialny za pacjenta podczas treningu powinien starannie dobra¢ odpowiednia
predkos¢ biezni na poczatku sesji i monitorowac pacjenta podczas catej sesji, zmniejszajac
predkos¢ biezni, jesli zajdzie taka potrzeba, aby zapobiec nadmiernemu zmeczeniu.

=  Bolesno$¢ lub bél mies$ni:
Bolesno$c¢ lub bdl miesni jest spodziewanym dyskomfortem w trakcie lub po treningu na
systemie GRAIL i M-Gait, tak jak mozna sie tego spodziewac w trakcie lub po kazdym typie
treningu fizycznego. Terapeuta odpowiedzialny za pacjenta podczas treningu powinien
stopniowo zwieksza¢ intensywno$¢ treningu, rozpoczynajac od niskiej predkosci, aby umozliwié¢
pacjentowi aklimatyzacje.

=  Dusznos¢:
Dusznos¢ moze wystapic¢ podczas treningu i moze oznaczac, ze intensywnos$¢ treningu jest zbyt
wysoka. Terapeuta odpowiedzialny za pacjenta podczas treningu powinien monitorowac stan
pacjenta podczas treningu, aby unikng¢ dusznosci.

= Dyskomfort ze wzgledu na uprzaz bezpieczenstwa:
Dyskomfort spowodowany uprzeza bezpieczenstwa moze by¢ odczuwalny podczas treningu, jesli
uprzaz jest zbyt mocno zatozona lub jesli jej czesci ociera o odstoniety fragment skory. Wtasciwe
dopasowanie uprzezy (uprzezy zabezpieczajacej przed upadkiem lub uprzezy podtrzymujacej
ciezar ciata) ma znaczenie, gdy pacjent korzysta z systeméw GRAIL i M-Gait. Trening nie jest
zalecany, je$li nie da sie prawidlowo zamocowac uprzezy.

= Podraznienie skory:
Dziatania draznigce na skére moga wystapic, jesli uprzaz bedzie regularnie dotyka¢ nieostonietg
skore. Zdecydowanie zaleca sie stosowanie ubran pod uprzeza, co moze zmniejszy¢ ryzyko
podraznienia skory.

Informacje poufne firmy
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7 Opis produktu

7.1 Glowne komponenty produktu

Zaréwno system GRAIL, jak i M-Gait mozna postrzega¢ jako system medyczny (zgodnie z art. 22
rozporzadzenia MDR) z wyrobem medycznym M-Gait Base jako gtéwnym elementem. Konfiguracje
systemu majg podobny cel i wykorzystuja wsp6lna technologie.

7.1.1 Podstawowe informacje na

produktéw

temat poszczegdlnych produktéw z rodziny

)
=
=

System M-Gait

ey

oy

——
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Rysunek 1: GRAIL - widok ogdlny

Rysunek 2: System M-Gait - widok ogélny (elementy
opcjonalne zaznaczone na szaro, nie wszystkie elementy
opcjonalne pokazane)

GRAIL to kompleksowe rozwigzanie do analizy
chodu i treningu chodu. Interaktywne
laboratorium analizy chodu w czasie
rzeczywistym (Gait Real-time Analysis
Interactive Lab, GRAIL) wykorzystuje wszystkie
dostepne parametry chodu do zbierania danych
W czasie rzeczywistym i stosowania wizualnych
informacji zwrotnych. Podstawowym elementem
systemu GRAIL jest urzadzenie M-Gait Base.

System M-Gait nie jest produktem wstepnie
okres$lonym. Jest to w peini modutowy system,
ktéry mozna konfigurowaé wedtug specyficznych
potrzeb klienta - dzieki czemu idealnie nadaje sie
zaréwno do stworzenia zupetnie nowych
konfiguracji (takich jak petne laboratorium
chodu), jak i do potaczenia go z juz istniejacym
sprzetem innych firm. System dostosowuje sie do
tego, czego klient oczekuje od produktu, a takze do
wymagan danej placéwki. Ten modutowy system
zawsze bedzie zawierat urzadzenie M-Gait Base
jako konfiguracje poczatkowa.

Informacje poufne firmy
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7.1.2 Gléwne komponenty i akcesoria

Oprécz podstawowego komponentu, ktérym jest urzadzenie M-Gait Base, do rodziny produktow tego
systemu naleza nastepujace (cze$Sciowo opcjonalne) komponenty:

e  Przechwytywanie ruchu
e Modut wideo
e  Modut wirtualnej rzeczywistosci

o System projekcyjny lub telewizor
o System dzwiekowy
e EMG

e Elementy wspierajace

o Szafa serwerowa
o Kratownica
o Dodatkowe transformatory 1-fazowe

e Oprogramowanie

o D-Flow, w tym aplikacje funkcjonalne
o MDS
o GOAT

Zaréwno systemy GRAIL, jak i M-Gait sktadajg sie wytacznie z (czeSciowo opcjonalnych) komponentéw i

nie zawierajg konkretnych akcesoriow.

I

Motion
Capture

Sound
system

Basler
cameras

MOCAP
System

Projection

180 deg
S

0
creen

Screen

Projectors
Floor

projection

Image
Generator

Rysunek 3: Przeglad komponentéw systemu GRAIL
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7.2 AKkcesoria urzadzenia

Systemy GRAIL i M-Gait sa potaczeniem wyrob6w medycznych i produktu opatrzonego wtasnym znakiem
CE. System nie zawiera akcesoriow.

7.3 Modele i warianty produktow
GRAIL to produkt predefiniowany, natomiast system M-Gait to konfiguracja modutowa. Obydwa systemy
zawieraja poréwnywalne komponenty, ale w przypadku systemu M-Gait wiekszo$¢ komponentdw jest

opcjonalna. Zatacznik VIII pokazuje, ktore elementy w systemie GRAIL i M-Gait sg standardowe, a ktére
opcjonalne.

7.4 Komponenty eksploatacyjne

Liste elementéw eksploatacyjnych zawiera Zatgcznik V - Lista komponentéw systemu GRAIL/M-Gait.

Informacje poufne firmy
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8 Obstuga systemu

8.1 Codzienna obstuga

Przed kazda sesja operator ma obowigzek poinformowaé przetozonego o wszystkich sesjach
zaplanowanych na dany dzien. Przetozony decyduje, w ktorej sesji wymagana jest obecno$¢ asystenta. Po
uzyskaniu zgody, przetozony przekazuje klucz operatora i operator moze wykonywac zaplanowane sesje.
Powyzsze jest zalecane przez firme Motek, ale moze by¢ modyfikowane w razie potrzeby, zgodnie z
lokalnymi protokotami.

Ten rozdziat obejmuje wszystkie funkcje zwigzane z obstugg, ktére zwykle pojawiaja sie na co dzien.

Do codziennej obstugi naleza:

= Uruchomienie systemu (sekcja 8.1.1)
= Sterowanie komputerami (sekcja 8.1.2)
= Kalibracja systemu (sekcja 8.1.3)
= Korzystanie z oprogramowania Frontend (sekcja 8.1.4)
=  Przygotowanie sesji (sekcja 8.1.5)
= Zaktadanie uprzezy bezpieczenstwa (sekcja 8.1.6)
= Zaktadanie uprzezy bezpieczenstwa dla dzieci (sekcja 8.1.7)
=  Prowadzenie sesji terapeutycznej (sekcja 8.1.8)
= Prowadzenie sesji analizy chodu (sekcja 8.1.9)
= Analiza danych dotyczacych chodu w narzedziu do analizy chodu offline (sekcja 8.1.10)
= Zamykanie systemu (sekcja 8.1.11)
= Dynamiczna kompensacja bezwtadnosci (sekcja 8.1.12)

8.1.1 Uruchomienie systemu
f Podczas uruchamiania systemu nalezy upewnic sie, ze w obszarze dziatania systemu nie

znajduja sie zadne osoby.

Prawidtowy spos6b uruchomienia systemu jest nastepujacy:

Dziatanie Ilustracja

1. Jesli jest to wymagane zgodnie z lokalnym
protokotem, uzyskaj Kklucze operatora od
przetozonego laboratorium.

2. Wilacz transformator 3-fazowy i/lub transformator

bezpieczenstwa.
3. Wiacz szafke MIC za pomocag pierwszego klucza e
operatora. = s —.-*——-
‘ =
———
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Dzialanie

4. Obro¢ wyltacznik zasilania szafki MIC do pozycji
wiaczone;j.

Zaswieci sie lampka [, Zasilanie”] ([Power]), wskazujac, ze
system jest zasilany. Czerwona lampka wskazuje
poczatkowy stan zatrzymania awaryjnego.

Ilustracja ‘

5. Poczekaj, az zaswieci sie przycisk Reset (~5 sekund)
i naci$nij przycisk.
Spowoduje to zwolnienie stanu zatrzymania awaryjnego
podczas uruchamiania i w zwigzku z tym zga$nie czerwona
lampka. Jesli zwolnienie nie powiodto sie, sprawdzZ oba
przyciski zatrzymania (na szafce MIC i na pulpicie
operatora).

6. Wilacz panel operatora na pulpicie za pomoca
drugiego klucza operatora.

7. Wiacz jednostki PDU z tytu szafy serwerowej, aby
wigczy¢ komputery, system przechwytywania ruchu
i system audio.

8. Jesli ktorykolwiek z komputerow w szafie
serwerowej nie jest wiaczony, wiacz go recznie.

9. W razie potrzeby wlacz monitory na pulpicie
operatora.

10. Zaloguj sie do komputera przy uzyciu nazwy
uzytkownika i hasta systemu Windows.

11. Uruchom oprogramowanie do przechwytywania
ruchu (Nexus) na komputerze do przechwytywania
ruchu. (Wskazéwka: nacisnij dwukrotnie klawisz
Ctrl, aby wejs¢ do menu KVM w celu przetaczania
pomiedzy innymi komputerami ([Przechwytywanie
ruchu] ([Motion Capture]) / [Serwer wideo] [([Video
Server]) / [Generator obrazu] ([Image Generator])).

12. Uruchom D-Flow lub Frontend na komputerze D-
Flow i wprowadz hasto (tylko Frontend).

D 5

13. W D-Flow przejdz do [Sprzet] ([Hardware]) |
[Projektory] ([Projectors]) | [Wtacz] ([Turn On]),
aby  uruchomi¢  wszystkie projektory. W
oprogramowaniu Frontend kliknij na ekranie
gléwnym logo projektora, aby wiaczy¢ projektor.

Uwaga: opcjonalny projektor do projekcji na poziomej
powierzchni (projektor naziemny) mozna wtaczy¢
wytacznie za pomoca pilota.

sene Help
Toggle Lights
Clear Suspension State
Image Generators 13

Shutdown VideoServer
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Dzialanie Ilustracja ‘

14. W razie potrzeby wyczys$¢ stan zawieszenia w D-
Flow. Skorzystaj z paska Menu | [Sprzet] |: Help
([Hardware]) | [Usun stan zawieszenia] ([Clear
Suspension State]).

W stanie zawieszenia w prawym gérnym rogu edytora D-
Flow pokazywany jest komunikat [System zawieszony]
([System suspended]).

15. Ustaw wyjsciowa pozycje modutu V-Gait (utwérz
modut V-Gait w oprogramowaniu D-Flow lub otwérz
istniejaca aplikacje za pomoca platformy V-Gait).
Otwdrz konsole wykonawcza (F2) i nacisnij przycisk
[Pozycja wyjsciowa] ([Home]). W interfejsie
uzytkownika zobaczysz opcje [Pozycja wyjsSciowa]
([Home]) stuzaca do przywracania pozycji
wyj$ciowej biezni podczas kontroli sprzetowej
systemu. Przed ustawieniem biezni w pozycji
wyj$ciowej nalezy usung¢ podpory spod biezni i
sprawdzi¢, czy pod bieznig nie znajduja sie zadne
przedmioty.

16. System jest gotowy do pracy i oczekuje na kalibracje.

Kontrolki \

Czerwona lampka na panelu operatora ORAZ na szafce MIC wskazuje sytuacje awaryjna. Jest to spowodowane
naci$nieciem przycisku zatrzymania awaryjnego na skrzynce operatora LUB naci$nieciem przycisku zatrzymania
awaryjnego na szafce MIC

Toggle Lights

__ Image Generators »
Shutdown VideoServer

Z6tta lampka na panelu operatora wskazuje stan zawieszenia.

Dzieje sie tak, gdy zostanie uruchomiona kurtyna swietlna LUB bramka $wietlna LUB naci$niety
zostanie przycisk zawieszenia (z6tta lampka jest rowniez przyciskiem), gdy pojawi sie sytuacja, w
ktorej sesja wymaga kontrolowanego zatrzymania.

Zielona lampka na panelu operatora wskazuje, Ze: stan awaryjny zostat usuniety ORAZ stan
zawieszenia zostat usuniety

Na szafce MIC $wieci sie biata lampka, co oznacza, Ze system jest zasilany. Nad lampka znajduje sie
etykieta z napisem [Zasilanie] ([Power]).

Na szafce MIC Swieci sie druga biata lampka. Zaswieci sie, jesli system znajduje sie w stanie
awaryjnym; ma to na celu wskazanie, Ze operator musi zresetowac system, aby anulowac¢ stan
awaryjny, gdy sytuacja awaryjna zostanie usunieta. Nad lampka znajduje sie etykieta z napisem [Reset
sytuacji awaryjnej] ([Reset Emergency]).

Na transformatorze $wieci sie biala lampka z etykietg [Zasilanie] ([Power]). Oznacza to, ze
transformator jest podiaczony do sieci i otrzymuje energie elektryczna.

Na transformatorze $wieci sie biata lampka z etykieta [Wtacz wyjscie] ([Enable Output]). W
przypadku odciecia zasilania lampka ta wskazuje, ze operator moze ponownie wiaczy¢ zasilanie, jesli
sytuacja zostanie usunieta. Ta lampka jest jednoczes$nie przyciskiem.

Na transformatorze $wieci sie biata lampka z etykieta [Wyjscie aktywne] ([Output Active]). Oznacza
to, ze transformator przesyta energie elektryczna do szafki MIC.

Informacje poufne firmy
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Jezeli wiaczenie zasilania przebiegto pomyslnie, Zadna czerwona lampka ostrzegawcza nie powinna sie
za$wieci¢; powinna $wieci¢ tylko jedna zielona lampka na pulpicie operatora.

Uwaga: wzmacniacze czujnika tensometrycznego potrzebuja okoto 10 minut na rozgrzanie i
zapewnienie stabilnego sygnatu.

8.1.2 Sterowanie komputerami

»Pulpit operatora” to czesc¢ systemu, z ktérg operator wchodzi w bezposrednia interakcje. Zobacz rysunek
ponizej.

Motek Medical
_———
Rysunek 4: Pulpit operatora

Komputer D-Flow wykorzystuje dwa przeznaczone specjalnie do tego celu monitory, jedng mysz i jedng
klawiature. Dziatanie komputera D-Flow jest takie samo jak kazdego innego komputera osobistego.
Oprécz komputera D-Flow, system GRAIL/M-Gait sktada sie z wielu innych komputeréw. Wszystkie te
komputery sa sterowane za pomoca przetacznika KVM przy uzyciu jednego monitora, myszy i klawiatury.
Dziatanie komputeréw podiaczonych do przetacznika KVM jest nieco inne. Ponizej opisano dziatanie
przetacznika KVM.

Dzialanie przetacznika KVM ‘

1. Naci$nij dwukrotnie klawisz ,Ctrl” na klawiaturze KVM, aby wej$¢ do menu przetaczania KVM.
2. Aby przejs$¢ do preferowanego komputera, uzyj klawiatury lub myszy:

Klawiatura: uzyj strzatek i nacisnij Enter, aby wlaczy¢ wybrany komputer.

Mysz: kliknij dwukrotnie lewym przyciskiem myszy, aby wlaczy¢ wybrany komputer.

3. Aby wybra¢ inny komputer, powtdrz kroki 1 i 2.

8.1.3 Kalibracja systemu
System obejmuje dwa komponenty sprzetowe, ktére wymagajg skalibrowania przed uzyciem. S to:
system przechwytywania ruchu i platformy tensometryczne.

Kalibracja kamery: Vicon Nexus

Aby uzyska¢ dobra kalibracje kamery, wazne jest, aby po kalibracji uzyskac¢ niska warto$¢ btedu obrazu.
Oznacza to, ze caly obszar przechwytywania musi by¢ dobrze pokryty podczas wykonywania ruchéw
r6zdzka (kontrolerem kalibracyjnym).

Zasadniczo nalezy skalibrowac¢ Vicon przed kazdg pierwsza sesja w ciggu dnia. Wazne jest, aby kamery
nie byty kalibrowane od razu po wtaczeniu. Przed kalibracjg nalezy odczeka¢, az czujniki w kamerze
osiggng temperature robocza. Zwykle jest to 10-15 minut. Jesli kamery zostang skalibrowane przed
osiggnieciem temperatury roboczej, akwizycja danych moze nie by¢ optymalna. Ponizej znajduje sie opis
procesu kalibracji krok po kroku.

Upewnij sie, Ze w obszarze roboczym nie znajduja sie zadne materiaty odblaskowe, ktére
mogtyby zaktdécac dziatanie kamer.

Informacje poufne firmy
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Dzialanie Ilustracja ‘

Konfigurowanie oprogramowania Nexus do kalibracji kamer

1. Przed rozpoczeciem kalibracji sprawdz, czy
system znajduje sie w pozycji neutralne;j.

2. Uruchom oprogramowanie Nexus.

3. Upewnij sie, ze Nexus jest w trybie [Na zywo]

([Live]).

Uwaga: przycisk [Przejdz do trybu offline] [(Go Offline)]
oznacza, ze oprogramowanie Nexus znajduje sie w trybie
[Na zywo] [(Live)] i bedzie wyswietlane w oknie
perspektywy 3D. Po naci$nieciu przycisku pauzy znak
pauzy zmieni kolor na niebieski, a w oknie perspektywy
3D wyswietli sie stowo [Wstrzymane] [(Paused)].

Nexus automatycznie tgczy sie ze wszystkimi
komponentami sprzetowymi systemu Vicon.

Maskowanie niepozadanych odbi¢

4. Ustaw opcje [Widok] ([View]) na tryb [Kamera]
[(Camera)] i wybierz wszystkie kamery,
przytrzymujac i przeciagajac lewy przycisk
myszy.

Dzieki temu mozna zobaczy¢, co beda przechwytywacé
poszczegblne kamery.

5. Usun wszystkie maski z kamer za pomoca
przycisku ,krzyzyka” w panelu [Widok] ([View]).
Sprawdz widok z kazdej kamery pod katem
zaktécen (tj. biatych plam) i usun wszystkie
mozliwe odbicia z obszaru przechwytywania.

6. Sprawdz widok z kazdej kamery pod katem
zaktocen (tj. biatych plam) i w razie potrzeby
utworz maski dla widoku z kazdej kamery.

Automatycznie: w panelu [Narzedzia] ([Tools]) wybierz Mask Cameras
[Przygotowania systemu] ([System Preparations]) i Start
nacis$nij ,Start” w sekcji [Maskuj kamery] [(Mask
Cameras]). Kliknij przycisk Stop, gdy wszystkie odbicia
zostang zakryte.

Recznie: kliknij przycisk [Narysuj maske] ([Draw Mask])
i recznie zamaskuj wszystkie punkty w niebieskiej siatce.

Camera

#1 (Bonita 10}

Kontynuuj kalibracje kamery, gdy wszystkie niepozadane odbicia zostang zamaskowane.

7. Kalibracja kamery

Informacje poufne firmy
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Dzialanie Ilustracja ‘

8. Wybierz zakladke [Przygotowania systemul]
([System Preparations]) w panelu [Narzedzia] | |§
([Tools]). Wybierz opcje [Aktywna rozdzka] | e e

([Active Wand]) zaréwno dla rézdzki ([Wand]), | = "=
jakiramki w ksztatcie litery L [(L-Frame)].

9. W sekgji [Kalibruj kamery] ([Calibrate Cameras]) | Celibrate Cameras N
upewnij sie, ze parametry sg ustawione na Hide Advanced
nastepujace wartosci: Wand: ] Active Wand ~

[Typ kalibracji] ([Calibration Type]): [Petna kalibracja] Calibration Type: Full Calibration 9B
([Fu]] Ca]ibration]) Cameras to Calibrate: All Cameras v
[Kamery do kalibracji] (Cameras To Calibrate]): S:::‘:’;:“:;’;':r::m %_ : e
Wszystkie kamery ([All Cameras]) S o e} i
[Klatki do udoskonalenia] ([Refinement frames]): 1500 DV Calibration frames: 0 Lo
[Automatyczne zatrzymanie] ([Auto Stop]): wiaczone Auto Stoo: Ly 3

10. Upewnij sie, ze [Widok] ([View]) jest nadal
ustawiony na tryb [Kamera] ([Camera]) i ze
wszystkie kamery sg zaznaczone.

11. Wez rézdzke, wiacz diody LED i upewnij sie, ze
diody LED na roézdzce s3 ustawione w trybie
stroboskopowym.

12. Nacisnij [Start] w sekcji [Calibrate Cameras]
([Kalibracja kamer]).

13. Zacznij porusza¢ r6zdzka kalibracyjng w obrebie
obszaru roboczego. Upewnij sie, Ze nie zakrywasz
diod LED na rézdzce dtonig lub innym
przedmiotem.

Zadbaj o nastepujace kwestie:

- Pokryj caty obszar, w ktérym bedzie znajdowat
sie uczestnik podczas przechwytywania.

- Przeprowadz kalibracje catym zakresie od
podtogi do wysokosci wzrostu uczestnika.

- Nie zakrywaj znacznikdw na rézdzce, kierujac ja
w dét.

- Upewnij sie, ze kazda kamera otrzymuje
wystarczajaca liczbe klatek. Jesli to konieczne,
skieruj rozdzke w strone kamer.

14. Kalibracja zostaje zakonczona, gdy kazda kamera
zgromadzi zadang liczbe klatek. Poczekaj, az
zostang obliczone btedy obrazu.

15. Sprawdz btad obrazu dla kazdej kamery. Btad
obrazu powinien by¢ ponizej 0,2. Mx Camera Calibration Feedback

) | 0%
Btad obrazu w kolorze zielonym jest idealny. Z6tty jest

ii Camera ‘Wand Count Image Error
mozliwy do wykorzystania, ale nie optymalny. . 09 |
Pomaranczowy i czerwony sa nieodpowiednie. Powt6rz ‘
krok kalibracji kamery w przypadku nieodpowiednich I2 437 iz
wynikéw btedéw obrazu. Przed rozpoczeciem drugiej 3 4855 0. 230601
kalibracji kamery sprawdz wszystkie ustawienia kamery. | |4 2714 0200885
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Dzialanie

16. Jesli wyniki kalibracji kamery sa dobre, kontynuuj proces, wykonujac ustawianie globalnego

punktu poczatkowego.

Ilustracja

Ustawianie globalnego punktu poczatkowego
17. Umie$¢ rézdzke na $rodku biezni.

Nalezy uzy¢ metalowego statywu do r6zdzki, aby
doktadnie ustawi¢ ré6zdzke w punkcie poczatkowym (na
$rodku) biezni. Aby uzy¢ statywu, wsun ptytke w
szczeline pomiedzy dwoma pasami (z tatwoscia wejdzie
w jedng strone pomiedzy pasy). Docisnij ja do biezni
wzdtuz osi, tak jak pokazano na ilustracji. Za pomoca
matej poziomnicy spirytusowej (lub poziomnicy z
pecherzykiem) sprawdz, czy rézdzka jest
wypoziomowana. Jest to bardzo wazne, aby unikng¢
artefaktow w danych.

Uwaga: przed umieszczeniem statywu do r6zdzki
upewnij sie, ze system jest prawidtowo ustawiony za
pomoca konsoli wykonawczej, jak opisano w kroku 1!

18. Ustaw [Widok] [(View)] na [Perspektywa 3D”]
([3D Perspective]).

Dzieki temu mozesz zobaczy¢ calg objetos¢
przechwytywania i sprawdzi¢, czy kamery sa dobrze
ustawione wzgledem siebie.

19. W sekgji ,,Ustaw punkt poczatkowy dla objetosci
[(Set Volume Origin)] kliknij [Ustaw punkt
poczatkowy] [(Set Origin)]. Sprawdz, czy r6zdzka
zostata rozpoznana (widocznych jest 5
znacznikow, a ksztalt zostat rozpoznany jako
ksztalt aktywnej rézdzki) w widoku 3D i
ponownie kliknij [Ustaw punkt poczatkowy] [(Set
Origin)].

Show Advanced

20. SprawdZ w panelu widoku, czy pozycje kamery
odpowiadaja rzeczywistym pozycjom kamery
wzgledem rézdzki kalibracyjne;.

21. Przed rozpoczeciem sesji nalezy zdjac¢ réozdzke i
ptytke z biezni.

22. Kamery sg skalibrowane i gotowe do uzycia.

Informacje poufne firmy
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Kalibracja platform tensometrycznych

Codzienna kalibracja ,poziomu zerowego”.

Sygnaty analogowe pochodzace z czujnikéw tensometrycznych wykazuja niewielki dryf w czasie. Dlatego
wazne jest, aby przed kazda sesja skalibrowa¢ poziom zerowy sygnatéw. Poniewaz sygnaty sity sa
wysytane z oprogramowania Nexus do D-Flow, wazne jest, aby najpierw wyzerowac poziom w
oprogramowaniu Nexus, a nastepnie w D-Flow.

Przed wykonaniem kalibracji poziomu zerowego system i szafka MIC musza by¢ wtaczone przez co
najmniej 10 minut. Ten okres ,rozgrzewania” jest niezbedny, aby czujniki tensometryczne mogty
generowac wiarygodne dane.
Aby skalibrowac platformy tensometryczne, wykonaj nastepujgce czynnosci:

Dzialanie Ilustracja \

1. Otwdrz oprogramowanie Nexus

2. Wybierz platforme(-y) tensometryczna(-e) w zaktadce [Zasoby]
([Resources)], kliknij prawym przyciskiem myszy i wybierz [Zeruj
poziom] ([Zero level]). Uwaga: upewnij sie, Ze na na platformy
tensometryczne nie oddziatuje zaden ciezar, a Nexus jest w trybie
[Na zywo] ([Live]).

3. Otworz D-Flow

4. Przeciagnij modut MoCap do Edytora przeptywu danych (Data
Flow Editor) lub otw6rz istniejaca aplikacje.

5. W D-Flow otwérz konsole wykonawcza, naciskajac klawisz F2.

6. Upewnij sie, Ze nie jest wywierany zaden nacisk na platformy
tensometryczne, a nastepnie w zaktadce [Sprzet] ([Hardware])
nacis$nij strzatke obok pozycji [Platformy tensometryczne] ([Force
plates]) i wybierz opcje [Zeruj poziom] ([Zero level]).

Application Control

> |mfw]o] ]

W oprogramowaniu Frontend mozna wyzerowac poziom platform tensometrycznych podczas kontroli
sprzetu. Wiecej informacji na temat kontroli sprzetu w rozdziale 8.1.4.

Kalibracja kamer wideo

Kalibracja kamer wideo 2D umozliwia utworzenie naktadki 3D sit i znacznikéw na obrazy 2D z kamer
wideo w narzedziu Gait Offline Analysis Tool (GOAT) w wersji 3.1 i nowszych. Kalibracje nalezy
przeprowadzic przed sesja analizy chodu.

Procedura kalibracji sktada sie z dwéch etapéw: najpierw wykonanie zdje¢ rézdzki w réznych pozycjach,

a nastepnie przetwarzanie tych zdje¢. Migawki sa tworzone przy uzyciu specjalnej aplikacji do kalibracji
wideo D-Flow. Aplikacja zbiera informacje o znacznikach 3D dotyczace rézdzki ze znacznikami w réznych
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pozycjach, wraz z obrazami wideo 2D. Nastepnie migawki sg przetwarzane w narzedziu do kalibracji

wideo.

Wiekszos¢ naszych klientow bedzie korzysta¢ z aktywnej rézdzki. Aby uzyskaé optymalna kalibracje do

analizy chodu przy uzyciu aktywnej r6zdzki, wazne jest, aby:

= ro6zdzka ze znacznikami znajdowata sie gtdwnie ponizej wysokosci kolan,

= pomieszczenie byto tak ciemne, jak to mozliwe,

= rézdzka byta ustawiona w trybie ciagltym (a nie w trybie stroboskopowym) i
= $rodowisko zostato wylaczone w aplikacji, aby ograniczy¢ $wiatto pochodzace od ekranu

projektora.

Tworzenie migawek: \

Dzialanie

Ilustracja

1. Uruchom D-Flow i otwoérz aplikacje [Kalibracja wideo]
([Video calibration)].
LUB
Uruchom Frontend, wybierz uczestnika i otworz aplikacje
[Kalibracja wideo] ([Video calibration)] z kategorii [Serwis]
([Service]).

2. Otwérz konsole wykonawcza (F2) i nacis$nij [Potwierdz]
([Acknowledge]), aby przejs$¢ do zaktadki [Wykonywanie]
[(Runtime)].

Uwagi:

Upewnij sie, Ze serwer wideo jest wiaczony.

Aby uzyska¢ ciemniejsze otoczenie, wytacz opcje [Pokaz
$rodowisko] ([Show environment]).

L k0 Cobraon L1 D Flow e onsall - =t |

|| View Hardware 3004z (60Hz wewe)

| 2ppi caton aretses
| Horaare Runime

Contiol
Start Calibration |
“Stop Calibration |

Visuals

P Show emwronment

Appiicstian Gontrol

—

3. Wilacz aktywng rézdzke w trybie ,cigglym” i trzymaj ja
nieruchomo pod katem okoto 90 stopni wzgledem
pierwszej kamery, ktérg chcesz skalibrowac. Zastosuj
systematyczne podejscie, aby uwzgledni¢ kolejno kazda
objetosc¢ dla kazdej kamery.

Upewnij sie, ze wszystkie prostokaty zmienity kolor na zielony, a
nie szary; oznacza to, Ze ta objetos¢ zostata pokryta migawkami.
Upewnij sie takze, ze diody LED ($wiatta) aktywnej rézdzki nie sg
zastoniete w polu widzenia kamery.

4. Po wykonaniu 6-8 migawek dla kazdej kamery, ta cze$¢
kalibracji wideo jest zakonczona i mozna Kklikna¢

Informacje poufne firmy
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[Zatrzymaj kalibracje] ([Stop Calibration]), a nastepnie
zatrzymac aplikacje.

Pliki sg automatycznie zapisywane w folderze o nazwie
zawierajacej biezaca date i godzine w folderze kalibracji C:\\Caren
Resources\\Data\\DLT.

Przetwarzanie migawek

Dzialanie Ilustracja

1. Otworz narzedzie do kalibracji wideo (Video %
Calibration Tool), klikajac dwukrotnie ikone | fai
\Video

narzedzia do kalibracji wideo. el
iTool 110

2. W obszarze [Wybierz dane] ([Select Data])
przejdz do folderu, w ktérym zapisywane s3 || =
migawki. = s =

Dane s3 automatycznie zapisywane w C:\\CAREN
Resources\\Data\\DLT calibration (folder ma nazwe bl b=
zawierajaca aktualng date i godzine).

R Yt L= Pt tin

3. Wybierz kamere z menu rozwijanego w | . o

pozycji [Kamera] ([Camera]). Odpowiednie | e o

migawki zostang wyswietlone obok stowa | ™ |.I |l| |.] [l] |.] [.] |.I [l] I.I

[Obrazy] ([Images]). |
Uwaga: czerwona ramka wokot obrazu oznacza, ze
migawka nie zostata jeszcze przetworzona.

Zielona ramka wskazuje, ze obraz zostat
przetworzony i zostanie uwzgledniony w kalibracji.

Uwaga: do obliczenia matrycy kalibracyjnej wymagane jest
co najmniej 5 przetworzonych obrazéw z kazdej kamery.

4. Wpybierz obraz. Wybrany obraz zostanie
wyswietlony w cze$ci [Obraz] ([Image])
oprogramowania.

Znaczniki r6zdzki w ksztatcie litery T powinny by¢
wyraznie widoczne i, w idealnym przypadku, powinny
stanowic jedyne odbicie na obrazie. Uzyj warto$ci:
[Powiekszenie] ([Zoom]) i [Prég pikseli] ([Pixel
threshold]) do zoptymalizowania obrazu.

= Ongna wagn & Adomatio stoction Cewioris |
[——— Marmsi Sebencan

Powiekszenie mozna ustawi¢ w zakresie od 0 do
400%. Powiekszanie mozliwe jest takze poprzez
przeciagniecie prostokata po obszarze
zainteresowania przy wcisnietym lewym przycisku
myszy.
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Prég pikseli to warto$¢ z zakresu od 0 do 255. Suwak
zmienia jasno$¢ obrazu. Im wyzsza wartos$¢, tym
wiekszy kontrast pomiedzy znacznikami a ttem.
Wiekszy kontrast skutkuje mniejszym btedem piksela.

5. Podczas zmiany progu pikseli czes$¢ z obrazem

automatycznie wyswietla [Obraz
przetworzony| ([Processed Image]).
Spowoduje to wyswietlenie tylko czarno-
biatych pikseli obrazu.

6. Nastepnym krokiem jest naniesienie liczb na
kazdy znacznik rézdzki.

Domyslnie wybrana jest opcja [Wybér automatyczny]
(JAutomatic Selection]). Kliknij (lewym przyciskiem
myszy) na pierwszy znacznik (patrz obrazek), a
pozostate znaczniki zostang ponumerowane
automatycznie.

W przeciwnym razie wybierz opcje [Wybor reczny]
([Manual Selection]) i ponumeruj znaczniki recznie,
klikajac na znaczniki lewym przyciskiem myszy.
Zastosuj kolejnos¢ pokazana na ilustracji po prawej
stronie.

Po kliknieciu lewego przycisku myszy zostanie
oznaczony znacznik znajdujacy sie najblizej
wybranego piksela.

Po kliknieciu prawego przycisku myszy wybrany
piksel zostaje oznaczony jako znacznik.

Jezeli liczby nie zostaty przypisane prawidtowo,
istnieja dwie mozliwosci ich usuniecia:

[Wyczys$¢ punkty] ([Clear Points]) usunie wszystkie
liczby.

Nacis$niecie przycisku ,,Backspace” na klawiaturze
spowoduje usuniecie liczb jedna po drugiej,
zaczynajac od najwiekszej liczby.

Informacje poufne firmy
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7. Wykonaj kroki od 4 do 6 dla co najmniej 4
kolejnych obrazéw z tej samej kamery.

Po przetworzeniu co najmniej 5 obrazéw na kamere,
wartos¢ ,DLT” i btedu pikseli zostanie obliczona i
wyswietlona w sekcji [Wyniki] ([Results]).

Matryca DLT to matryca przechowywana w pliku
.mox. Oprogramowanie GOAT wykorzystuje ten plik
do naktadki wideo.

Btad piksela daje wyobrazenie o wiarygodnosci
kalibracji. Aby kalibracja byta optymalna, btad piksela
powinien wynosic ponizej 1.

Uwaga: gdy btad piksela jest zbyt duzy, pomocne
moze by¢ przetworzenie wiecej niz 5 obrazéw na
jedng kamere. Ponadto pomocne mogtoby by¢
ponowne przetworzenie obrazéw przy uzyciu wyzszej
warto$ci progowe;j.

10of 3 Cameras Calibrated
Cument camen succassh by caibrled

DLT E205244927582353 22 MAPIESS0885 251 57
Pl e 01410587577 765065

[ Saemer |

& Large piael emer detected. This value shoubd be levs than 10 |
Fs Please dowuble check the seleched paints in each image. '

=

8. Jesli ma to zastosowanie, wykonaj kroki od 3
do 7 dla pozostatych kamer, aby skalibrowa¢
wszystkie kamery.

9. Aby zapisa¢ plik kalibracyjny, naci$nij [Zapisz
DLT] ([Save DLT]). Pojawi sie eksplorator
Windows, w ktérym mozna wybra¢ kamery,
ktére maja zostac zapisane.

Wybierz interesujace Cie kamery i naci$nij [OK].

Uwaga: mozna wybrac tylko jedng kamere. Informacje
DLT dla innych kamer nie zostana nadpisane. Pozwala
to na ponowna kalibracje tylko jednej kamery (na
przyktad, gdy tylko jedna zostata przesunieta).

T ———

Which cameras you wauld Bka to save?

7] Carnarn 0
7] Caman 1
] Camarn 2

[oe [ e |

10. Plik DLT.txt zostanie zapisany w folderze
C:\CAREN Resources\Configuration.  Nie
mozna zmieni¢ jego lokalizacji ani nazwy.
Pojawi sie wyskakujgce okienko z prosba o
zastgpienie starego pliku. Wybierz [Tak]
([Yes]), aby go zastapic.

Jesli Twoj system ma dysk D, przenie$ ten plik DLT.txt
z wcze$niej wymienionej lokalizacji do D:\CAREN
Resources\Configuration.

Zapisany plik DLT bedzie uzywany podczas kazdej
kolejnej sesji chodu. Parametry DLT s3 automatycznie
dodawane do pliku *.mox.

Confirm Save As

'l' DLT ot already exists.
S5 Do you want te replace it?

==
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11. Instrukcje dotyczace wyswietlania naktadki
3D na obrazach wideo znajduja sie w
instrukcji obstugi GOAT.

8.1.4 Korzystanie z oprogramowania Frontend
Wraz z wydaniem wersji 3.22.0 D-Flow do oprogramowania D-Flow dodano Kkliniczny interfejs
uzytkownika o nazwie Frontend. Ponizszy rozdziat zawiera przeglad sposobu konfigurowania i uzywania
interfejsu uzytkownika Frontend do uruchamiania aplikacji D-Flow.

Opis i dzialania operatora (OA) Ekrany i menu ‘

Po zainstalowaniu D-Flow z wtaczonym
oprogramowaniem Frontend otworz narzedzie
konfiguracyjne D-Flow i sprawdz ustawienia w
zaktadce Frontend.

Upewnij sie, ze typ systemu jest ustawiony na
opcje [Na podstawie komputera] ([PC based]) i
wybierz preferowany jezyk.

Mozliwe jest takze zaznaczenie pola wyboru
[Dotacz przycisk eksportu CSV] ([Include export
CSV button]), aby moéc eksportowac baze danych
Frontend do pliku csv.

D-Flow Configuration

Resources| Display‘ Periphera\s‘ F’Iatform‘ Advanced‘ antend|

System Type | PC based hd
Language | English hd

I" include export CSV button

Informacje poufne firmy
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Ekran logowania
Ten interfejs pokazuje ekran logowania. i | (X0
Przycisk [Utwdrz uzytkownika] [(Create user)]
umozliwia utworzenie nowego konta z
wykorzystaniem hasta placowki. § Motek
\\\‘aDIHbrand
OA: Kliknij [Zaloguj sie] [(Login)] i wprowadz
nazwe konta oraz hasto, aby sie zalogowac i
wejé¢ do oprogramowania Frontend.

Przycisk informacyjny (i) po lewej stronie
otwiera okno informacji o oprogramowaniu.

Ponizej opisano trzy przyciski znajdujace sie w
prawym gérnym rogu:

A"Motek

Krzyzyk (lewy przycisk) oznacza wyjscie z v
oprogramowania Frontend. \\ aDIHbrand
Przycisk wytaczania (§rodkowy przycisk)

wylacza caty system. D ]
Przycisk projektora stuzy do S ]

wilgczania/wytaczania projektora(-6w).

7 Software Information >

Software version: 3.34.0
License type:Hard end
Expiration date: 14 November 2020
Database version: 12
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Kontrola sprzetu

Po zalogowaniu i wyborze uczestnika pojawi sie
okno [Kontrola sprzetu] ([Hardware check]). W
tym oknie mozesz sprawdzi¢, czy caly sprzet jest
podtaczony, skalibrowany i gotowy do uzycia
przed rozpoczeciem sesji terapeutycznej. Tutaj
mozna ustawi¢ V-Gait w pozycji wyjSciowej oraz
wyzerowac platformy tensometryczne.

Gdy wszystko juz dziata, kliknij [Potwierdz]
([Acknowledge]), aby méc sprawdzi¢ kompletna
konfiguracje.

& None Selected

Hardware check

Instructi

ion
Please check whether all hardware devices are live and ready
to use and press the Close-button below when you're ready
to proceed to the subject selection screen.

View Hardware 300tz (60Hz viewe)

Acknowledge

V-caiecontrol

opemtmneontel

0«
11:53
ij None Selected

Hardware check

Instruction

Please check whether all hardware devices are live and ready
to use and press the Close-button below when you're ready
to proceed to the subject selection screen.

View Hardware 300z (60Hz viewer)

~ Troadmil Balts &DOF
Bettspecd (ms) o [¢] [ 28]
oo EENENE
sayem P[]

™ Show Ground Reaction Forces

Video recording
Record 5 sec testvideo

[V-Cait control

foplesion Como

11:57

»lalw
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W sekcji [Wybierz uczestnika] ([Select Subject]) & s e L
mozna wybra¢ uzytkownika do sesji. —— e 2P
Dodanie nowego uczestnika odbywa sie za
. . . Select Subject
pomoca przycisku [Dodaj] ([Add]). Spowoduje to el
p .. . . . Test, =
réwniez otwarcie ekranu informacji o
uczestniku.
Uwaga: po sprawdzeniu sprzetu
oprogramowanie Frontend otworzy sie z
ekranem wyboru uczestnika.
Add new Subject
1150 Sumame: | Add
jf’j None Selected ‘
Subject Info
Subject ID: | et (kg3 [
Intas ] Height m:
Gven rame: J et knee v (|
epston: [ pesose i o |
S ] et anke vt [ ]
Gendes @ e Orense mgntantewangmi[ ]
artnaate: [01-01-2000 | Degross: [ ]
Adress: | hersps: [ ]
= —
- [
Tekphone: Remarts: ‘ ‘
Emai: ]
12:00
Gléwne menu
- Test, ID: Te = K "
.& Me:fe 01»01»2;; L 'L«, 'b

Po wybraniu uczestnika wyswietli sie menu
gtowne. Na kazdym ekranie widoczne sa
przyciski menu gtéwnego oraz menu wyboru
uczestnika.

12:00

[ All Categories

I [ Assessment I

Functional Reach

A

GA-NYC

GA - Forest Road
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SY020-7004-v17_pl-PL / Version: 1.0 / Status: Release
Release date: 2024-02-15

Page 46 of 142

% DIH

\
Q& Motek

NS0k brn

Form: MFL-05f011 / 20210326 / V9.0

Przyciski menu gtéwnego

Istnieja cztery przyciski ,menu gtéwnego”. Te
przyciski na gérze ekranu sg zawsze widoczne
podczas korzystania z oprogramowania
Frontend. S3 one jednak wytaczone w niektérych
sekcjach oprogramowania.

Przycisk [Wybér aplikacji] ([Application
selection]) (1): Wybranie przycisku [Wybér
aplikacji] powoduje przejscie do ekranu wyboru
aplikacji.

Przycisk [Informacje o uczestniku] ([Subject
info]) (2): wybranie tego przycisku powoduje
przejscie do ekranu szczegétowych informacji o
uczestniku.

Przycisk [Dane uczestnika] ([Subject data]) (3):
wybranie tego przycisku powoduje przejscie do
ekranu wyswietlajacego wszystkie wyniki dla
kazdego uczestnika.

Przycisk [Eksportuj dane uczestnika] ([Export
subject data]) (4): wybranie tego przycisku
umozliwia eksport wynikéow do raportu.

Przycisk [Wylogowanie] ([Logout]) (5):
wybranie tego przycisku powoduje wylogowanie
biezacego uzytkownika i ponowne przejscie do
ekranu startowego. Ten przycisk nie jest
dostepny, gdy otwarty jest ekran uczestnika lub
aplikacja.

OA: Poruszaj sie po réznych ekranach,
wybierajac przycisk menu gtéwnego.

Menu wyboru uczestnika

Wybrany uczestnik jest zawsze wyswietlany na
gorze kazdego ekranu. Wybierajac przycisk
[Zmien] ([Change]) mozna wybrac innego
uczestnika lub dodaé¢ nowego.

F\E: Przy wyborze uczestnika wybrany
uczestnik jest zawsze widoczny.

Upewnij sie, ze wybrates powigzane
konto uczestnika lub utwoérz nowe konto
uczestnika przed rozpoczeciem sesji, aby zapisac
wyniki na wtasciwym koncie uczestnika.

Test,
Male

ID: Test | =

01-01-2000

g 1%

Informacje poufne firmy



Page 47 of 142

% DIH

&"Hocoma &' Motek
= oomben N
SY020-7004-v17_pl-PL / Version: 1.0 / Status: Release
Release date: 2024-02-15 Form: MFL-05f011 / 20210326 / V9.0
Ekran wyboru aplikacji E—
‘ ;e:lte; m—ll)l:—-z.;e:; § o} w
Na tym ekranie wyswietlany jest przeglad | Wi Cotegories [ | hssessment [

zainstalowanych aplikacji do treningu i oceny.
Ponadto ekran ten stuzy do wyboru aplikacji dla
wybranego uczestnika.

Aby zawezi¢ wybor aplikacji, mozna zastosowac
dwa filtry:

[Kategoria] ([Category]): wybranie kategorii
powoduje wyswietlenie tylko aplikacji z tej
kategorii.

GA - Forest Road

[Typ] ([Type]): wybranie opcji [Ocena]
[(Assessment)] lub [Trening] ([Training])
powoduje wys$wietlenie aplikacji do oceny lub
treningu w wybranej kategorii.

Uwaga: poniewaz rézne systemy moga zawierac
rézne pakiety aplikacji, szczegétowe instrukcje
dotyczace aplikacji sa zawarte w samej aplikacji.
Nalezy zapoznac sie z instrukcjami dla operatora
opisanymi nieco dalej w tym rozdziale.

Przyciski aplikacji: wybranie aplikacji otwiera te - R —
aplikacje. Otworzy sie ekran startowy aplikacji. & fie oo L1 WL

‘ All Categories i

]

r——

Przyciski strzatek: przyciski strzatek stuza do
poruszania sie po zbiorze aplikacji.

Numery stron: wybranie numeru strony
powoduje przejscie do zestawu aplikacji
znajdujacych sie na tej stronie.

0A: Uzyj przyciskow strzatek i numeréw stron,
aby przegladac¢ dostepne aplikacje i wybierz
aplikacje, wybierajac odpowiadajacy jej obraz.

12:00
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Ekran startowy aplikacji -
Grange) lest, ID: Test |7 T T |
Na tym ekranie wyswietlane sg informacje o & i wozom [ W1

aplikacji. e Teoe

Y

Goal

This application is used to collect gait data to create a gait report with
the Gait Offline Analysis Tool. The scene has a child friendly and
happy setting. It can also be used with adufs.

Przyciski poziomu (tylko dla aplikacji
treningowych): wybieranie poziomu treningu.

Qutcome
- AMox-file containing all gait data.
- The distance walked.

Scenario
The patient walks on the treadmill at either a fixed comfortable speed
that can be adjusted by the operator or in a self-paced mode (i.e. the
treadmill speed is controlled by the patient5 position on the treadmill).
The virtual reality scene Is a colorful, happy environment.

OA: w przypadku aplikacji treningowej wybierz
poziom trudnosci dla uczestnika. Poziom jest juz

Category:
sugerowany na podstawie najwyzszego wyniku v
danego uczestnika w odpowiedniej aplikacji do e
oceny. Poszczegolne aplikacje treningowe sg
powigzane z dapyml a.pllkaC]a.ml do oceny @ -
odwrotnie), co jest opisane w informacjach o
aplikacji.
[Start] [(Start)]: wybranie tego przycisku
powoduje uruchomienie aplikacji i przejscie do
ekranu srodowiska wykonawczego aplikacji.
[Anulyj] ([Cancel]): wybranie tego przycisku
powoduje powro6t do ekranu wyboru aplikacji.
OA: Naci$nij ,Start”, aby uruchomi¢ aplikacje.
Nacis$nij [Anuluj] ([Cancel]), aby powrdéci¢ do
ekranu [,Wybor aplikacji”] ([Application
selection)].
Ekran sterowania aplikacja . —
Na tym ekranie mozna obstugiwac¢ ustawienia ‘ & vae ovoram L 1 ‘
aplikacji. il iz v
Preparations =
[Instrukcje dla operatora] ([Operator tens malelue Bunring he apabian
instructions]): wy$wietla instrukcje dla e
. . . .. walking on a space ship. Try to keep the
operatora dotyczace uruchamiania aplikacji. sty o by el s good o5

3. When the patient is ready, select 'Play"

Runtime Console parameters

OA: Przeczytaj instrukcje operatora dotyczaca

Difficulty:  Sets the difficulty of the tasks in the

sposobu uruchamiania aplikacji. gt s s iy —
variations from the baseline step .
) i o e avoidance: a higher LBl
[Uwagi] ([Remarks]): ta sekcja umozliwia iy vl esltn ore end

dodawanie nowych uwag i wyswietla poprzednie 1217
uwagi. Zostang one zapisane wraz z wynikami
aplikacji.

Konsola wykonawcza: konsola operatora
wys$wietlana jest w prawej czesci ekranu i stuzy
do kontrolowania ustawien aplikacji.

[Zamknij + Wys$wietl wyniki] ([Close + View
results]): wybranie tego przycisku powoduje
zamkniecie aplikacji i przejscie do ekranu [Zapisz
wyniki] ([Save results]).

Informacje poufne firmy



SY020-7004-v17_pl-PL / Version: 1.0 / Status: Release
Release date: 2024-02-15

&

Page 49 of 142

% DIH

Q" Motek
NGt

Hocoma
Nt

aDIHbrang

Form: MFL-05f011 / 20210326 / V9.0

Przebieg pracy -
Pierwsza zaktadka w konsoli wykonawczej jest ‘ & Male
zawsze zaktadka [Sprzet] ([Hardware]). Ta )
zaktadka pokazuje stan wszystkich urzadzen e — -
sprzetowych uzywanych w tej aplikacji. Taki e i, R maers e a0 sach
przebieg pracy zmusza uzytkownika do IR — [ oot |
. . . . . walking on a space ship. Tiy to keep the
sprawdzenia i potwierdzenia, czy caty sprzet jest sty cong by gt s geod s
gOtOWy do uZyCla 3. When the patient is ready, select 'Play’
. . . . . Runtime Console parameters
Po zatwierdzeniu sprzetu uzytkownik uzyskuje e ,
ifficulty:  Sets the difficulty of the tasks in the
. Jame (1-Easy - 5 -Hard]
dostep do kolejnych zaktadek w celu S o s iy
uruchomienia aplikacji. et e bl =i
foph el
Ekran zamykania i wySwietlania wynikéw
Test, ID: Te = T T
‘ .& Mje m-o1—zoenSutL 'LA, Ib ‘
Jesli aplikacja byta juz wcze$niej uzywana u Dance Creature Dance
konkretnego pacjenta, mozesz klikngé¢ parametr et el
wynikowy, aby zobaczy¢ poprzednie wyniki na N — 20200514 1219
wykresie postepu. Durmiont 0225
Dance Creature Dance Seore: 0
Distance (m)
Duration
Score
Remarks:
12:19
OA: Kliknij punkt danych, aby zobaczy¢ . o —
[est, : Test |
odpowiadajace mu wartoéci ‘ & e ovonao 1 W W
Dance Creature Dance
Level: Normal
Previous results: Results: 2020-05-14 12:21
Durmion G000
» Score: 0
-
£
" Remarks:
Session ‘ ‘
12:21
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Ekran danych uczestnika

o Test, 1D: Test
Ten ekran pokazuje wyniki zapisane na koncie ‘ & mele w10 1
uczestnika.
Subject Data

[Ocena] ([Assessment]) i [Trening] ([Training]):
Wybranie przycisku oceny powoduje §
WySW.letlenle V.\,ynlkow Ocer?y’ a V\,,ybranle. 2020-05-14 12:16 Gait analysis - Balloon animals (Normal)
przycisku treningu powoduje wyswietlenie
wynikoéw treningu.
[Sortuj wedtug] ([Sort by]): wyniki mozna
sortowa¢ wedtug daty, aplikacji lub zmiennej. EE

12:21
[Wyniki] ([Results])

. s . ya . . - Test, ID: Test |
Wybranie sesji powoduje wys$wietlenie ‘ & v wae L I B ‘
szczegbotow tej sesji. Wybranie szczegotu
pokazuje wyniki dla tego szczegdtu na wykresie. Subject Data
OA: Wyniki w zalezno$ci od czasu mozna o
wyswietli¢ na wykresie. W ten spos6b operator

. e . 2020-05-1412:21 Dance Creature Dance (Normal) delete
moze SpraWdZIC pOStpr uCZeStnlka. 2020-05-14 12:20 Dance Creature Dance (Normal) [JEEEN
Distance (m): 15
-
Score: 0
Remark:
- -
12:22
dmmz 2oL

12:23

Subject Data

Sort by: L
v
Dance Creature Dance

o

evek i

Distance (m)
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Ekran [Eksportuj dane uczestnika] ([Export
Subject Data])

Na tym ekranie wyniki wybranego uczestnika
mozna wyeksportowac do raportu w formacie
PDF.

- Test, ID: Test |7 T
& i BL W
Export Subject Data
st s et [

Select variables to export

These variables will be exported

Assessment.

W Gait analysis - Balloon animals
Ditance (m)

Training

) 2wmaze2

P bance Creature bance

Simple I

©0C O

There are 0 sessions in the sekected data

Filtrowanie wedtug daty

‘.&:;:

]

D:Test [
0012000 | I{\m @ ‘ ‘3

Export Subject Data

st [swvam

Select variables to|

Assessment.

W Gait analysis - Balloon animals.
Disance (m)

Training

) maze>

P bance creature bance:

e v

bles will be exported

s
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Kliknij duzy znak plus, aby wybra¢ do raportu . PR
wszystkie zmienne tej aplikacji. & o ovorao |1 1 ‘
Kliknij maty znak plus, aby wybrac¢ jedna
konkretna zmienng aplikacji do raportu.

Export Subject Data

st v g

Select variables to export These variables will be exported

Assessment.

Wybierz typ raportu, ktéry chcesz utworzyc¢.

"W Gait analysis - Balloon animals Gait analysis - Balloon animals

+]

Ditance (m) [+ . ®

Kliknij [Generuj] ([Generate]), aby wygenerowaé e o -
+]

) bance Creature bance

raport w formacie PDF; zmienne aplikacji
wys$wietlone w prawym oknie zostang
wyeksportowane do raportu.

There are 1 sessions i the selected data

. , EN
Istniejg dwa typy raportow:

2175}

prosty raport prezentujacy wykresy zmiennych
wynikowych,

rozszerzony raport, ktéry wyswietla zmienne
wynikowe na wykresach, wartosci liczbowe wynikow i — —_— (T
uwagi dla kazdej sesiji.

Bithdate: orar00 Diagnosis: Therapy Goal:

Uwaga: petny eksport do *.CSV jest dostepny traiing
tylko wtedy, gdy jest to ustawione w konfiguracji. "oence Ceature pance

B
I

g
I

Distance (m)
B
I
Durator

0 = 3 > 3 >
) Nz o & 04 R
@ & ) ) & )

]

8.1.5 Przygotowanie sesji

Operator ma wazne zadanie polegajace na bezpiecznym prowadzeniu uczestnika i asystenta przez sesje.
Niniejsze wskazowki zaczynaja sie od dobrego przygotowania do sesji.

Prowadzenie uczestnika rozpoczyna sie na wczesnym etapie, przed uzyciem systemu. Operator musi
zosta¢ dobrze poinformowany o stanie zdrowia uczestnika przed rozpoczeciem sesji. Operator musi zna¢
fizyczne i psychiczne mozliwos$ci oraz niepelnosprawnos¢ uczestnika, aby jego mozliwosci nigdy nie
zostaty przekroczone.

Operator powinien wyjasni¢ uczestnikowi wszystkie ponizsze kwestie przed rozpoczeciem ses;ji.

1) Celsesji

2) Zagrozenia zwigzane z korzystaniem z systemu

3) Srodki bezpieczenstwa
Wszystkie osoby powinny by¢ dobrze poinformowane, aby unikna¢ niebezpiecznych sytuacji podczas
sesji.

Nalezy takze poinformowac uczestnika o wtasciwym ubiorze podczas sesji. Oznacza to, ze powinien on
nosi¢ obciste ubranie i wygodne buty na ptaskiej podeszwie lub teniséwki.

Informacje poufne firmy
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Odblaskowe czesci obuwia (sportowego) i odziezy moga zosta¢ wytapane przez kamery
przechwytujgce ruch tak, jakby byty znacznikami i moga powodowac niepozgdane
zachowanie systemu. Popros$ uczestnika, aby nie nosit ubran z elementami odblaskowymi lub
zaston obszary odblaskowe tasma lub innym materiatem.

Jest to takze dobry moment na sprawdzenie, czy uczestnik jest w stanie normalnie wykonywac wszystkie
¢wiczenia i czy nie wystepuja jakie$ komplikacje. Na przyktad proteza uczestnika moze powodowac
odbicia. W takim przypadku operator musi zaimprowizowac rozwigzanie w celu zastoniecia protezy. Inny
przyktad: niektdére osoby sa uczulone na klej i dlatego nie mozna przyklei¢ znacznikéw na ciele uczestnika
za pomoca tego kleju. Operator powinien mie¢ przygotowane dla takich uczestnikéw specjalne bandaze,
na ktére mozna natozy¢ znaczniki.

Operator powinien postarac sie, aby uczestnik czut sie komfortowo przed rozpoczeciem sesji. Bedzie to
miato pozytywny wptyw na trening.

8.1.6 Zaktadanie uprzezy bezpieczenstwa

Podczas korzystania z GRAIL/M-Gait z pacjentami/innymi uczestnikami nalezy uzywac uprzezy
bezpieczenstwa. Uprzaz zaktada sie w sposdb opisany ponizej. Informacje na temat uprzezy dla dzieci
(nie dotaczona domyslnie do systemu) mozna znalez¢ w sekcji 8.1.7.

Zakladanie uprzezy bezpieczenstwa

Dzialanie Obraz

1. Przed zatozeniem uprzezy sprawdz, czy nie ma
$§ladéw uszkodzen. W przypadku zauwazenia
oznak uszkodzenia nalezy zaprzesta¢ uzywania

uprzezy.

NEWTON INT
NEWTON FAST INT ! 2
2. Wybierz  odpowiedni rozmiar  uprzezy & 70-93cm | 83-120cm
. . . . 28-36in 33-47in
zabezpieczajacej przed upadkiem Newton Fast

B 165-185cm 175-200 cm

B85-72in 69-78in

c 47 -62cm 50 - 65 cm

19-24in 20-25in

Informacje poufne firmy
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3. Otwoérz klamry na nogi i trzymajac za pasy
naramienne, zatéz uprzaz jak kamizelke.
Upewnij sie, ze zaden z paskéw nie jest
skrecony/zwiniety.

4. Chwy¢ paski na nogi i zapnij je wokot nogi za
pomoca sprzaczek. W razie potrzeby wyreguluj
paski udowe, aby je zacisna¢/poluzowac.

5. Zapnij klamry z przodu uprzezy.

6. Dociagnij lub poluzuj uprzaz, aby zapewnic¢ jej
optymalne dopasowanie. Upewnij sie, ze
grzbietowy punkt mocowania znajduje sie na
poziomie barkéw.

Informacje poufne firmy
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7. Wyreguluj paski na nogi tak, aby Scisle
przylegaty.

8. Zabezpiecz luzne paski.

9. Podtiacz karabinczyk do tylnej czesSci uprzezy.

10. Dostosuj dtugos¢ linki bezpieczenstwa tak, aby
uczestnik w razie upadku nie mdgt dotknac
biezni kolanami. Ponadto dtugo$¢ powinna
zapewniac uczestnikowi wystarczajaca
przestrzen do poruszania sie, ale linka powinna
by¢ na tyle krétka, aby zapobiec spadnieciu
uczestnika z biezni, zaréwno z tytu, jak i z
przodu.

Informacje poufne firmy
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8.1.7 Zakladanie uprzezy bezpieczenstwa dla dzieci

Uprzeze dla dzieci s elementami opcjonalnymi i nie sg dostarczane w standardzie. Jesli chcesz otrzymac
dalsze informacje na temat tej uprzezy, skontaktuj sie ze swoim partnerem handlowym lub firma Motek.

Uprzeze Petzl OUISTITI mozna stosowac dla dzieci o wadze do 30 kg i wzroscie od 94 do 126 cm.

ROPEDANCER II moze by¢ uzywany dla dzieci o wzroscie od 125 do 155 cm.

Zakladanie uprzezy bezpieczenstwa - PETZL OUISTITI

Dzialanie Obraz

1. Przed zalozeniem uprzezy
sprawdz, czy nie ma S$ladéw
uszkodzen. w przypadku
zauwazenia oznak uszkodzenia
nalezy zaprzestac uzywania
Uprzezy.

2. Zanim przejdziesz dalej, sprawdz, Size - Taille
czy wzrost dziecka i obwod jego A A 94-126cm / 37 - 50inch
nogi mieszcza sie we witasciwych N B 32-40cm / 125-15.7 inch
zakresach.

3.

Dziecko powinno wej$s¢ w pasy na
nogi; nastepnie podciaggnij uprzaz.

Informacje poufne firmy
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4. Dziecko powinno przetozy¢ rece
przez paski naramienne, tak aby
paski spoczywaty na ramionach.

5. Zaciénij lub poluzuj uprzaz z tytu,
zaczynajagc od  pasow  blizej
miednicy.  Upewnij sie, ze
grzbietowy  punkt mocowania
znajduje sie na poziomie barkow.

6. Zaci$nij lub poluzuj paski blizej
ramion, aby zapewni¢ optymalne
dopasowanie uprzezy. Upewnij sie,
ze paski s3 napiete i nie ma luzu z
przodu uprzezy.

7. Zabezpiecz luzne paski, upewniajac sie, Ze sa w pozycji zablokowanej i wystarczajaco napiete.

Informacje poufne firmy
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8. Podiacz karabinczyk do tylnej
czesci uprzezy.
9. Dostosuj dtugos¢ linki

bezpieczenstwa tak, aby uczestnik
w razie upadku nie moégt dotkna¢
biezni kolanami. Ponadto dtugos¢
powinna zapewnia¢ uczestnikowi
wystarczajaca  przestrzen  do
poruszania sie, ale linka powinna
by¢ na tyle kroétka, aby zapobiec
spadnieciu uczestnika z biezni,
zaréwno z tyty, jak i z przodu.

Informacje poufne firmy
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Zakladanie uprzezy bezpieczenstwa - ROPEDANCER II ‘

Dzialanie

Obraz

1.

Przed zalozeniem uprzezy sprawdz, czy nie ma
sladow uszkodzen. W przypadku zauwazenia oznak
uszkodzenia nalezy zaprzesta¢ uzywania uprzezy.

Sprawdz, czy wzrost dziecka znajduje sie w
zakresie, dla ktérego szelki sg przeznaczone (od
125 do 155 cm). W przypadku nizszego dziecka
uzyj uprzezy Petzl OUISTITI, a w przypadku
wyzszego dziecka uzyj uprzezy dla dorostych.

3.

Otwdrz klamre oznaczong A.

Dziecko powinno wej$¢ w pasy na nogi; nastepnie
podciagnij uprzaz.

Dziecko powinno przetozy¢ rece przez paski
naramienne, tak aby paski spoczywaty na
ramionach.

Zamknij klamre (oznaczong literg A w kroku 3), jak pokazano ponize;.

1 2

3

7.

Naciagnij lub poluzuj pasy ramienne i udowe, aby
zapewni¢ optymalne dopasowanie uprzezy.

Informacje poufne firmy
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Upewnij sie, ze paski sa napiete i nie ma luzu z
przodu uprzezy.

8. Podlacz karabinczyk z tylu uprzezy w punkcie
oznaczonym B.

9. Dostosuj diugos¢ linki bezpieczenstwa tak, aby
uczestnik w razie upadku nie mogt dotkng¢ biezni
kolanami. Ponadto dlugo$¢ powinna zapewniac
uczestnikowi  wystarczajaca  przestrzen do
poruszania sie, ale linka powinna by¢ na tyle krotka,
aby zapobiec spadnieciu uczestnika z biezni,
zaréwno z tyty, jak i z przodu.

8.1.8 Prowadzenie sesji terapeutycznej
Prowadzenie sesji sktada sie z czterech waznych faz, z ktérych kazda ma swoje wtasne istotne punkty:

Przygotowanie

Operator wyjasnia cel sesji i szczego6ty uczestnikowi i asystentowi, jesli jest obecny asystent.

Operator wyjasnia asystentowi, jakie s jego zadania podczas sesji.

Operator taduje pierwsza aplikacje w D-Flow i upewnia sie, ze nachylenie i/lub kotysanie sg
ustawione i wigczone, gdy sa uzywane podczas sesji.

Operator lub asystent pomaga uczestnikowi w zaktadaniu uprzezy bezpieczenstwa, jej regulacji
i zabezpieczeniu.

Operator lub asystent przygotowuje uczestnika, umieszczajac na jego ciele znaczniki zgodnie z
wymaganiami sesji.

Wejscie na bieznie
Operator lub asystent wspiera uczestnika podczas wchodzenia na bieznie.
Operator lub asystent mocuje uprzaz bezpieczenstwa do linek bezpieczenstwa.
Operator lub asystent dostosowuje porecze boczne systemu tak, aby uczestnik moégt sie ich
tatwo chwyci¢ w sytuacjach, gdy potrzebuje dodatkowego wsparcia.

Uruchamianie aplikacji

Operator sprawdza, czy uczestnik jest gotowy do rozpoczecia pierwszej aplikacji.

Operator informuje uczestnika, kiedy ma zamiar uruchomic¢ aplikacje.

Operator (oraz asystent, jesli jest obecny asystent) zwraca baczng uwage na uczestnika.
Zapobiegaja upadkowi uczestnika, poprzez udzielanie wskazdwek i informowanie go, gdy
maja nastgpi¢ powazne zmiany w predkosci lub ruchu na biezni. Operator zna mozliwosci
uczestnika.

Asystent zwraca baczna uwage na pozycje uczestnika na biezni. Asystent koryguje uczestnika
recznie lub udzielajac ustnych instrukcji, gdy uczestnik odsunie sie zbyt daleko w strone
tytu biezni.

Informacje poufne firmy
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Zatrzymywanie lub przetaczanie miedzy aplikacjami

Operator pyta uczestnika, czy potrzebuje odpoczynku pomiedzy poszczegdlnymi ¢wiczeniami i
w razie potrzeby zapewnia krzesto.

Operator informuje uczestnika, kiedy ma zamiar zatrzymac i/lub zmieni¢ aplikacje.

Operator przerywa sesje za pomoca przycisku zatrzymania w aplikacji w kazdej normalnej
sytuacji.

Operator zatrzymuje system za pomoca przycisku zatrzymania w aplikacji, gdy uczestnik nie
czuje sie komfortowo.

Operator przerywa sesje za pomoca przycisku zawieszenia lub zatrzymania awaryjnego w
przypadku niebezpiecznej sytuacji (wiecej informacji znajduje sie w sekcji 6.2).

Opuszczenie biezni
Operator lub asystent odigcza linki bezpieczenstwa od uprzezy bezpieczenstwa.
Operator lub asystent wspiera uczestnika podczas schodzenia z biezni.
Operator lub asystent pomaga uczestnikowi przy $cigganiu uprzezy bezpieczenstwa.

8.1.9 Prowadzenie sesji analizy chodu

Sesja chodu wymaga odpowiedniego przygotowania poprzez dodatkowe kroki w oprogramowaniu do
przechwytywania ruchu i D-Flow/Frontend. Przed przygotowaniem i rozpoczeciem sesji chodu upewnij
sie, ze wszystkie powyzsze przygotowania zostaty wykonane.

Przygotowanie uczestnika
Upewnij sie, ze masz wszystkie materiaty potrzebne do przygotowania uczestnika:
= Kombinezon do rejestracji ruchu lub obciste, nieodblaskowe ubranie (zwykle lepiej jest
poprosi¢ uczestnika o przyniesienie wtasnej, odpowiedniej odziezy)
= 26 znacznikow
= Tas$ma dwustronna
= Nozyczki
= Czujniki EMG, jesli sg uzywane

Na kolejnych stronach pokazano doktadne rozmieszczenie wszystkich znacznikdw potrzebnych do
przeprowadzenia sesji chodu. Zwrd¢ szczegdlng uwage na rozmieszczenie znacznikdw wydrukowanych
pogrubiong czcionka (zielone na zdjeciach ponizej); sg one uzywane podczas inicjalizacji w celu
zdefiniowania szkieletu biomechanicznego. Doktadne rozmieszczenie tych znacznikéw jest niezbedne do
uzyskania doktadnych wynikéw kinematycznych i kinetycznych. Jezeli stosowane sg czujniki EMG,
rozmieszczenie tych czujnik6w nalezy przeprowadzi¢ zgodnie z wytycznymi SENIAM.

Informacje poufne firmy
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RLM
RMTS
RMT2

LMM"

LLSHA

LM
/2 LMT5
LMT2

Widok z przodu, z boku i z tytu zestawu znacznikéw stosowanych w HBM-Gait. Zielone znaczniki to
znaczniki anatomiczne uzywane do zdefiniowania szkieletu podczas inicjalizacji.

*Te znaczniki sg opcjonalne. Jesli s3 uzywane, mozna je usungc¢ po inicjalizacji modelu.

** Te znaczniki sg opcjonalne i nalezy ich uzywac tylko wtedy, gdy wymagana jest kinematyka tutowia.

Umiejscowienie znacznikéw w uktadzie znacznikéw stosowanym w HBM-Gait. Pogrubione znaczniki to
znaczniki anatomiczne uzywane do zdefiniowania szkieletu podczas inicjalizacji.

Znacznik \ Pozycja

Uwagi dotyczace umieszczenia

1 C7** Cc7 Na siodmym Kkregu szyjnym
2 T10** T10 Na dziesiatym Kkregu piersiowym
3 XIPH** | Wyrostek Wyrostek mieczykowaty mostka
mieczykowaty
4 JN** Wciecie szyjne Na wcieciu szyjnym mostka
5 LASIS Ko$¢ miednicy, lewa Lewy kolec biodrowy przedni gérny
przednia
6 RASIS Ko$¢ miednicy, prawa Prawy kolec biodrowy przedni gérny
przednia
7 LPSIS Ko$¢ miednicy, lewa Lewy kolec biodrowy tylny gérny
tylna
8 RPSIS Ko$¢ miednicy, prawa Prawy kolec biodrowy tylny géorny
tylna
9 LLTHI Lewe udo, bocznie W potowie na linii pomiedzy lewym kretarzem
wiekszym a LLEK
10 | LLEK Lewy nadklykie¢ boczny | Po bocznej stronie osi stawu
kolana
11 | LMEK* | Lewy nadklykieé Po przysrodkowej stronie osi stawu. Sprawdz,
przysrodkowy kolana trzymajac oba punkty i zginajac kolano; znaczniki
nie powinny sie poruszac wcale albo prawie wcale.
12 | LLSHA Podudzie lewe, bocznie W potowie na linii pomiedzy LLEK i LLM
13 | LLM Lewa kostka boczna Srodek lewej kostki bocznej
stawu skokowego

Informacje poufne firmy
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14 | LMM* Lewa kostka Najbardziej wystajaca czes$¢ lewej kostki
przysrodkowa stawu przysrodkowej
skokowego

15 | LHEE Lewa pieta Srodek piety na tej samej wysokosci co LMT2

16 | LMT2 Lewa druga kos¢ Glowa drugiej kosci Srodstopia, na linii stawowej
srodstopia srodstopia/palcow

17 | LMT5 Lewa piata kos¢ Glowa piatej kosci Srédstopia, na linii stawowej
srodstopia srodstopia/palcow

18 | RLTHI Prawe udo, bocznie W potowie na linii pomiedzy prawym kretarzem

wiekszym a RLEK

19 | RLEK Prawy nadklykieé Po bocznej stronie osi stawu
boczny kolana

20 | RMEK* | Prawy nadklykiec Po przysrodkowej stronie osi stawu. Sprawdz,
przysrodkowy kolana trzymajac oba punkty i zginajac kolano; znaczniki

nie powinny sie porusza¢ wcale albo prawie wcale.

21 | RLSHA Podudzie prawe, bocznie | W potowie na linii pomiedzy RLEK i RLM

22 | RLM Prawa kostka boczna Srodek prawej kostki bocznej
stawu skokowego

23 | RMM* Prawa kostka Najbardziej wystajaca czes¢ prawej kostki
przysrodkowa stawu przysrodkowej
skokowego

24 | RHEE Prawa pieta Srodek piety na tej samej wysokosci co RMT2

25 | RMT2 Prawa druga kos¢ Glowa drugiej kosci Srodstopia, na linii stawowej
srodstopia srodstopia/palcow

26 | RMT5 Prawa piata kos¢ Glowa piatej kosci Srédstopia, na linii stawowej
srodstopia srodstopia/palcow

*Te znaczniki sq opcjonalne. Jesli sq uzywane, mozna je usunq¢ po inicjalizacji modelu.
** Te znaczniki sq opcjonalne i nalezy ich uzywac tylko wtedy, gdy wymagana jest kinematyka tutowia.

Przechwytywanie i przetwarzanie testu zakresu ruchu (ROM)

Na tym etapie uczestnik wykonuje test zakresu ruchu na biezni, posrodku obszaru rejestrowanego. Ten

test ROM jest rejestrowany i przetwarzany w Vicon Nexus w celu zminimalizowania btedéw
etykietowania w czasie rzeczywistym. Wazne jest, aby kalibracja ROM dla uczestnika byta jak najbardziej
obszerna; minimalizacja btedoéw etykietowania w czasie rzeczywistym przyczynia sie do stabilno$ci HBM.

Przechwytywanie i przetwarzanie ROM ‘

Przygotowanie oprogramowania Nexus do przechwycenia testu ROM

1. Rozpocznij nowa sesje w bazie danych i upewnij sie, ze jest aktywna (pod$wietlona).

2. Upewnij sie, Ze Nexus jest w trybie [Na zywo] ([Live]).

3. Przejdz do zaktadki [Uczestnicy] ([Subjects]) w panelu [Zasoby] ([Resources]) po lewej stronie.

4. Usun istniejacych uczestnikéw, jesli sa.

5. Wybierz opcje [Utwérz nowego uczestnika na podstawie szKieletu etykietowania] ([Create a new
subject from a Labeling Skeleton]) (§rodkowy przycisk).

6. Przejdz do pliku ,HBM2_LowerBody_Trunk.vst”, a nastepnie wprowadz nazwe uczestnika. Nowy
uczestnik pojawi sie w panelu [Uczestnicy] ([Subjects]).

Informacje poufne firmy
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7. PrzejdZz do panelu [Narzedzia] ([Tools]) i otwo6rz zaktadke [Przygotowanie uczestnika] ([Subject
Preparation]). Upewnij sie, ze w polu [Uczestnik:] ([Subject:]) wybrany jest wtasciwy uczestnik.

Przygotowanie uczestnika do testu ROM

8. Uczestnik powinien stang¢ na srodku biezni.

Po przygotowaniu wszystkiego do rejestrowania poinstruuj uczestnika, aby wykonat nastepujace
czynnosci:
e Zaczniesz w pozycji T: trzymaj rece na wysokosci barkow, dtonie skierowane wnetrzem w do6t
i stopy na szerokos$¢ bioder (po obu stronach szczeliny w biezni), twarza do przodu.
e Bieznia zostanie uruchomiona, a predkos¢ bedzie wzrasta¢, az do osiggniecia komfortowej
predkosci.
e Bedziesz i$¢ przez kilka sekund.
e Po kilku sekundach bieznia zostanie zatrzymana.

Rejestrowanie testu ROMu

10. Kiedy uczestnik stoi w pozycji T, naci$nij ,Start” w aplikacji Nexus, aby rozpocza¢ rejestrowanie
ROM.

11. Wiacz bieznie w D-Flow.

12. Pozwol uczestnikowi i$¢ przez kilka sekund z wygodna predkoscig marszu

13. Zatrzymaj rejestrowanie w oprogramowaniu Nexus.

Nexus przetaczy sie w tryb offline i zarejestrowany test zostanie automatycznie otwarty.

14. Zatrzymaj bieznie w trybie D-Flow.

Przetwarzanie testu ROM - uruchamianie potoku

15. Przejdz do zaktadki [Potok] ([Pipeline]) w panelu [Narzedzia] ([Tools]) i wybierz opcje potoku
[Kalibruj automatyczne etykietowanie na podstawie ROM] ([Calibrate Autolabel from ROM]) w
pozycji [Biezacy potok] ([Current Pipeline]).

16. Uruchom kroki potoku. Zaleca sie uruchamianie kazdego kroku potoku osobno, zamiast

uruchamiania catego potoku na raz. Dzieki temu mozliwe bedzie sprawdzenie danych za kazdym
razem, gdy wykonywana bedzie cze$¢ procesu. Kliknij prawym przyciskiem myszy
konkretna operacje i wybierz opcje [Uruchom wybrang operacje] ([Run selected Op]).

° [Rekonstruuj] ([Reconstruct]): zrekonstruowane znaczniki pojawia sie w
widoku perspektywicznym 3D
° [Automatyczne etykietowanie dla statycznej klatki] ([Autolabel Static]):

poréwnaj etykietowanie znacznika z obrazem.

Uwaga: jezeli znaczniki sa nieprawidtowo oznaczone, kliknij przycisk [Oznacz/Edytuj]
([Label/Edit]) i oznacz znaczniki recznie, wybierajac najpierw etykiete z listy, a
nastepnie wtasciwy znacznik w widoku perspektywicznym 3D.

° [Wypetnij luki] ([Fill gaps]): uzupetnij niewielkie luki w danych za pomoca
filtra Wolteringa
° [Usunn nieoznaczone trajektorie] ([Delete unlabeled trajectories]): usun

wszystkie odbicia pojawiajgce sie w obszarach roboczych, ktére nie sg oznaczone jako
znaczniki

Informacje poufne firmy
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e [Kalibracja funkcjonalna uczestnika] ([Functional Subject Calibration]): ta operacja spowoduje
kalibracje dtugosci kosci uczestnika, lokalizacji stawoéw i lokalizacji znacznikéw, na podstawie
catego testu.

e [Zapisz test] ([Save Trial]) - c3d i vsk: zapisz test

Po uruchomieniu potoku upewnij sie, ze Nexus jest ustawiony w trybie [Na zywo] ([Live]) i zapewnia
stabilne dane znacznikow.

Jesli dane znacznika nie s3 stabilne, przejdz do panelu [System] po lewej

stronie i wybierz [System Vicon] ([Vicon System]). Sprawdz, czy ustawienia

sg nastepujace:

[Poziom przetwarzania] ([Processing level]) w obszarze [Procesor gtéwny]
Wskazowka! ([Core processor]) jest ustawiony na [Etykieta] ([Label]).

[Minimalna liczba kamer do rozpoczecia trajektorii] ([Minimum Cameras to

Start trajectory]) jest ustawiona na 2.

[Minimalna liczba kamer do kontynuowania trajektorii] ([Minimum

Cameras to Continue trajectory]) jest ustawiona na 2.

Jesli jest zbyt wiele znacznikéw ,duchéw”, ustaw [Minimalna liczba kamer
Wskazowka! do rozpoczecia trajektorii] na 3 i [Minimalna liczba kamer do
kontynuowania trajektorii] na 2.

Rejestrowanie danych dotyczacych chodu w aplikacjach Gait za pomocg D-Flow
Aplikacje Gait stuza do rejestracji chodu w tatwy i powtarzalny sposéb. Wiecej informacji na temat
aplikacji Gait mozna znalez¢ w broszurze dotyczacej aplikacji Gait Suite.

Ponizej znajduje sie krotkie wyjasnienie dotyczace korzystania z aplikacji dla chodu. Zaktada sie, ze
wszystkie etapy przygotowawcze opisane w poprzednich akapitach zostaty wykonane prawidtowo.

Dzialanie Ilustracja

1. W zakladce menu przejdz do [Plik] ([File]) | | &2 C__r=m =
[Otwoérz aplikacje] ([Open Applications]) i | MMEE Yer Seee Fadvae fep
wybierz jedng z aplikacji do chodu. Jezeli .

korzystasz z aplikacji po raz pierwszy, | [sseApicaton

. . . . Save Appli As... Shift+Ctr+S
konieczne bedzie skorzystanie z OpPCji | ‘ppmpocig

[Importuj pakiet] ([Import Package]), a nie e

[Otworz aplikacje] ([Open Application]). Recent Applications

Exit

ta Flow Editor

2. PrzejdZ do zakltadki [Informacje o -Suhjm‘ Rumime‘

uczestniku] ([Subject info]) w konsoli
wykonawczej i wprowadz [Pte¢] ([Gender]). | —— subject Info
Jesli znaczniki przysrodkowe nie s3 3 |
uzywane, wprowadz szeroko$¢ stawu
. . Gender |N0ne ﬂ
skokowego i kolana uczestnika.
Zdecydowanie zaleca sie uzycie znacznikéw Weight (kg) 0.0
przyérOdkOWyCh w celu lepszego Left knee width (m) |0.050 Iﬂu c_em
zdefiniowania Srodka stawu skokowego i
8 Right knee width (m) [0.050 |« | | 03[»]
kolanowego.
Left ankle width (m) [0.020 |« | 03[#]
Right ankle width (m) [0.020 |« | | 03[»]
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Ustaw uczestnika w pozycji T na $rodku
biezni. Naci$nij przycisk [Kalibruj HBM]
([Calibrate HBM]).

—Calibration

| Calibrate Subject |

Status Mot calibrated

Wpisz identyfikator uczestnika w konsoli
wykonawczej. Dane zostang nastepnie
automatycznie zapisane w folderze o tej
samej nazwie co identyfikator uczestnika, w
folderze CAREN Resources/Data.

— Subject Info
D I

Gender |Male ﬂ
| | . |

—— Subject Info
ID I

Gender |Male ﬂ

Jesli jest to pozadane, zmien ustawienia w
konsoli wykonawczej (np. wilacz opcje
[Samodzielne tempo] ([Self-paced])).

Uruchom aplikacje i popro$ uczestnika, aby
szedt z komfortowa predkoscia.

Rozpocznij rejestracje danych, naciskajac
przycisk [Rozpocznij rejestrowanie danych
chodu] ([Start recording gait data]).

‘ | Start recording gait data | | Stop recording gait data| ‘ ‘l‘

Zatrzymaj rejestrowanie po pobraniu
zadanej ilosci danych.

Zostanie zarejestrowany plik .mox.

Ten plik .mox mozna otworzy¢ w narzedziu do
analizy chodu offline (Gait Off-line Analysis
Tool).

We wszystkich aplikacjach Gait w konsoli wykonawczej dostepne s3
przyciski [Kalibracja uczestnika] ([Subject Calibration]), [Rozpocznij
rejestracje] ([Start recording]) i [Zerowanie poziomu platform
tensometrycznych] ([Zero level force plates]).

——Analog zero level

Zero level force plates

Wskazéwka!

—Gait data ing

I™ Auto record 6 minutes I™ Record source data ™ Record Margins of Stability

‘ Start recording gait data

‘ ‘ Stop recording gait data

Time recorded: 0:00:0 Cycles recorded: 0

Calibrate HBM subject |

Reset HBM subject |

Rejestrowanie danych dotyczacych chodu w aplikacjach Gait za pomoca Frontend
Aplikacje Gait stuza do rejestracji chodu w tatwy i powtarzalny sposéb. Wiecej informacji na temat
aplikacji Gait mozna znalez¢ w interfejsie uzytkownika Frontend.

Ponizej znajduje sie krotkie wyjasnienie dotyczace korzystania z aplikacji dla chodu. Zaktada sie, ze
wszystkie etapy przygotowawcze opisane w poprzednich akapitach zostaty wykonane prawidtowo.
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Dziatanie Ilustracja

1. W menu gtéwnym wybierz aplikacje. Po

wybraniu aplikacji pojawia sie opis | B “LT movm [ '—-'-‘ 2]
aplikacji. Aby uruchomi¢ aplikacje, Gait Analysis - New York City

Goal
This application Is used to collect gat data to create a galt report with
it Offine Analysis Tool. The scene has  New York Gity

wybierz opcje ,Start”, aby ja zatadowac.

Il ait data.

nt walks on the treadmil at ether a fixed comfortable speed
be adjusted by the operator or n self-paced mode (1. the

treadmillspeed is controlled by the patients position on the ir
The virtual realty scene s a New York City environment.

The
that

Category:
Sl
14:32
2. Najpierw sprawdz, czy caly sprzet jest
' B & s

aktywny 1 dziata. Je$li tak, nacisnij - ,
[PotwierdZ] ([Acknowledge]), aby przejsé
do zaktadki [Informacje o uczestniku]

Prepare the

' to the Gait marker
ssed, make sure

([Subject info]) w konsoli wykonawczej. et T i
, s . D\alcz'r‘:entandfw;:f:‘w:'\:n;ﬂ:gbuutself'wﬁd
Szeroko$¢ kolana i stawu skokowego -

podana jest w informacjach o uczestniku i
tylko tam mozna ja zmieni¢. Jak
wspomniano wczes$niej, informacja ta nie

jest wymagana, jesli znaczniki
przysrodkowe s3 stosowane zgodnie z  rr—
preferowana metoda. Upewnij sie, ze
wybrano wta$ciwa ptec.

3. Ustaw uczestnika w pozycji T na $rodku Calllirzian
biezni. Naciénij przycisk [Kalibruj | | Calibrate Subject
uczestnika] ([Calibrate Subject]). Status Not calibrated

4. Pliki zostang zapisane w folderze dla
identyfikatora uczestnika, podanego w
informacjach o uczestniku.
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5. Jedlijest to pozadane, zmien ustawienia w
konsoli wykonawczej (np. wiacz opcje
[Samodzielne tempo] ([Self-paced])).

View Hardware | 25Hz (25Hz viewe!

Runtime ‘

] s

— Treadmill control

[ Self-paced
(Target) Speed (m/s) |0 \i"_| Z |L|
Speed (m/s) 0.00 Time 0:00.00

—Gait recording

| Start recording | | Stop recording

Time recorded 0:00.00 Cycles recorded 0

~— Subject calibration

Reset subject

6. Uruchom aplikacje i popros uczestnika,
aby szedt z komfortowa predkoscia.

7. Rozpocznij rejestracje danych, naciskajac

przycisk  [Rozpocznij  rejestrowanie
danych chodu] ([Start recording gait
data]).

‘ | Start recording gait data | | Stop recording gait data|

8. Zatrzymaj rejestrowanie po pobraniu
zadanej ilosci danych.

Zostanie zarejestrowany plik .mox.
Ten plik .mox mozna otworzy¢ w narzedziu do
analizy chodu offline (Gait Off-line Analysis Tool).

9. Na koniec ses;ji kliknij [Zamknij + Zobacz
wyniki] ([Close + View results]), aby
zamkng¢ aplikacje i wodwczas istnieje
mozliwos¢  zapisania  dodatkowych
danych (np. [Dystans] ([Distance]) i
dodania dodatkowych uwag.

ID: Test L
01-01-2000

‘ & v T ‘

Gait Analysis - New York City

Results: 2020-05-14 14:35

Distance (m):  0.00

Previous results:

Remarks:

14:35
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Page 69 of 142

&'"Hocoma &"Motek
oo
SY020-7004-v17_pl-PL / Version: 1.0 / Status: Release
Release date: 2024-02-15 Form: MFL-05f011 / 20210326 / V9.0

8.1.10 Analiza danych dotyczacych chodu w narzedziu do analizy chodu offline
Narzedzie do analizy chodu offline (Gait Off-line Analysis Tool, GOAT) umozliwia operatorowi analize
danych bezposrednio po sesji chodu. Wystarczy zatadowac plik .mox (zarejestrowany podczas sesji
chodu) do narzedzia, aby wys$wietli¢ parametry przestrzenno-czasowe, kinematyczne i kinetyczne w
potaczeniu z odpowiednim filmem. Po wybraniu cyklu - recznie lub w oparciu o ustawienia filtrowania -
raport chodu mozna wyeksportowac¢ do pliku PDF. Ponizsze kroki stanowia szybki przeglad opcji analizy
danych chodu za pomoca oprogramowania GOAT. Bardziej szczegétowe wyjasnienie dziatania narzedzia
offline i wszystkich jego funkcjonalno$ci mozna znalez¢ w podreczniku referencyjnym GOAT, dostepnym
w oprogramowaniu GOAT.

Dziatanie [lustracja

1. Otwérz narzedzie do analizy chodu
offline.

2. Otworz plik .mox poprzez [Plik | Otworz] | File] Bdit View Help
([Flle | Open]] Open... Ctrl+O

Save Ctrl+5
Save as...

Close

Subject information

Export 2
Compare 3
Nermative Data 3
Exit Alt+X

Informacje poufne firmy
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3. Dodaj informacje o uczestniku i upewnij 1 File loading options T X
sie, Ze opcja [Dodaj wszystkie prawidtowe | | |
. . Subject info
cyklle po zatadowaniu pl.lku] .[ (Add . all stem [ |ewe  ®we Orem '
valid cycles after loading file)] jest

First Name ‘ | Last Name | |

wigczona.

Date of Birth Diagnosis -

Trial info :
ot )|t
~~Motion capture §

2 force plates, 47 labeled markers, 0 unlabeled markers available r

Filter frequency [Hz] l:l
—Step detection

Heelstrike events available [] Reprocess

Marker-based (Zenietal.) -
—Subject TPose/ROM

T-Pose/ROM available Load from file

Left ankle width [m]

Right ankle width [m]

Lt vt

S——

- '
—Kinematics Kinetics/Muscles i

Kinematics/Kinetics available [ Reprocess |

Musde data NOT available Reprocess F

Gait

| (SDEHO*I'.EIHDOVH parameters available [] Reprocess } i
- Cydes =

[ Add all valid cydes after loading file {File already contains selected cydes) }

| Ok | Cancel
4. Przewin strony raportu chodu. W raporcie chodu pokazane sa dane przestrzenno-

czasowe, katy stawéw, momenty i moce.

5. Recznie usun lub dodaj cykle, wybierajac | Po wybraniu cyklu w raporcie chodu wideo
cykl w raporcie chodu i klikajac przycisk | automatycznie przechodzi do odpowiedniej klatki.
-~ lub przycisk ,+” (tzn. w zalezno$ci od __ Hip flexion - extension
wybranego cyklu) w sekcji wyboru cyklu. LR
Nalezy pamietac, ze cyKl nie jest pod$wietlony w
sekcji kontroli odtwarzania po usunieciu cyklu z
raportu chodu.

175 —

et (7 Aew-=

Nieprawidtowe cykle (w oparciu o ustawienia
filtrowania) sa wy$wietlane na czarno w sekcji
kontroli odtwarzania.

LS
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6. W razie potrzeby przejdz do [Widok | | |* s %
Ustawienia] ([View | Settings]) i zmien Ven | Fls | Nomabiedis  babboe | CD | Reprcsong
ustawienia filtra. Nalezy pamieta¢, ze 01 ot
zmiana tych ustawien spowoduje [——
usuniecie zaznaczenia z wszystkich cyKli. Fore averege resold (i
Beda musialy zosta¢ wybrane ponownie e =
za pomoca opcji [Edytuj | Dodaj wszystkie i [o ]
wazne cykle] [(Edit | Add all valid cycles)]. T
Reset to default|
Coree
7. Kiedy dana sesja chodu powinna zosta¢ | Domy$lnie dane norm sg przechowywane w pliku
dodana do danych normy, przejdz do opcji | ,normdata.txt” znajdujacym sie w
[Plik | Dane normatywne | Dotacz do pliku | ,C:\ProgramData\Motek Medical\Gait Off-line
normy] [(File | Normative Data | Append | Analysis Tool”. MoZna utworzy¢ rézne pliki
to norm file)]. danych norm, zmieniajac nazwe pliku tekstowego
w zaktadce ustawien ([Widok | Ustawienia] ([View
| Settings])).
8. Przejdz do [Widok | Uktad] ([View | | DomyS$lnie dostepne sa cztery pliki uktadu:
Layout]) i wybierz plik uktadu. 1) [Raport chodu MM] ([MM Gait report]) -
pokazuje kinematyke, kinetyke i moce, z danymi
norm z pliku ,normdata.txt”
2) [Raport chodu MM - norma] ([MM Gait report —
Norm]) - pokazuje kinematyke, kinetyke i moce, z
uwzglednionymi danymi norm z Motek Medical
3) [MM lewy-prawy] ([MM Left-Right]): pokazuje
na wykresie parametry dla lewej i prawej strony
obok siebie
4) [MM ptaszczyzna strzatkowa] ([MM Sagittal
plane]): pokazuje wszystkie parametry
ptaszczyzny strzatkowej
9. Przejdz do [Widok] ([View]) i wybierz
[Srednia] ([Average]) lub [Srednia + odch.
stand.] ([Average + SD]), jesli jest to
pozadane.
10. Wyeksportuj caty raport chodu do pliku
PDF, pliku danych CSV lub wykresy do
pliku PNG za pomoca opcji [Plik | Eksport]
([File | Export]).
11. Przejdz do [Plik | Zapisz jako...] ([File | | Podczas zapisywania pliku .mox w innym folderze

Save as...]), aby doda¢ informacje o
temacie do pliku .mox.

pliki wideo zostang automatycznie skopiowane do
tego samego folderu.
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8.1.11 Zamykanie systemu

Wykonaj ponizsze kroki, aby zamkna¢ system.
Dziatanie Ilustracja ‘

1 Aby wylczyé projektory, praejds do [Sprret | | [[EEENEEY vy
Projektory | Wytacz] ([Hardware | Projectors | Turn Toggle Lights

Off]). Clear Suspension State

LUB | I_maga_Guﬂalaurs »
Shutdown VideoServer
W oprogramowaniu Frontend zamknij ekran aplikacji i m

wyloguj sie. W menu startowym przetgcz projektor na
[Wytaczony] ([Off]) za pomoca ikony projektora. l

Uwaga: opcjonalny projektor do projekcji na poziomej m
powierzchni (projektor naziemny) mozna wytaczy¢ wytacznie
za pomoca pilota.

2. W D-Flow wylacz serwer wideo poprzez [Sprzet | | EEEREE
Wytgcz serwer wideo] ([Hardware | Shutdown | 1oggle Lights

Videoserver]). Clear Suspension State
_Image Generators 3

Shutdown VideoServer

LUB

Projectors

W oprogramowaniu Frontend: zamknij caty system symbolem
»,wytacz”. Klikniecie symbolu spowoduje wytaczenie serwera
wideo, 1G i komputera D-Flow.

3. Wyjdz z D-Flow poprzez [Sprzet | Wyjdz z D-Flow] Help
([Sprzet | Wyjdz z D-Flow]) i [Wytacz 1G] ([Shutdown | | Teggle Lights

Clear Suspension State
IGS]) Image Generators |d Exit D-Flow and Stop IGs
" Shutdown VideoServer | Exit D-Flow and Restart IGs
}» | Exit D-Flow and Reboot 1Gs
Exit D-Flow and Shutdown 1Gs
Toggle Stereo Mode

Projectors

LUB

W oprogramowaniu Frontend: patrz krok 2

4. Wytacz komputer D-Flow.
LUB

W oprogramowaniu Frontend: patrz krok 2

5. Wylacz komputer D-Flow.

6. Zamknij oprogramowanie do przechwytywania ruchu
i wytacz komputer do przechwytywania ruchu.
7. Wylacz Vicon Lock+ i system audio.

. Wylacz zasilacze z tytu szafy serwerowe;.
9. Wylacz wyltacznik zasilania szafki MIC.

Hlk

L 5

s
L]

.

10. Wyltacz transformator 3-fazowy i/lub transformator
bezpieczenstwa.
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operatora na szafce MIC i panelu operatora.

11. Zablokuj mozliwos¢ obstugi za pomoca kluczy

tego lokalny protokot).

12. Zwr6¢ Klucze operatora przetozonemu (jesli wymaga

8.1.12 Dynamiczna kompensacja bezwtadno$ci

Jesli zakupiono opcjonalne czujniki ,kompensacji bezwtadnos$ci”, sg one umieszczane na biezni, a sygnat
jest przechwytywany przez ten sam przetwornik analogowo-cyfrowy, co sygnaty sity. D-Flow
wykorzystuje te sygnaty, aby zmniejszy¢ wplyw masy biezni podczas ruchu na sity i momenty. Po
wlaczeniu sity bezwtadnosci zostang zredukowane do warto$ci ponizej 3 N (lub 3 Nm w przypadku

momentow).
1 MoCap — X ‘
—Motion cap source

Source | Simulation ] ™ Wait for new frame

[ Simulation Mode - 0 unlabeled markers...

Display | Markers | File| Analog| HBM | vMB | Gait | Out|
~ Force plate i

I Low-pass filter freq [Hz][6.0 [« [0 | e I
orce thres| 191 ] 100 %]
™ Simulate single force plate

¥ Farce compensation for platform position and orientation

—M OQutput analog ch

Number of output channels [29 m[ J 100 m
~I" EMG

Number of EMG sensors [0 - 2

~Zero Level

Calibrate Zero Level

[ Not calibrated

ULl

Rysunek 5: W module MoCap mozna wlaczy¢ kompensacje bezwladnosci
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8.2 Zaawansowana obstuga systemu

W tej sekcji omédwiono zadania obstugowe, ktére zazwyczaj nie s3 wykonywane na co dzien.

8.2.1 Aktualizacje oprogramowania
Oprogramowanie D-Flow
Wszyscy uzytkownicy D-Flow zostang poinformowani, gdy dostepna bedzie nowa wersja D-Flow.

Aby zainstalowaé nowa wersje D-Flow, wykonaj nastepujace kroki:
1. Pobierz nowa wersje (firma Motek udostepni link).
2. Postepuj zgodnie z instrukcjami podanymi podczas instalacji. Nowa wersja D-Flow automatycznie
uzyje tych samych ustawien z najnowszej zainstalowanej wersji D-Flow.

A Nie zapomnij o aktualizacji oprogramowania IG. Patrz sekcja 8.2.2.

Na jednym komputerze D-Flow mozna zainstalowa¢ wiele wersji oprogramowania D-Flow.
Jezeli system zawiera generator(y) obrazu (IG), po kazdej zmianie wersji D-Flow dla
kazdego IG nalezy przeprowadzi¢ aktualizacje oprogramowania IG.

Wersje D-Flow

Wersje D-Flow o numerach parzystych (np. 3.12, 3.14) s3 wersjami stabilnymi i nadaja sie
A do uzytku klinicznego. Natomiast wersje beta o numerach nieparzystych (np. 3.9, 3.11) sa

wydaniami rozwojowymi i nie powinny by¢ uzywane z udziatem uczestnikéw, chyba ze

przedstawiciel Motek Medical wyraznie o to poprosi.

8.2.2 Aktualizacja oprogramowania IG
Za kazdym razem, gdy na komputerze D-Flow instalowana jest nowa wersja oprogramowania D-Flow,
nalezy przeprowadzi¢ aktualizacje oprogramowania IG. Na ekranie startowym generatoréw obrazéow
mozesz zobaczy¢, ktéra wersja jest aktualnie uruchomiona.
Przed wykonaniem aktualizacji oprogramowania IG upewnij sie, ze na komputerze D-Flow jest
zainstalowana nowa wersja D-Flow.

Aktualizacja 1G z wersji ,A” do ,B” ‘

1. Upewnij sie, ze oprogramowanie D-Flow jest zamkniete, a klient DRS dziata na generatorach
obrazu (biezaca wersja ,A”).

2. Przejdz do menu Start systemu Windows | [D-Flow 3.xx (wydanie ,B”) | Zainstaluj D-Flow 3.xx

w generatorach obrazow] [(D-Flow 3.xx (release 'B') | Install D-Flow 3.xx on Image

Generators)] (Windows 10) lub menu Start systemu Windows | Wszystkie programy | [D-Flow

3.xx.x (wydanie ,B”) | Narzedzia D-Flow | Zainstaluj D-Flow 3.xx.x na generatorach obrazu] ([D-

Flow 3.xx.x (release 'B') | D-Flow Tools | Install D-Flow 3.xx.x on Image Generators]) (Windows

7).

Uruchom wersje ,A” D-Flow (wersje D-Flow, ktéra byta uzywana do tego momentu).

4. W D-Flow przejdZz do paska menu | [Sprzet] ([Hardware)] | [Generatory obrazéw] (Image
Generators] | [Wyjdz z D-Flow i uruchom ponownie 1G] ([Exit D-Flow and Restart IGs]).

5. Uruchom wersje ,B” D-Flow.

w
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8.2.3 Aktualizacje scen
Za kazdym razem, gdy na komputerze D-Flow instalowana jest nowa scena D-Flow, nalezy przeprowadzi¢
aktualizacje sceny IG, aby zainstalowa¢ scene réwniez na generatorach obrazu. Upewnij sie, ze
oprogramowanie D-Flow nie jest uruchomione. Upewnij sie, Ze generatory obrazu sg uruchomione.

Aktualizacja IG z wersji ,A” do ,B” ‘

Przejdz do menu Start systemu Windows | D-Flow 3.xx | [Narzedzie aktualizacji scen] [(D-Flow Scene
Update Tool)] (Windows 10) lub menu Start systemu Windows | Wszystkie programy | D-Flow 3.xx.x |
Narzedzia D-Flow | D-Flow Scene Update Tool] ([D-Flow Tools | D-Flow Scene Update Tool]) (Windows
7).

Wybierz opcje [Aktualizuj IG] ([Update 1Gs]), jesli chcesz zainstalowac tylko nowe sceny z zasobow
CAREN w IG.

LUB

Wybierz opcje [Wyczys¢ + zaktualizuj IG] ([Clean + Update 1Gs]), jesli chcesz wyczysci¢ wszystkie sceny
na IG i ponownie zainstalowa¢ wszystkie biezace sceny z zasobow CAREN Resources. Uzyj tej opcji,
jesli zwykta aktualizacja nie dziata poprawnie.

LUB

Wybierz opcje [Zaktualizuj format pliku] ([Upgrade File Format]) tylko wtedy, gdy chcesz
zaktualizowac wszystkie zasoby scen zaréwno na komputerze D-Flow, jak i na IG. Uzyj tej opcji tylko w
przypadku problemdéw podczas tadowania starych zasobdéw scen.

Poczekaj, az czarne okno aktualizacji zniknie.

Wyjdz z narzedzia aktualizacji scen.

8.2.4 Instalowanie nowych zasobéw
Wszyscy uzytkownicy D-Flow zostana poinformowani, gdy pojawia sie nowe zasoby (nowe aplikacje,
sceny, dzwieki, dane i szablony modeli).

W zalezno$ci od ustalen zawartych i opisanych w umowie moze zaistnie¢ konieczno$¢ zakupu nowych
zasobow. Po potwierdzeniu ptatnosci lub w przypadku uwzglednienia nowych zasobéw w umowie,
uzytkownik otrzyma e-mail z linkiem, ktéry przekieruje go do wtasciwej lokalizacji do pobierania.

Instalowanie nowych aplikacji ‘

1. Pobierz plik.

2. W przypadku pliku .exe: uruchom instalator. Zasoby zostang zainstalowane w folderze
C:\CAREN Resources\Frontend\[Nazwa aplikacji].

3. W przypadku pliku .cpk: skopiuj plik do CAREN Resources\Packages.
Otworz D-Flow.

5. Przejdz do [Plik | Importuj pakiet] ([File | Import Package]) i przejdz do folderu, w ktérym
zapisany jest pakiet.
6. Mozesz teraz zapisa¢ zaimportowany pakiet jako projekt.

W przypadku, gdy nowe zasoby zawieraja nowe sceny D-Flow:
po zainstalowaniu zasob6éw wykonaj aktualizacje scen D-Flow.

Informacje poufne firmy
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Uwaga: zaleca sie zapisywanie wszystkich projektéw w podfolderze w folderze CAREN
Resources/Projects.

8.2.5 Aktualizacje oprogramowania stron trzecich
Motek Medical zawsze testuje nowe wersje oprogramowania pod katem zgodnosci z D-Flow. Motek
Medical nie zaleci stosowania nowej wersji, dopoki nie zostanie udowodniona kompatybilno$¢.
Aktualizacje oprogramowania stron trzecich sa uwzgledniane podczas corocznej konserwacji. Jesli chcesz
wiedzie¢, ktéra wersja oprogramowania innej firmy jest kompatybilna z D-Flow, skontaktuj sie z dziatem
wsparcia Motek. Nalezy pamietac, ze firma Motek Medical nie ponosi odpowiedzialnos$ci za problemy
wynikajace z nieobstugiwanych aktualizacji.

AN
A\

Przed wprowadzeniem jakichkolwiek zmian w oprogramowaniu stron trzecich nalezy
zawsze skontaktowac sie z dziatem wsparcia Motek Medical.

Motek Medical nie ponosi odpowiedzialnos$ci za nieprawidtowosci w systemie,
niebezpieczne sytuacje, wypadki lub szkody powstate w przypadku przeprowadzenia
aktualizacji oprogramowania bez pisemnej zgody firmy Motek Medical.

8.2.6 Procedura tworzenia kopii zapasowych
Wazne jest regularne tworzenie kopii zapasowych danych i uzywanie zewnetrznego dysku twardego lub
pamieci flash USB jako urzadzenia do tworzenia kopii zapasowych.

Zalecane jest utworzenie kopii zapasowej nastepujacych plikéw/folderéw:
= Foldery danych, w ktérych zapisywane sg pomiary.
= Jesli ma to zastosowanie, baza danych Frontend, w ktorej przechowywane sg dane uczestnikow i
wyniki sesji.
=  Pliki konfiguracyjne. Wszystkie pliki zawierajgce informacje konfiguracyjne oprogramowania D-
Flow/Frontend.

Utworz kopie zapasowaq danych, kopiujac folder/pliki na zewnetrzny dysk twardy lub dysk flash USB.
Staraj sie czesto tworzy¢ kopie zapasowe, aby zminimalizowa¢ utrate danych w przypadku wystapienia
problemoéw.

Ponizsza tabela zawiera przeglad sugerowanych plikéw do tworzenia kopii zapasowej i ich odpowiednich
lokalizacji.

Pliki

plikami mox (je$li dotyczy) i filmami
(jesli dotyczy)

Folder danych z wynikami pomiaréw,

Lokalizacja
(domys$lnie) D:\\CAREN Resources\\Data

Uwaga: dane pomiarowe moga by¢ réwniez zapisywane w
innych lokalizacjach, jesli uzytkownicy zdecyduja sie
korzystac z innych lokalizacji.

W starszych systemach domyslng lokalizacja
przechowywania jest C:\\CAREN Resources\\Data

Pliki konfiguracyjne Caren Resources
HBM Calibration.txt
Analog_zero_levels.txt

DLT_Camera (0,1,2).txt

plik *.idc

D:\CAREN Resources\ Configuration

W starszych systemach domys$lna lokalizacja znajduje sie na
dysku C.

Baza danych Frontend (jesli ma to
zastosowanie)
frontendDatabase.sqlite

D:\CAREN Resources\Frontend

W starszych systemach domys$lna lokalizacja znajduje sie na
dysku C.
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Konfiguracja CAREN C:\Program Files (x86) \CAREN Configuration
Caren.cfg
Editor.cfg

Drs_server_config.xml
Drs_viewer_config.xml
Drs_client_config.xml

Dodatkowa kopia zapasowa

Zaleca sie rowniez tworzenie kopii zapasowych plikéw znajdujacych sie na innych komputerach niz
komputer D-Flow. Ponizsza tabela zawiera przeglad tych dodatkowych plikéw. Te pliki kopii zapasowych
majg zastosowanie tylko wtedy, gdy istnieja odpowiednie komputery.

Pliki Lokalizacja
e Komputer Mocap W zaleznosci od lokalizacji bazy danych kliknij w
e Bazadanych Vicon oprogramowaniu Vicon logo Eclipse () w celu okreslenia

lokalizacji bazy danych.
Utworz kopie zapasowa catego folderu bazy danych.

e Komputer serwera wideo e Lokalizacja plikow:

e  Pliki wideo e  (C:\GrailVideos

e Konfiguracja e (C:\ProgramData\Motek Medical\D-Flow
e Ustawienia przegladarki Pylon VideoServer\Config\ configuration

e (C:\Progam Files\Basler\pylon 2.3

8.2.7 Instalowanie EMG w D-Flow

Przed pierwszym uzyciem EMG nalezy go skonfigurowa¢ w D-Flow. Te konfiguracje nalezy wykonac tylko
raz. Nastepnie ustawienia mozna modyfikowa¢ wedtug potrzeb. Ponizsze kroki zaktadajg, ze EMG jest juz
skonfigurowany w Vicon Nexus lub innym systemie Mocap uzywanym w twoim systemie GRAIL/M-Gait.
Jesli tak nie jest, prosimy o kontakt support@dih.com w celu uzyskania dalszych instrukcji.

Dziatanie Ilustracja ‘

1. Otwdrz plik konfiguracyjny D-
Flow z menu Windows.
2. Przejdz do zaktadki [Analogowe]

([Analog]).

D-Flow Cenfiguration

Resources| Display| F’eripherals| PIatForm| Advanced| Frontend| Analog| MDSl

3. Zwieksz liczbe kanatow, aby byta
zgodna z liczbg wej$¢

analogowych. —Analog Channels
Number of channels 12| é‘
4. Dlakazdego kanatu ustaw [Typ Channel Type Filter Type Filter Frequency

kanatu] ([Channel Type]) na B} B _

EMG. Je$li w oprogramowaniu P ENG___HijNone ERJOO IS 00| %
Nexus platformy tensometryczne Ch. 2|EMG >||None x| |00 < 300
sg skonfigurowane tak, aby Ch. 3 |EMG *||none |00 & 300 %

pokazywac wektor sity, EMG
rozpocznie sie od kanatu 1, a jesli
nie, od 13). Pamietaj, Ze nawet
jesli nie planujesz uzywac
wszystkich 16 elektrod w analizie
chodu, zaleca sie uwzglednienie
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wszystkich dostepnych elektrod
podczas okre$lania konfiguracji.

5. Opcio'nal'nie: zmodyfikuj , —EMG Settings
}lStanem.a EMG, a,by dopasqwac Low-pass filter freq [Hz] [10.0 Ii”EJ 3o |i|
je do swoich badan/praktyki
Klinicznej. High-pass filter freq [Hz] [10.0 | |+ ]| 200 =]
Scaling factor 1000000
6. Zaakceptuj zmiany i uruchom
ponownie D-Flow.
7. Przejdz do menu sprzetu i Help
wybierz [Ustawienia EMG] ([EMG ,
Setti Toggle Lights
ettings]). ,
Clear Suspension State
_Image Generators >
Shutdown VideoServer
Projectors >
8. W ustawieniach EMG dla kazdego | 7 EMG Settings — %
kanatu wybierz miesien, na
ktérym zostanie umieszczony ~EMG-Muscle Mapping
czujnik (np. czujnik 1 na lewym
mieéniu prostym uda) Channel 1[Left M. Rectus Femoris ~|
Channel 2 |Right M. Rectus Femoris |
Channel 3 [Left M. Vastus Lateralis ~|
Channel 4 [Right M. Vastus Lateralis |
Channel 5 [Left M. Tibialis Anterior |
Channel 6 [Right M. Tibialis Anterior |

9. Opcjonalnie: zapisz mapowanie,
jesli chcesz je ponownie
wykorzystac.

| | Save mapping as... |

10. Opcjonalnie: nadpisz ustawienia
filtra EMG, jesli chcesz uzy¢
ustawienia filtra innego niz
okreslone w kroku 5. Nalezy
pamietac, ze zmiany zostang
nadpisane tylko dla tej sesji, a nie
ogolnie.

—I" Override EMG Settings

Low-pass filter freq [Hz] |10.0 e 300 »
High-pass filter freq [Hz] [10.0 * 300 %
Scaling factor 1000000

11. Powyzsze kroki sa wymagane,
aby zapisa¢ dane w pliku mox w
celu analizy offline w GOAT. Aby
wykorzysta¢ dane EMG w D-Flow
do uzyskania informacji zwrotnej
w czasie rzeczywistym lub do
innych zastosowan, wykonaj
nastepujace kroki.

Informacje poufne firmy



Page 79 of 142

é?[m4

KS Hocoma

aDIHbrang

SY020-7004-v17_pl-PL / Version: 1.0 / Status: Release

Release date: 2024-02-15

S Motek
NS 20

Form: MFL-05f011 / 20210326 / V9.0

12. Otworz modut Mocap i przejdz do
konfiguracji EMG.

I MoCap -

x

— Motion capture source

Source | Simulation v| ™ Wait for new frame

| Simulation Mode - 0 uniabeled markers...

Display | Markers | File | Analog| HBM| vMB | Gait | Out |

13. Przejdz do konfiguracji EMG.
Ustaw liczbe czujnikéw EMG,
ktoérych chcesz uzywac.

—¥ EMG configuration
Number of EMG sensors [12 I |

L]

3

14. Dla kazdego mie$nia, ktdrego
chcesz uzy¢, podaj nazwe
mies$nia. Nalezy pamietac, ze nie
musi to by¢ zgodne z
ustawieniami z kroku 8, ale w
konfiguracji EMG nie mozna
wybra¢ miesnia, ktéry nie
pojawia sie w mapowaniu mie$ni
EMG w kroku 8.

Muscle 1|Left M. Rectus Femoris

|

Muscle 2 [Right M. Rectus Femoris

Muscle 3 |None

Muscle 4 |None

Muscle 5 [None

Muscle 6 |None

I ENEHENETIEN K

| a

15. W zaktadce [Wyjscie] ([Out])
wybierz z listy mie$nie EMG.
Mozesz teraz uzywac wartosci
wyjs$ciowych w taki sam sposéb,
jak w przypadku innych
wynikow.

—Channels to output

O ChanneIZZAnIg j"

O Channel3.Anlg
O Channel4.Anlg
[0 ChannelS.Anlg
[0 Channels.Anlg
O Channel7.Anlg
O Channelg.Anlg
O Channel9.Anlg
[0 Channel10. Anig
O Channel11.Anlg
O Channel12.Anig
¥ Muscle1 EMG
™ MuscleZ EMG
[ Muscle3 EMG
¥ Muscled ENG
¥ MuscleS EMG
¥ Muscle6 EMG
¥ Muscle7 ENG
¥ MuscleB EMG
¥ Muscle9.ENG
™ Muscle10.EMG
¥ Muscle11,EMG
¥ Muscle12EMG

_Emi

-

—All channels - E'
B
~ Segments E'
—Force plates- \:'
-
~HBM muscles \:'
~HBM joints—  +|| - |
~HBMCOM— | +|| - |
~HBM knee ISL_+| | - |
B

8.2.8 Wiaczanie funkcji pochylenia i kotysania po zadziataniu kurtyny swietlnej
Uwaga! Nowy sterownik V5 nalezy skonfigurowac¢ w narzedziu konfiguracyjnym D-Flow przed jego
uruchomieniem. Z tego sterownika korzystajq dwa urzqdzenia: ,Treadmill V5” i, V-Gait V5”. Wybierz

sterownik V-Gait V5.
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D-Flow informuje operatora o zadziataniu kurtyny $wietlnej na kilka sposobéw. Jesli zostanie otwarta
aplikacja korzystajaca z modutu V-Gait lub gdy zostanie utworzony modut V-Gait, D-Flow zacznie
wyswietlac jego status w konsoli wykonawczej. Po zadziataniu kurtyny swietlnej D-Flow wykona

nastepujgce czynnosci:

o  Wszelkie ruchy pochylenia i/lub kotysania zostang natychmiast zatrzymane, ale pas biezni bedzie

sie nadal poruszac.

e W prawym gérnym rogu konsoli wykonawczej i okna edytora zostanie wyswietlony komunikat
[Zadziataty podpory lub kurtyna Swietlna] [(Support legs or light curtain triggered)].

e Gdy obiekt blokuje kurtyne §wietlng, konsola wykonawcza pokazuje czerwone pole dla wszystkich
trybéw V-Gait, co oznacza, ze V-Gait nie dziata juz dla pochylania i kotysania.

e Gdy obiekt nie zastania juz kurtyny S$wietlnej,

ruch pochylenia i kotysania bedzie nadal

zablokowany w pozycji, w ktorej kurtyny swietlne zostaty uruchomione, a pas nadal bedzie sie

poruszat.

e  Suwaki pochylenia i kotysania modutu V-Gait sa wytaczone (wyszarzone)

Aby wtaczy¢ ruch pochylania i kotysania po zadziataniu kurtyny $wietlnej, wykonaj ponizsze czynno$ci:

Wiacz ruchy pochylenia i kolysania ‘

1. Usun z najblizszego obszaru
biezni wszelkie przedmioty,
ktore mogtyby zaktocac
dziatanie lasera. Jesli w obszarze
nadal znajduja sie jakie$ obiekty,
konsola wykonawcza bedzie
wyglada¢ nastepujaco.

B ' D-Flow Runtime Console

View Hardware

- ] X

| 300Hz (60Hz viewer)

Application Parameters

s

® VGait Disabled

o Treadmill Live

Support legs detected or light curtain tripped |
Dual Belt: Left: 0.5 m/s Right: 0.5 m/s =

—Workflow

Next ==

V-Gait Control

Home

Application Control

Meutral Engaged

>

|| €
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2. Stan reakcji na uruchomienie - .

jest aktywnie niwelowany przez . - f
View Hardware |300Hz(€0sziewelj

operatora za pomoca

$wiadomego  polecenia  na )

konsoli wykonawczej. W konsoli - Defautt

wykonawczej operator moze A veat  Disabled Pitch: 0 Yaw: = Sway: 0 |

wybraé tryb neutralny lub o Treadmil  Live Dual Belt: Left: 0.5 mis Right: 0.5 m/s hd|

wigczony. Obydwa stany beda Vol

wys$wietlone na zo6tto, aby byto o 2>

jasne, ze s3 to dwie dostepne '

opcje, ale zadna z nich nie jest

aktywna. ! 1 1

R T R I
bllm| e 0%

3. Ponownie wigcz ruchy biezni: B D Flow Runfime Console _ o x
jesli bieznia zostanie wtaczona, View Hardware e p—
w ciggu 4 sekund osiggnie
zadane pozycje wiaczenia (jak - —
przy reakcji zawieszenia). Vv vout - T —— =
DZiQki temu deZie mozliwe o Treadmill  Live Dual Belt: Left: 0.5 m/s Right: 0.5 m/s -l
kontynuowanie treningu bez P _
zaktocen. Pacjenta nalezy Next >>
poinformowac przed
rozpqczqciem éwicz,eﬁ. (r.1p.. A
,Zamierzam wiaczy¢ bieznie,
prosze mie¢ Swiadomos$¢ ruchu || Engaged
pochylenia i/lub kotysania.”) e S
LUB >|m| | of %

4. Ustaw Dbieznie W  pozycji | | 7 o-FlowRuntime console - 0 x
neutralnej: jesli zostanie | | view Hardware EUUHZ(SUszewer)‘
wybrana pozycja neutralna,
bieznia przejdzie do stanu
neutralnego w ciggu 4 sekund. - Defa"'t‘

Umozliwi  to  operatorowi | | ¥ Vet L Pitch: 0 Yau: - Sway: 0 hd
i , . o Treadmill  Live Dual Belt- Left: 0.5 m/s Right: 0.5 m/s -

bezpieczny powro6t do potozenia —

neutralnego w celu usuniecia || """ —

pacjenta z systemu, jesli bedzie

to potrzebne. Pacjenta nalezy

poinformowaé przed

rozpoczeciem ¢wiczen  (np. , ,

steraz  ustawie bieznie w s || Neutral H Engaged

pq}ozenlu r}eutralnym, prosze

miec Swiadomos¢ ruchu

pochylenia i/lub kotysania.”) b m| | O] %
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8.2.9 Korzystanie z podpor (dotyczy tylko funkcji pochylania i kotysania)

Podpory systemu GRAIL/M-Gait zostaty zaprojektowane tak, aby zapewni¢ doktadne pomiary platformy
tensometrycznej, przy jednoczesnym uniemozliwieniu ruchéw pochylenia i kotysania. Poniewaz
platforma jest zaprojektowana do wykonywania ruchdéw pochylania i kotysania, niewielki luz na
platformie moze powodowac zakidcenia w danych platformy tensometrycznej. Dlatego opracowano
podpory, ktére usztywniajg platforme i wytgczajg silniki pochylenia i kotysania.

Uwaga: ze wzgled6w bezpieczenstwa podpory moga by¢ uzywane wytacznie w systemach zawierajgcych
zintegrowane czujniki podpo6r i z zainstalowanym oprogramowaniem D-Flow w wersji 3.16.3 lub
nowszej. D-Flow wykrywa, czy podpory sg umieszczone i wyswietla powiadomienie dotyczace
bezpieczenstwa, jesli tak jest.

W kolejnych akapitach opisano sposéb zaktadania i zdejmowania podpdr oraz sposéb dziatania
czujnikéw.

Procedura umieszczania podpor \

Dziatanie [lustracja

1. Pod platformg dwa czujniki
wykrywaja, czy zostata
umieszczona podpora. Znajduja
sie one w prawym tylnym i
lewym przednim narozniku
biezni.

Informacje poufne firmy
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2. WezZ jedna podpore i umies¢ ja
pod platforma.

Belka pod platformg dobrze wpasowuje
sie w przestrzen podpory w ksztatcie
litery U. Pamietaj, aby przesung¢ podpore
jak najdalej po belce.

Na ilustracji po prawej stronie dioda LED
czujnika nadal sie $wieci, co oznacza, ze
podpora nie zostata jeszcze prawidtowo
umieszczona pod platforma.

3. Po umieszczeniu podpory na
belce wyreguluj dtugosc
podpory. Obré¢ kétko podpory w
taki sposob, aby podpora zostata
zamocowana pomiedzy belka a
podtoga.

Nie nalezy jednak obraca¢ kétkiem do
nadmiernego docisniecia, aby unikna¢
nacisku podpory na czujniki ptytki
dociskowej i powodowania innego
rodzaju hatasu.

Upewnij sie, ze podpora jest umieszczona
réwnomiernie i stabilnie na podtozu,
prosto i pionowo.
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4. Powtoérz te samg procedure dla
lewego przedniego naroznika.

Wykrywanie podpor
0 umieszczeniu podpér decyduja dwa czujniki znajdujace sie pod platforma.

Dioda LED na czujniku zgasnie po umieszczeniu podpory, co sygnalizuje, Ze sitowniki pochylenia i
kotysania sg wytaczone.

D-Flow informuje operatora na kilka sposobéw. Gdy tylko aplikacja korzystajaca z modutu V-Gait zostanie
otwarta lub gdy zostanie utworzony modut V-Gait:
= wprawym gérnym rogu wyswietla sie komunikat [Wykryto podpory] ([Support legs detected]),
= suwaki pochylenia i kotysania modutu V-Gait sg wytaczone (wyszarzone) oraz
= konsola wykonawcza pokazuje czerwone pole dla wszystkich trybéw V-Gait, co oznacza, ze V-Gait
nie dziata juz dla pochylania i kotysania.

Uwaga! Sterownik V5 nalezy skonfigurowa¢ w narzedziu konfiguracyjnym D-Flow przed jego

uruchomieniem. Z tego sterownika korzystaja dwa urzadzenia: , Treadmill V5” i ,V-Gait V5”. Wybierz
sterownik V-Gait V5.

Informacje poufne firmy
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Usun podpory

Po zdjeciu podpér diody LED na czujnikach zapalaja sie ponownie. Po usunieciu ostatniej podpory status
systemu M-Gait lub GRAIL wys$wietla tekst [wymagany powrdt do pozycji wyjsciowej] ([homing
required]). Dziatanie ruchéw pochylenia i kotysania jest wytaczone do czasu powrotu urzadzenia do
pozycji wyjsciowe;j.

Wiacz ruchy pochylenia i kolysania ‘

Dzialanie Ilustracja

1. Skré¢ nieco dtugo$¢ podpor i usun je.
Diody LED czujnika powinny ponownie sie
zaswiecié.

2. SprawdZ konsole wykonawcza (Runtime
Console, RC) w oprogramowaniu.
Zaktadka sprzetu powinna wyswietlaé
status  VGait: [Urzadzenie wymaga
powrotu do pozycji wyjsSciowej] [(Device
needs homing)].

3. Nacis$nij przycisk [Pozycja wyjSciowa]
([Home]). Platforma powinna wréci¢ do
pozycji wyjsciowej i zakonczy¢ w pozycji
neutralnej.

nen

Home MNeutral Engaged

4. Status na karcie [Sprzet] ([Hardware])
powinien zmieni¢ sie na [Na zywo]

([Live])

5. Gdy platforma znajduje sie w potozeniu
neutralnym, sitowniki pochylenia i | [EEERIEEIE
kotysania s3 gotowe do uzycia. Aby
wiaczy¢ funkcje pochylania i kotysania,
naci$nij [Wtaczony] ([Engaged]); sitownik Home | Neutral ‘ | Engaged
pochylenia i kotysania stanie sie ponownie
aktywny.

Informacje poufne firmy
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8.2.10 Tworzenie wtasnej aplikacji GAIT w D-Flow

Konfigurowanie D-Flow do rejestrowania danych chodu

W celu rejestracji danych chodu w D-Flow nalezy skorzystac z funkcjonalnosci Gait modutu MoCap.
Funkcjonalnosci Gait mozna znalez¢ w zaktadce Gait w module MoCap; w zaktadce tej znajduja sie
wszystkie ustawienia zwigzane z systemem GRAIL/M-Gait. Aby modut MoCap mdgt by¢ uzywany z Gait,
nalezy skonfigurowa¢ odpowiednie ustawienia.

Dzialanie Ilustracja

1. Uruchom D-Flow.

2. Przeciggnij modut MoCap do edytora D-
Flow.

3. Upewnij sie, ze Nexus jest w trybie [Na
zywo] ([Live]).

4. Ustaw zrédto dla modutu MoCap na [Na | —Motion capture source

Zywo] ([Live])- Source | Live ¥ | [ Wait for new frame

5. Aby méc otrzymywaé dane z | Display| Markers| File| Analog| HBM | vMB| Gait| Out|
oznakowanych znacznikéw:

Mod -
Ustaw [Tryb] ([Mode]) modutu MoCap jako e|Labeled |
[Oznakowane] ([Labeled]). Ustaw liczbe Number of markers [¢2] [0 | 100[#]
znacznikow na 26, aby otrzymywac dane dla Number of segments [0 ol s

wszystkich znacznikéw dla konczyny dolnej i
tutowia. Po nawiazaniu potaczenia z systemem
Nexus lista znacznikéw zostanie automatycznie
zapeiniona.

6. Sprawdz okno DRS, aby zobaczy¢, czy sity
sa widoczne i wy$wietlane we wiasciwym
miejscu.

Uwaga: wiacz opcje [Pokaz sity] ([Show forces])
na karcie [Wyswietl] ([Display]), aby wyswietli¢
wektory sit.

7. Przejdz do zaktadki HBM i wigcz HBM. Przetwarzanie przez Gait opiera sie na modelu
ciata ludzkiego (Human Body Model, HBM).
Dlatego HBM powinien by¢ aktywny.

Informacje poufne firmy
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8. Wypelnij ustawienia uczestnika. Te ustawienia stuza do generowania modelu
e PleCuczestnika specyficznego dla uczestnika.
e Masa ciata uczestnika (lub zaznacz pole ¥ Enable HBM
[Bezposrednie pobieranie masy ciata] | —Subject settings
([leectl'y retrieve Welght]) w opcji Gender [None =] Weight [kg] [0
[Kalibruj uczestnika] ([Calibrate _
Subject])) Left knee width [m] |0.05 Right knee width [m] |[0.05
Left ankle width [m] |0.02 Right ankle width [m] [0.02
Marker diam. [m)] U.Uﬁl Filter freq. [Hz] |6
W Directly retrieve weight on ‘Calibrate Subject’
9. Ustaw zadane ustawienia wyswietlania. Pamietaj, Ze odznaczenie pola [Pokaz HBM]

([Show HBM]) poprawi predkos$¢ przetwarzania
D-Flow.

10. Na karcie [Chdd] (Gait):
Zaznacz [Wtacz przetwarzanie chodu] ([Enable
Gait Processing]).
Zaznacz opcje [Wigcz przechwytywanie wideo]
([Enable Video Capture]), jesli maja by¢
gromadzone takze dane wideo.

Nalezy zaznaczy¢ opcje [Wtacz przetwarzanie
chodu] ([Enable Gait Processing]) w celu
przetwarzania parametréw przestrzenno-
czasowych, kinematycznych i kinetycznych.
Zaznaczenie opcji [Wiacz przechwytywanie
wideo] ([Enable Video Capture]) umozliwia
nagrywanie danych wideo w potaczeniu z
parametrami chodu.

Uwaga: po zaznaczeniu pola wyboru [Wiacz
przechwytywanie wideo] ([Enable Video
Capture]) D-Flow rozpocznie tgczenie sie z
serwerem wideo. Komputer serwera wideo
wyswietli szare okna; wskazujac, ze kamery
czekaja na rozpoczecie przechwytywania.

11.

Wprowadz nazwe pliku (plik .mox) w polu
wejsciowym sekcji [Ustawienia eksportu]
([Export settings]).

Plik .mox jest uzywany do analizy offline w
narzedziu Gait Off-line Analysis Tool.

[saDATAZEV =+ max]

¥ Append digits to filename to make it unique

— Export settings ‘

12.

Zaznacz pole wyboru [Normalizuj wedtug
wagi] ([Normalize by weight]).

— Qutput settings
[ Qutput gait channels
W Mormalize by weight (Nm/fkg)

13.

Opcjonalnie przejdz do zaktadki [Plik]
([File]) i wprowadz nazwe pliku w sekcji
[Rejestracja] ([Recording]), aby
zarejestrowac surowe dane.

—Recording
[3DATA%Trial1 o] =
File forrnat|Tab Separated Values () ﬂ

™ Write only channels selected as output
WARNING: only selected channels wil be read on playback

Informacje poufne firmy
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Konfigurowanie D-Flow do chodzenia na biezni
Po skonfigurowaniu modutu MoCap do rejestrowania danych chodu nalezy doda¢ modut [Bieznia]
([Treadmill]), aby méc korzystac z aplikacji do rejestrowania chodu. Bieznia moze pracowa¢ w dwéch
réznych trybach. Wybierz tryb, ktérego chcesz uzy¢ i wykonaj odpowiednie kroki, aby prawidtowo
skonfigurowa¢ modut biezni.
[Stata predkos¢] ([Fixed speed]): predkos¢ biezni jest ustawiana i zmieniana przez operatora.
[Samodzielne tempo] ([Self-paced]): uczestnik okresla witasna predkos¢ chodzenia, co pozwala na
bardziej realistyczny chéd w bezpiecznym Srodowisku. Sposéb konfiguracji chodzenia w
samodzielnym tempie opisano w 8.2.11. Przed uzyciem trybu samodzielnego tempa zapoznaj sie z

Dodatek III -

Samodzielne tempo lub z Podrecznikiem referencyjnym D-Flow, aby zaznajomic sie

z funkcjonalno$cia samodzielnego tempa i wptywem mozliwych zdarzen na predkos¢ biezni.

Wykonaj ponizsze czynno$ci, aby skonfigurowa¢ modut biezni do chodzenia ze statg predkoscia.

Dzialanie

1.

Utworz modut [Bieznia] ([Treadmill]) i otworz

interfejs uzytkownika.

‘ Ilustracja ‘

2. Zaznacz pole wyboru [Potacz predkosci paséw] ([Link —D"a”’e'“ﬂfﬁ'mu‘ - &
. . SR TP Left [m/s] [1 E HES
belt speeds]) i ustaw zadang predko$¢ biezni. i r ol
W Link belt speeds
3. Upewnij sie, ze [Maks. predkos¢ [m/s]] ([Max speed
[m/s]])i[,Maks. przyspieszanie / zwalnianie [m/s2]”]
([Max acc / dec [m/s2]]) sa odpowiednie dla
uczestnika.
4. Gdy uczestnik bedzie juz gotowy, naci$nij przycisk

odtwarzania w module [Bieznia] ([Treadmill]) lub na
konsoli wykonawczej, aby uruchomi¢ bieznie.

Rejestrowanie danych chodu
Po prawidtowym skonfigurowaniu modutu MoCap i modutu biezni i przygotowaniu uczestnika mozna
rejestrowac dane dotyczace chodu.

Dzialanie

1.

Przejdz do zaktadki HBM modutu MoCap.

Ilustracja ‘

Disp\ay| Marker3| Ana\og| File| HBM| Ga\t| Out|

¥ Enable Gait Processing

2. Ustaw uczestnika w pozycji T i nacis$nij przycisk
[Kalibruj uczestnika] ([Calibrate Subject]). Pojawia sie | Calibrate Subject |
komunikat zwrotny, Ze informacje o kalibracji zostaty
zapisane w pliku.

3' Przejdi dO Zak{adki [Chéd] ([Galt]) modu{u Mocap' Disp\ay| Marker5| Ana\og| Fi|e| HBM| Ga\t| Out|

¥ Enable Gait Processing

Informacje poufne firmy
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P . . — Captur
4. Aby rozpoczat re]estrac.],e; ('i.anych do'tyczqcych chodu}

danych wideo, naci$nij przycisk [Rozpocznij
przechwytywanie] ([Start Capture]).

| Press "Start Capture” to start recording.

5. Uwaga: jesli wilgczone jest rejestrowanie wideo,
serwer wideo bedzie teraz wysSwietlat podglad
obrazéw z kamer wideo.

6. Jesli modut MoCap jest skonfigurowany do
rejestrowania réwniez surowych danych MoCap, . .
naci$nij czerwony przycisk nagrywania na dole
modutu, aby rozpoczac¢ rejestrowanie.

7. Aby zatrzymac rejestrowanie danych dotyczacych
chodu i danych wideo, naci$nij przycisk [Zatrzymaj
przechwytywanie] ([Stop Capture]) na karcie [Chéd]
([Gait]). Pliki wideo zostang automatycznie
skopiowane do tej samej lokalizacji, co plik .mox.

8. Aby zatrzymac rejestracje surowych danych MoCap,
nacis$nij czarny przycisk zatrzymania na dole modutu.

8.2.11 Tworzenie wlasnej aplikacji z samodzielnym tempem w D-Flow
Wykonaj ponizsze czynno$ci, aby skonfigurowa¢ modut biezni do chodzenia w trybie samodzielnego
tempa.

Dzialanie ‘ Ilustracja ‘

1. Utworz modut [Bieznia] ([Treadmill]),
[Przechwytywanie ruchu] ([Mocap]) i [WyrazZenie]
([Expression]) i otworz interfejs uzytkownika
modutéw.

2. W module MoCap w przypadku korzystania z danych
nieoznakowanych nalezy ustawi¢ liczbe znacznikéw
na 4. Jesli uzywane sg oznakowane znaczniki, okresl,
ktore etykiety zostang uzyte do okreslenia CoM (na
przyktad 4 markery miednicy).

3. Przejdzdo zaktadki [Wyjscie] ([Out]) w module Mocap
iwybierz kanaty wyjsciowe dla aplikacji. W przypadku
chodzenia we samodzielnym tempie wazna jest
pozycja Z znacznikéw.

4. W przypadku znacznikéw nieoznakowanych, sg to
pozycje wyjSciowe znacznikéw zidentyfikowane jako:
marker1PosZ, marker2PosZ, marker3PosZ i
marker4PosZ.

5. Utwérz modul [Wyrazenie] ([Expression]), otworz
interfejs uzytkownika i podaj ré6wnanie, aby usredni¢
dane wej$ciowe modutu wyrazen. Utworz potaczenie
z wyjscia modutu Mocap do wejscia modutu
[Wyrazenie] ([Expression]).

Informacje poufne firmy
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6. Po u$rednieniu utwérz potaczenie pomiedzy
modutem [Wyrazenie] ([Expression]) a kanatem
wejsciowym  SelfPaced.PosZ modutu [Bieznia]
([Treadmill]).

7. Okre$l, czy bieznia powinna sie automatycznie | - Seifpaced seftings
. o /1 . Sensitivity [1 [0 [ 2|
zatrzymac, gdy uczestnik sie zatrzyma. Jesli to pole nie
jest zaznaczone, uczestnik moze po Activate selfpaced mode _ |

zatrzymaniu/pauzie kontynuowac marsz we wiasnym | [ Automatically stop seff-paced when patient staps
W Use new algorithm

tempie. = )
L, Use subject’s current position as zero position on
Zaznacz pole, aby uzy¢ nowego algorytmu. calibrate
Okresl, czy biezaca pozycja uczestnika powinna zosta¢ uzyta E E @
jako pozycja zerowa podczas kalibracji. Jesli to pole nie jest

zaznaczone, domys$lna poczatkowa pozycja zerowa zostanie
przyjeta jako pozycja zerowa.

8. Nalezy =zapozna¢ sie z czeScia Dodatek III -
Samodzielne tempo aby uzyska¢ wiecej informacji na
temat tych ustawien.

9. Wilacz opcje [Potacz predkosci paséw] ([Link belt | —Dualbeittarget speed
speeds]). Left [mis] [T [« o _ 2[#]
Right [m/s] [1 [«]o Bl 2]

W Link belt speeds

10. Okresl, czy uczestnik powinien rozpocza¢ w trybie
samodzielnym (tj. zainicjowaé marsz), czy tez tryb
samodzielny powinien by¢ aktywowany, gdy
uczestnik idzie ze statg predkoscia.

Rozpoczynajgc w trybie samodzielnego tempa: ustaw
predko$¢ biezni na zero.
Rozpoczynajac w trybie statej predkosci: ustaw zgdang

predko$¢ biezni.
11. Gdy uczestnik bedzie juz gotowy, naci$nij przycisk | -Selfpaced setings
odtwarzania w module [Bieznia] ([Treadmill]) lub na Sensitvity[t [ «]o _ HE
konsoli wykonawczej, aby uruchomic¢ bieznie. | Activate selfpaced mode |

Naste;pnie naciénij przycisk [AktyWu] tryb ™ Automatically stop self-paced when patient stops
samodzielnego tempa] [(Activate self-paced mode)] w | ' Use new algarithm

. .. . . , I Use subject’s current position as zero position on
interfejsie uzytkownika, aby skorzysta¢ z trybu calibrate

samodzielnego tempa. E E @

Informacje poufne firmy
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8.2.12 Tworzenie plikéw *.frontend za pomocg narzedzia Smash

Wprowadzenie

Uzytkownicy chcacy uzywaé wtasnych aplikacji D-Flow w oprogramowaniu Frontend musza najpierw

stworzy¢ dedykowany plik dla Frontend.

W tym dokumencie opisano sposob tworzenia plikow *.frontend z aplikacji zaprojektowanych w D-Flow

za pomocg tzw. narzedzia Smash.

Wymagania

e Modut [Raport] ([Report]). Modut [Raport] ([Report]) jest dostepny w D-Flow, jesli posiadasz

licencje na oprogramowanie Frontend.

e Narzedzia Frontend Tools; sa one zawarte w instalatorze. Upewnij sie, Ze zainstalowano najnowsza

wersje narzedzi Frontend Tools.

Tworzenie pakietu w D-Flow ‘

Dzialanie

Ilustracja

1. Otwoérz D-Flow.

2. Otwérz aplikacje, ktérej chcesz uzywaé w
oprogramowaniu Frontend w D-Flow.

3. Przewin w dét do modutéw w Kkolorze
brazowym i utwérz modut [Raport] ([Report])
w edytorze D-Flow.

4. Kliknij dwukrotnie interfejs uzytkownika
modutu [Raport] ([Report]).

5. Kliknij [Utwérz] [(Create)] i utwo6rz dowolna
liczbe zmiennych wynikowych w czeSci
[Zmienne raportu] ([Report variables]).

Uwaga: zmiana nazw zmiennych wynikowych po
utworzeniu pliku *.frontend nie jest tatwa i moze
stwarzac ryzyko btedéw. Dlatego na tym etapie
upewnij sie, ze wszystkie pozadane zmienne wynikowe
s3 jasno okreslone.

— Report vari
Step Width
Step Length

—Variable settings

1 Report o= |

Name [<Unnamed=]

6. Polaczmodut [Raport] ([Report]) z pozgdanymi
zmiennymi wynikowymi wygenerowanymi
przez aplikacje.

Connection Editor

Valuator

Report

Step Width

Step Width

Step Length

Step Length

Parameter 3 @

® =Unnamed>

Parameter 4 @

Parameter 5 @

Parameter & @

7. Modut [Raport] ([Report]) stuzy do
przechowywania wynikéw. Dlatego na koncu
aplikacji ustaw mapowanie zdarzen modutu
[Raport] ([Report]) na [Zachowaj] [(Store)].

W tym przyktadzie zdarzenie [Zatrzymaj aplikacje]
([Stop application]) jest przekazywane na zewnatrz na
koncu aplikacji.

w Actions

Play
Stop

Reset

Calibrate

Action

Stop application Sileli]=xg

= Inputs

Informacje poufne firmy
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8. Otwérz okno [Dokumentacja aplikacji]
([Application =~ Documentation]) (F4)
wprowadz UUID.

UUID jest uzywany przez Frontend do przechowywania
aplikacji w bazie danych. Jako UUID mozna uzy¢
dowolnego tekstu, pod warunkiem, Ze jest to unikalna
nazwa w obrebie oprogramowania Frontend. Zalecamy
uzycie czegos$ takiego jak ,<Nazwa projektu> - <Nazwa
aplikacji>" jako UUID.

# ' Documentation

P

Overview | Operator msuucuons| Change Logl

UUID [MMGait_Analysis- Balloon animals

Authors |

Orgarnization ||

9. Zapisz aplikacje pod znaczacg nazwa. Przejdz
do [Plik | Zapisz aplikacje] ([File | Save
Application]).

Edit View Scene Hardwi

I New Application
Open

Ctr+0

Add Application...

Save Application
Save Application As... Shift+Ctr+S

Import Package_ .
Save Package...

Recent

3

Exit

Alt+X

10. Utworz pakiet aplikacji. Przejdz do [Plik | Zapisz
pakiet] ([File | Save Package]).
W folderze Caren Resources/Packages tworzony jest
plik *.cpk o tej samej nazwie co aplikacja.

Edit View Scene Hardw:

!New Application
Open Application...

Ctr+0

Add Application...

Save Application

Save Application As__

Ctrl+S
Shift+Ctri+S

Import Package...

Recent Applications

v

Exit

Alt+X |

Tworzenie plikéw Frontend

Frontend rozréznia oceny i trening. Mozliwe jest, aby oprogramowanie decydowato o poziomie trudnosci
treningu na podstawie wyniku oceny. Jesli chcesz skorzystac z tej funkcji, pamietaj o utworzeniu najpierw
plikéw Frontend dla oceny. Dzieki temu bedzie mozna przypisac ocene do treningu. Mozliwe jest rowniez

nieuzywanie tej potaczonej funkcji oceny i treningu.

Dzialanie

1. Otwoérznarzedzie Smash: przejdz do Start|
Wszystkie programy| D-Flow 3.xx.x | D-
Flow Tools | 3.xx.x Smash Tool.

Ilustracja

2. Zataduj pakiet D-Flow utworzony w
poprzednich krokach.

3. Wpybierz przycisk [Informacje ogolne]
([General Info]).

UUID jest ustawiany automatycznie.

Wpisz petng nazwe i skrécona nazwe w polach
[Nazwa aplikacji] [(Application name)] i
[Skrécona nazwa aplikacji] [(Application
Shortname)].

Skrécona nazwa jest uzywana dla kafelka wyboru
aplikacji. Dlatego nazwa ta ma ograniczona
dtugos¢.

uuID:

Application Name:

Application Shortname:

Add Resource

MMGait_Analysis - Balloon Animals
Gait analysis - Balloon animals

GA - Balloon animals

Informacje poufne firmy
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W polu [Opis] ([Description]) wprowadz
og6lne informacje na temat aplikacji:
wszystkie informacje dotyczace celu
klinicznego, docelowej populacji,
powiagzanej literatury, zastrzezen itp.

Description: <html>

<p style="font-size: 12pt;™>

<font color="black™> <b > <u>Goal <ju></b=<br>

This application is used to collect gait data to create
a gait report with the Gait Offiine Analysis Tool, The
scene has a child friendly and happy setting. It can also
be used with adults.

<fp>
<n stvle="font-size: 17nt:">

Preview

| »

Wprowadz instrukcje dotyczace
korzystania z aplikacji w sekcji [Instrukcje
operatora] ([Operator instructions]).
Moga to by¢ przygotowania (np.
umieszczenie znacznikow),
przekazywanie instrukcji uczestnikowi,
etapy uruchamiania aplikacji, odniesienia
do ustawien aplikacji itp.

Ten tekst oraz tekst opisu mozna sformatowac
przy uzyciu kodu HTML obstugiwanego przez QT
(http://qt-project.org/doc/qt-4.8 /richtext-html-
subset.html). Jesli uzywasz obrazéw do ulepszenia
opisu lub instrukcji, musisz dodac je jako zasdb,
korzystajac z przycisku [Dodaj zaséb] ([Add
Resource]).

Operator instructions:

>

<p

<font color="black™> «font color ="black"> <font
size="5"><b><u>Preparations<fu></b>
<fp>
<p>
<font size="5">
Prenare the natient

Preview

6.

Uzyj przycisku [, umozliwiajgcego
wybranie zrzutu ekranu dla kafelka
wyboru aplikacji oraz obrazu
wzbogacajacego opis na stronie opisu.

Saeenshot: el

7.

Wybierz przycisk [Informacje dotyczace
typu] ([Type info]).

[Typ] ([Type]): wybierz typ aplikacji: [Ocena]
[(Assessment)] lub [Trening] ([Training])

[Kategoria] ([Category]): dodaj kategorie.
Daj nam zna¢, jeSli masz jakie$
rekomendacje dotyczace dodatkowych
kategorii.

Al ategories Chosen categories

Category:

[Oceny] ([Assessment]): opcjonalnie
wybierz oceneg, jesli wybranym typem jest
trening. Upewnij sie, Ze ocena zostata juz
utworzona. Otworz Frontend, jesli ocena
nie jest widoczna na liscie.

Assessment t: 6 Minute walk test - Functional Reach
AROH

10. Wybierz przycisk [Informacje o poziomie]

([Level info]).

Mozliwe jest utworzenie réznych poziomdéw dla
aplikaciji. Jesli nie zostanie utworzony zaden

Mew level name: Add Level

Informacje poufne firmy
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poziom, w aplikacji zostanie uzyty domyslny
poziom normalny.

Nowa nazwa poziomu (dotyczy tylko aplikacji
treningowych): utworz wiele pozioméw (np.
Latwy, Sredni, Trudny) z ustawionymi zakresami
parametréw. Poziomy te wymagajq progowej
punktacji, przy ktorej zostang odblokowane. Ta
progowa punktacja opiera sie na gtbwnym
wyniku z potgczonej oceny.

11. [Progowa punktacja] ([Premise score]):
wprowadZ wynik oceny dla
odpowiedniego poziomu, ktéry musi
zostac osiggniety przez uczestnika.

Wynik oceny opiera sie na gtéwnej zmiennej
wynikowej oceny. Aby dowiedziec sie, jak ustawi¢
gtéwna zmienng wynikowa, zobacz krok 13.
Uwaga: ta opcja dotyczy tylko aplikacji
treningowych.

Level name:

Premise score:

12. [Parametry]| ([Parameters]): wybierz
parametry konsoli wykonawczej, ktére
nalezy dostosowa¢ w zalezno$ci od
poziomu treningu. Ta opcja dotyczy tylko
aplikacji treningowych.

Parameters: Default. AP Scaling
Default. ML Scaling

13. [Zmienne wyj$ciowe] ([Output
variables]): pokazuje nazwy wynikéw.

[Gtéwna zmienna] ([Main variable]): Uzyj pola
wyboru [Gléwna zmienna] ([Main variable]), aby
wybrac gtéwna zmienng wynikowa. W przypadku
ocen ta gtéwna zmienna zostanie wykorzystana
do sprawdzenia progowej punktacji w przypadku
powiagzanych aplikacji treningowych.
[Wyswietl jako czas] ([Display as Time]): wybierz
zmienna [Wyswietl jako czas] ([Display as Time]),
aby ustawi¢ zmienng wynikowg jako czas.
[Liczba miejsc dziesietnych] ([Nr of decimals]):
aby ustawic¢ liczbe miejsc po przecinku dla
wynikow.

Selected level:

Default value:

Output varables: | 1210eCs on the Right Si
h

nnnnn

14. Kliknij [Zapisz] ([Save]), aby utworzy¢ plik
* frontend.

Save

15. [Zapisz] ([Save]) otwiera okno dialogowe.
Wybierz  folder  Frontend (Caren
Resources/Frontend). Nacis$nij [Zapisz]
([Save]); spowoduje to utworzenie folderu
Frontend z nazwa aplikacji i plikami.

16. Opcjonalnie utwoérz plik jezykowy po
utworzeniu plikow Frontend.
Gdy pole wyboru jest zaznaczone, przycisk
[Zapisz] ([Save]) zachowuje przettumaczony opis

[[] Make language fle |en =

Save

Informacje poufne firmy
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aplikacji i instrukcje operatora w oddzielnym
pliku .flang.

Uwaga: ten plik .flang powinien by¢
przechowywany w tym samym folderze, co plik
frontend.

8.2.13 Korzystanie z trybu wysokiej wydajnosci

Oprocz operacji opisanych w sekcji 8.1, mozliwe jest rdwniez korzystanie z systemu GRAIL/M-Gait w
trybie wysokiej wydajnosci, jesli zakupiony zostat tryb wysokiej wydajnosci. Nalezy pamietac, ze przed
uzyciem systemu GRAIL/M-Gait w trybie wysokiej wydajno$ci nalezy podpisa¢ oswiadczenie o

Zrzeczeniu.

Tryb wysokiego przyspieszenia

klinicznych.

Tryb wysokiego przyspieszenia pozwala na zastosowanie przyspieszen do 15m/s2. Nalezy pamieta¢,
Ze jest to niezwykle duze przyspieszenie, ktérego nie wolno stosowac u pacjentéw podczas sesji

Dzialanie Ilustracja

1. Wiacz tryb wysokiej

Aby wiaczy¢ tryb wysokiej

wydajnosci I D-Flow 3

wydajnosci, przejdz do menu File Edit View Scene Help

[Sprzet] ([Hardware)], a

nastepnie kliknij [Przetacz tryb m panres Toggle Lights

wysokiej wydajnosci] ([Toggle
High-Performance Mode]).

Clear Suspension State
Toggle High-Performance Mode

s ROOT

# CAREN OBJECTS

Image Generators
Shutdown VideoServer
Projectors
EMG Settings

Wpisz hasto, ktére otrzymates
podczas szkolenia. Jesli
zapomniates$ hasta, wyslij e-mail
na adres support@dih.com, aby
poprosic¢ o hasto.

Please enter password for High-Performance mode.

OK -

Cancel |

Po wprowadzeniu hasta
zobaczysz, ze tryb wysokiej
wydajnosci jest wigczony.

‘.W.QQQHZ (60Hz viewer)

= O x

Informacje poufne firmy
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4. Zmiana przyspieszenia
Domys$lne przyspieszenie
paséw biezni wynosi 0,2 m/s2.
Mozna je teraz zmieni¢ na
maksymalnie 15 m/s2.

Z menu [Widok] ([View])
otwoérz modut [Bieznia]
([Treadmill]) (lub uzyj skrétu
klawiszowego Ctrl + Shift + T)
lub otwérz modut poprzez
podwdjne klikniecie na nim w
edytorze D-Flow.

5 W module [Bieznia]
([Treadmill]) zmodyfikuj
maksymalne przyspieszenie
([Maks.
przyspieszanie/zwalnianie
[m/s2]] [(Max acc / dec
[m/s2])]) wedlug potrzeb.
Upewnij sie, ze maksymalne
przyspieszenie jest
odpowiednie dla uczestnika.
Zamknij modut [Bieznia]
([Treadmill]).

X Treadmill — X
Single belt target speed
Speed [m/s] |0 ﬂJ 5 ﬂ
—Dual belt target speed
Left [m/s] [0 =] s
Right [m/s] [0 =] HE
I™ Link belt speeds
—Output settings
W Output target speed instead of measured speed
—Speed and accel limits
Max speed [m/s] [5.0 [«]o =]
Max neg speed [m/s] [0 [«] = [=]
Max acc / dec [m/s7 02 [«] | 15|L||
Terrain settings
Pitch [%] [0 BN 25 %]
— Self paced settings
Sensitivity [1.0 [«]o | 2=
Activate self-paced mode |
W Automatically stop self-paced when patient stops
™ Use new algorithm
W Use subject's current position as zero position on
calibrate
Left = 0.00 mis, right = 0.00 mis

Wybierajac przyspieszenie powyzej warto$ci domyslnej wynoszacej 0,2 m/s?, nalezy upewni¢
sie, ze uczestnik jest w stanie i$¢ bezpiecznie i wygodnie przy wiekszym przyspieszeniu. Jest
to szczegOlnie wazne, gdy przyspieszenie zbliza sie do 15 m/s2. Nalezy zawsze uzywac

uprzezy, ktéra powinna by¢ odpowiednio wyregulowana.

Informacje poufne firmy
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Tryb biegu wstecznego

Tryb biegu wstecznego umozliwia korzystanie z biezni z predkoscia ruchu do tytu do 3 m/s.

Dziatanie

Ilustracja

1.

Wiacz tryb wysokiej wydajnos$ci
Wykonaj kroki 1 i 2 powyzej, aby wtaczy¢ tryb
wysokiej wydajnosci.

Zmiana maksymalnej predkosci ruchu do
tylu

Domys$lna predkos$¢ wynosi od 0 do 5 m/s.
Mozna jg teraz zmieni¢ na wartos¢ od -3 do 5
m/s.

Z menu [Widok] ([View]) otwérz modut
[Bieznia] ([Treadmill]) (lub uzyj skrétu
klawiszowego Ctrl + Shift + T) lub otworz
modut poprzez podwojne klikniecie na nim w
edytorze D-Flow.

W module [Bieznia] ([Treadmill]) zmodyfikuj
wedtug potrzeb maksymalng predkos$¢ ujemnag
(Jmaksymalna predkos$¢ ujemna [m/s]] ([max
neg speed [m/s]])). Zamknij modut [Bieznia]
([Treadmill]).

I Treadmill — =
Single belt target speed
Speed [m/s] |0 - 5=

—Dual belt target sp

Left [m/s] |0 - 5 =

Right [m/s] |0 - 5 =
I™ Link belt speeds

—Qutput settings
W Qutput target speed instead of measured speed

—Speed and acceleration limits

Max speed [m/s] [5.0 * |0
Max neg speed [m/s] |0 E“—_|E
Max acc / dec [m/s?] 0.2 E“J ‘EE
Terrain settings
Pitch [%] [0 - e
— Self paced settings
Sensitivity [1.0 [«]o1 _ 23]

Activate self-paced mode

W Automatically stop self-paced when patient stops
™ Use new algorithm

W Use subject’s current position as zero position on
calibrate

||

Left = 0.00 m/s, right = 0.00 m/s

Korzystajac z trybu biegu wstecznego, upewnij sie, ze uczestnik jest Swiadomy, ze bieznia
bedzie poruszac sie do tytu, a nie do przodu. Nalezy zawsze uzywac uprzezy, ktéra powinna

by¢ odpowiednio wyregulowana.

Informacje poufne firmy
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8.3 Przemieszczanie, transport i instalacja urzadzenia

Transport produktu nie jest dozwolony.

Informacje poufne firmy
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9 Konserwacjai kontrola

9.1 Czyszczenie

Czy$¢ system tagodnym detergentem i/lub wilgotna szmatka, uzywajac bardzo matej ilo$ci wody. Zadbaj o
to, aby woda nie dostata sie w szczeline pomiedzy pasami.

Instrukcje dotyczace czyszczenia akcesoriow, np. uprzezy lub znacznikéw odblaskowych, mozna znalez¢ w
instrukcji obstugi odpowiedniego komponentu innego producenta, dostarczonej z systemem.

9.2 Kontrola

Dobrym pomystem jest wykonanie kilku podstawowych kontroli systemu przed jego wigczeniem.
Obejmuje to nastepujace czynnosci:
- Przeprowadz globalna kontrole wzrokowa pod katem uszkodzonych czesci, poluzowanych
potaczen lub przewodow.
- Sprawdz, czy w obszarze dziatania nie znajduja sie inne luzne przedmioty, ktére mogtyby
uniemozliwi¢ bezpieczne uzytkowanie.
- Sprawdz, czy linka bezpieczenstwa i uprzeze nie noszg sladéw uszkodzenia lub zuzycia.
- Sprawdz, czy powierzchnia biezni jest wolna od kurzu i brudu.

Nie wolno zmienia¢ niczego zwigzanego z co dotyczy konstrukcji, elektroniki, konfiguracji
oprogramowania lub innych czesci systemu bez pisemnej zgody firmy Motek Medical.

9.2.1 Coroczna konserwacja

Wymagane s3 coroczne przeglady konserwacyjne systemu GRAIL/M-Gait. Coroczna

konserwacja i wszelkie naprawy powinny by¢ przeprowadzane wytacznie przez osoby

upowaznione przez firme Motek Medical. Producent nie ponosi odpowiedzialno$ci za skutki

konserwacji lub napraw dokonanych przez osoby nieupowaznione. W przypadku zawarcia
umowy serwisowej personel firmy Motek Medical przeprowadza coroczng konserwacje. Doktadna data
przed kolejnym przegladem konserwacyjnym jest podana na urzadzeniu.

Ustuga obejmuje nastepujace elementy:
e Demontaz, kontrola i czyszczenie wszystkich elementéw sprzetu
Wykonywanie regularnej konserwacji
Walidacja platformy tensometrycznej
W razie potrzeby ponowna kalibracja predkosci pasa i platform tensometrycznych
W razie potrzeby przeprowadzanie drobnych wymian zapobiegawczych
Kontrola biezni
Aktualizacje oprogramowania i aktualizacje oprogramowania sprzetowego
Wymiana lampy projektora i w razie potrzeby ponowna kalibracja projekcji

Informacje poufne firmy
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9.3 Koniec okresu eksploatacji systemu GRAIL / M-Gait

9.3.1 Okres przestoju

Jezeli system nie jest uzywany przez dtuzszy okres (miesiac lub dtuzej), przed ponownym uzyciem
systemu nalezy wykona¢ wszystkie przeglady zgodnie z opisem w sekcji 9.2.

9.3.2 Demontaz, przechowywanie i transport

System zawiera elementy elektryczne i ptyny chemiczne, ktére nalezy zdemontowac i usung¢ zgodnie z
lokalnymi przepisami.

W sprawie demontazu, przechowywania i transportu systemu nalezy skontaktowac sie z firmg Motek
Medical.

9.3.3 Awaria i naprawa systemu

W przypadku awarii systemu zawsze natychmiast skontaktuj sie z dziatem wsparcia Motek Medical.
Nalezy pamieta¢, ze naprawy systemu moga by¢ wykonywane wytacznie przez wykwalifikowany
personel serwisowy Motek Medical.

Informacje poufne firmy
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10

Rozwigzywanie problemow

Ta sekcja pomoze Ci znaleZ¢ przyczyne probleméw z dziataniem systemu GRAIL/M-Gait, ktére moga
wystapic.
Jesli pojawi sie problem, rozwaz nastepujace kroki:

1.

2.
3.

4
5
6.
7.
8
9.
1

Jaka jest waga problemu: czy system nie dziata przez jakis czas, czy nie? Czy bezpieczenstwo
uczestnikéw lub innych zaangazowanych oséb jest zagrozone?

Jakie sa objawy problemu?

Czy w dzienniku znajduja sie jakie$ btedy lub inne powiadomienia odnoszace sie do problemu?
Dziennik D-Flow mozna znalez¢ na pasku menu w obszarze [Widok] ([View]), [Okno dziennika]
([Log Window]) lub naciskajac klawisz F11 na klawiaturze.

Czy problem mozna zlokalizowa¢ wykluczajac moduty krok po kroku?

Czy problem jest powtarzalny? Jakie sg kroki potrzebne do jego odtworzenia?

Czy problem nadal wystepuje po ponownym zatadowaniu aplikacji?

Czy problem wystepuje w innej wersji oprogramowania D-Flow?

Czy problem wystepuje w innych poréwnywalnych aplikacjach?

Czy problem wystepuje po ponownym uruchomieniu komputera?

0. Czy problem wystepuje po ponownym uruchomieniu catego systemu?

10.1 Kontakt z dzialem wsparcia (Motek Medical).

Jesli dokumenty dotyczace rozwigzywania problemdéw nie zapewniaja rozwigzania, zgto$ problem
lokalnemu dystrybutorowi, jesli ma to zastosowanie, lub dzialowi wsparcia Motek Medical (patrz rozdziat

12).

Przed skontaktowaniem sie z pomoca techniczna nalezy upewnic sie, Ze dostepne sa nastepujace
informacje. W ten sposéb problem zostanie rozwigzany szybko i sprawnie.

Opis problemu: co jest nie tak i co powinno sie wydarzy¢?

Numer wersji D-Flow

Pliki dziennika z D-Flow

Opis wszystkich krokow, ktore nalezy wykona¢, aby odtworzy¢ problem.

Lista wszystkich btedéw lub ostrzezen znalezionych w innym oprogramowaniu/systemach.

Informacje poufne firmy
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11 Specyfikacja techniczna i charakterystyka

dzialania

11.1 Technologia

Oprzyrzadowana bieznia

Stopnie swobody

Pochylenie

Kotysanie

Liczba pasow

Dtugos¢ powierzchni chodzenia
Szeroko$¢ powierzchni chodzenia
Predko$¢ biezni (do przodu)

Duza predkosc biezni (do przodu,
opcjonalnie)

Predkos$¢ biezni (do tytu, opcjonalnie)
Stopniowanie predkosci biezni
Przyspieszenie biezni

Liczba platform tensometrycznych
Typ platformy tensometrycznej
Nos$nos¢ Fx (na boki)

Nosnos¢ Fy (w pionie)

Nos$nosc¢ Fz (kierunek dziatania)

2 (pochylenie i kotysanie)*
*10°*

+5cm*

2

2000 mm

1000 mm (2x 500 mm)
5m/s (18 km/h)

7 m/s (25 km/h)*

-3m/s (-10 km/h)*

0,01 km/h

3 m/s2 (opcjonalnie do 15 m/s2**)
2

Fx, Fy, Fz, Mx, My, Mz

5000 N

5000 N

5000 N

*Tylko w modelach z funkcja pochylania i kotysania

**Tylko do wykorzystania w badaniach i po podpisaniu oswiadczenia o zrzeczeniu. Poza
przewidywanym zastosowaniem wyrobu medycznego.

Bezpieczenstwo

Aby zapewni¢ bezpieczng terapie zaréwno pacjentowi, jak i terapeucie, dostepne sg rézne srodki

bezpieczenstwa.

Dostep do systemu
Ochrona uczestnika przed upadkiem

Przyciski zatrzymania awaryjnego i
zawieszenia

Wymiary systemu

Schodki na kétkach
Porecze i uprzaz zabezpieczajace przed upadkiem
W szafie sterowniczej i na pulpicie operatora

Zalecane wymagane wymiary pomieszczenia umozliwiajace korzystanie z systemu M-Gait zaleza
gtownie od wybranej konfiguracji projekcji. GRAIL to standardowa konfiguracja z ekranem 180 stopni.
Ponizsze wymiary opisuja wymagania dotyczace pomieszczenia dla M-Gait i GRAIL. Ekran projekcyjny
wystepuje w dwéch opcjach: wysoko$¢ 2,9 m (9,5 stopy) lub wysoko$¢ 2,5 m (8,2 stopy)

Wymiary - GRAIL

Dtugos¢ min. - maks
Szeroko$¢ min. - maks
Wysoko$¢ min. - maks

6-7m (19,7 ft- 23 f)
5-6m (16,4 ft-19,7 ft)
3m-3,6m (9,8 ft-11,8 ft)

Informacje poufne firmy
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Wymiary ptaskiego ekranu M-Gait (ekran projekcyjny 4 m x 3 m (13,1 stopy x 9,8 stopy) (szerokos¢ x

wysokos())

Dtugos¢ min. - maks
Szeroko$¢ min. - maks
Wysoko$¢ min. - maks

Wymagania elektryczne - bieznia

5-7m (16,4 ft- 23 ft)
4-5m (13,1 ft- 16,4 ft)
3m-3,5m (9,8 ft-11,8 ft)

Moc

Napiecie
Natezenie pradu
Wtyczka zasilajaca

17 500 W
3-fazowe 400 Vac, 50/60 Hz
25 A (szczyt)

Podtaczona do transformatora 3-fazowego 400 V ~ 3
fazy + PE 50/60 Hz; 25 A.

Wymagania elektryczne - transformator 3-fazowy (konfiguracja zalezy od kraju instalacji)

Napiecie wejsciowe i prad (konfiguracja 1)
Napiecie wejsciowe i prad (konfiguracja 2)
Napiecie wejsciowe i prad (konfiguracja 3)
Napiecie wyj$ciowe i prad

Klasa ochrony

Wtyczka zasilajaca

Wymagania elektryczne - szafa serwerowa

208V ~ 3Ph + PE 50/60 Hz; 49 A
400V ~ 3Ph + PE50/60 Hz; 25 A
480V ~ 3Ph + PE50/60 Hz; 22 A
400V ~ 3Ph + PE50/60 Hz; 25 A
I

(Konfigurowalne, zgodne z przepisami krajowymi)
Wymagany wytacznik automatyczny typu D.

Wtyczka sieciowa musi by¢ uzyta do odtaczenia M-Gait
Base od sieci zasilajacej. NIE ustawiaj ELEKTRYCZNYCH
URZADZEN MEDYCZNYCH w sposéb utrudniajacy
obstuge urzadzenia odtaczajacego.

Przetacznik ON/OFF (wytacznik w szafie
transformatora) jest uwazany za urzadzenie
roztaczajace dla 208 Vi 480 Vac, poniewaz w tych
konfiguracjach transformator jest podtgczony
bezposrednio do sieci (nie za pomoca wtyczki).

Moc

110V/32 A (szczyt) - 230 V/16 A (szczyt)

Napiecie 1 faza, 230 Vac

Natezenie pradu 16 A (szczyt)

Wtyczka zasilajaca (Konfigurowalne, zgodne z przepisami krajowymi)
Wtyczka sieciowa musi by¢ uzyta do odtaczenia M-Gait
Base od sieci zasilajacej. NIE ustawiaj ELEKTRYCZNYCH
URZADZEN MEDYCZNYCH w sposéb utrudniajacy
obstuge urzadzenia odiaczajacego.

Wymagany wytacznik automatyczny typu D.

Typ Szafa serwerowa 37U z zamykanymi drzwiami,
przetacznikiem sieciowym i KVM na komputery,
przechwytywanie ruchu i wzmacniacz audio

Warunki pracy

Temperatura Do 30°C (86°F)

Wilgotnos¢ wzgledna Wilgotnos¢ wzgledna powietrza 20% - 95% przy

temperaturze do 31°C, malejaca liniowo do 50% maks.
wilgotnosci wzglednej w temperaturze 40°C.

Informacje poufne firmy
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Wysokos¢ pomieszczenia

Ci$nienie atmosferyczne
Maksymalna wysokos$¢ n.p.m.:
Przechwytywanie ruchu

>3000 mm nad powierzchnia przeznaczong do
chodzenia.
700 hPa - 1060 hPa

3000 m

Kamery

Niestandardowe generatory obrazu (dla
maksymalnie 4 kanatéw)

10 kamer optycznych Vicon Vero v1.3 do
przechwytywania ruchu

Liczba serweréow
System operacyjny
Procesor

Mem

HD

Grafika

Niestandardowy komputer do
przechwytywania ruchu

1

> Windows 10 IoT Enterprise LTSB 64-bitowy
Dwurdzeniowy Intel i3

>8GB

> 240GB SSD

> NVIDIA Quadro P4000

Liczba serweréw
System operacyjny
Procesor

Mem

HD
Grafika

Niestandardowy komputer wideo

1

> Windows 10 IoT Enterprise LTSB 64-bitowy
Czterordzeniowy Intel Xeon

>8GB

> 240GB SSD
> nVidia Quadro P620

Liczba serweréw
System operacyjny
Procesor

Mem

HD

Grafika

Niestandardowy komputer D-Flow

1

> Windows 10 IoT Enterprise LTSB 64-bitowy
Dwurdzeniowy Intel i3

>8GB

> 250GB SSD

> grafika Onboard Intel

Ilos¢

System operacyjny
Procesor

Mem

HD

Grafika

DZwiek

Gwarancja

1

> Windows 10 IoT Enterprise LTSB 64-bitowy
Czterordzeniowy Intel Xeon

>8GB

> 240GB SSD + = 2000GB HDD

> Seria GeForce GTX

5.1 Dolby Digital

Zapoznaj sie z warunkami Motek Medical B.V.

Gwarancja na cze$ci
Okres eksploatacji

1 rok
10 lat

Informacje poufne firmy
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Zgodnos¢ i certyfikacja dla urzadzenia M-Gait Base (system medyczny, nie wymaga oznakowania CE

zgodnie z art. 22 MDR)

Oznakowanie CE
Klasa wyrobéw medycznych

[ ]

R Cze$¢ aplikacyjna typu B
Ochrona przed porazeniem elektrycznym
Tryb pracy
Normy bezpieczenstwa i EMC

Tak
Klasy I

Prad uptywu i uziemienie ochronne odpowiadajg normie
IEC 60601-1
Klasy I

Praca ciggta
IEC60601-1; IEC 60601-1-2

stanowigce zagrozenie, wypadki lub uszkodzenia, jesli jakakolwiek czes¢ produktu

Firma Motek Medical BV nie ponosi odpowiedzialnosci za nieprawidtowosci, sytuacje
A zostanie podtgczona do sieci bez pisemnej zgody firmy Motek Medical BV.

Motek Medical BV. Podtaczenie urzadzenia M-Gait Base do innej sieci moze spowodowac

Uzytkownikom nie wolno podtaczac¢ urzadzenia M-Gait Base do sieci bez pisemnej zgody
A nieprawidtowosci, ktére moga prowadzi¢ do niebezpiecznych sytuacji, wypadkow lub

uszkodzen.

11.2 Ogoélne informacje

elektromagnetycznej

Test emisji Norma

dotyczace testu kompatybilnosci

Srodowisko Wyniki
elektromagnetyczne -

wytyczne

Emisje przewodzone CISPR 11, grupa 1, klasa A Urzadzenie Pozytywny
Emisje promieniowane  CISPR 11, grupa 1, klasa A wykorzystuje energie Pozytywny

RF wytacznie do celéw
wewnetrznych. Z tego
wzgledu jego emisje RF
sa bardzo niskie i
prawdopodobnie nie
powoduja zadnych
zaktdcen w pobliskim
sprzecie
elektronicznym.

Test odpornosci Poziom zgodnoSci Srodowisko Wyniki

(norma)

elektromagnetyczne -
wytyczne

Wyladowania Wytadowanie kontaktowe: +8 kV Podtogi powinny by¢ Pozytywny
elektrostatyczne Wytadowanie w powietrzu: +2 kV, wykonane z drewna,
(IEC 61000-4-2) +4 kV, #8kV, #15 kV betonu lub ptytek

ceramicznych. Jesli
podtogi sg pokryte
materiatem
syntetycznym,
wilgotno$¢ wzgledna
powinna wynosi¢ co
najmniej 30%.

Informacje poufne firmy
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Promieniowane pole
elektromagnetyczne

o czestotliwosci
radiowej
(IEC 61000-4-3)

Pola zblizeniowe
pochodzace od
urzadzen tacznosci
bezprzewodowej
(IEC61000-4-3)

Elektryczne szybkie
stany przej$ciowe /
wybuchy
(IEC61000-4-4)
Przepiecia

(IEC 61000-4-5)

80-2700 MHz; 1 kHz AM 80%;
3V/m

385 MHz; modulacja impulsu:

18 Hz; 27 V/m

450 MHz, FM + 5 Hz odchylenia:
sinus 1 kHz; 28 V/m

710, 745, 780 MHz; modulacja
impulsu: 217 Hz; 9 V/m

810, 870, 930 MHz; modulacja
impulsu: 18 Hz; 28 V/m

1720, 1845, 1970 MHz; modulacja
impulsu: 217 Hz; 28 V/m

2450 MHz; modulacja impulsu:
217 Hz; 28 V/m;

5240, 5500, 5785 MHz; modulacja
impulsu: 217 Hz; 9 V/m

Linie zasilania: 2 kV; czestotliwo$¢
powtarzania 100 kHz

Linie sygnatowe: 1 kV;
czestotliwos¢ powtarzania 100 kHz
Linia do linii: 1kV przy 0°, 90°, 180°,
270°

Linia do ziemi: 2 kV przy 0°, 90°,
180°, 270°

Informacje poufne firmy

Przenos$ny i mobilny
sprzet komunikacyjny
RF nie powinien by¢
uzywany blizej
jakiejkolwiek czesci
urzadzenia, w tym
kabli, niz zalecana
odlegtos¢ separacji
obliczona z réwnania
odpowiedniego dla
czestotliwosci
nadajnika.

Pozytywny

Zalecana odlegtos¢
separacji

d= 1,2\/P dla zakresu
od 80 MHz do 800 MHz
d= 2,3\/P dla zakresu
od 800 MHz do 2,7 GHz

gdzie P to maksymalna
moc wyjsciowa
nadajnika w watach
(W) wedtug producenta
nadajnika, a d to
zalecana odlegltos¢
separacji w metrach

(m).

Przenosny i mobilny
sprzet komunikacyjny
RF nie powinien by¢
uzywany blizej
jakiejkolwiek czesci
urzadzenia, w tym
kabli, niz zalecana
odlegtos¢ separacji
wynoszaca 30 cm.

Pozytywny

Jakos¢ zasilania
sieciowego powinna
odpowiada¢ typowemu
Srodowisku.

Jakos¢ zasilania
sieciowego powinna
odpowiada¢ typowemu
Srodowisku.

Pozytywny

Pozytywny
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Zaburzenia
przewodzone
indukowane przez
pola RF

(IEC 61000-4-6)

Pola magnetyczne o
czestotliwosci
znamionowej mocy
(IEC 61000-4-8)

Spadki napiecia /
Przerwy w napieciu
(IEC61000-4-11)

0,15-80 MHz; 1 kHz AM 80%);
3 Vrms, 6 Vrms w pasmie [SM

30 A/m, 50 Hz

0 %ur przez 0,5 cyklu przy
0°,45°,90°,135°,180°,225°,270°,315°
0% Ur przez 1 cykl pod katem 0°
70% Ut przez 25/30 cykli pod
katem 0°

0 %ur dla 250/300 cykli 0°

Przenosny i mobilny
sprzet komunikacyjny
RF nie powinien by¢
uzywany blizej
jakiejkolwiek czesci
urzadzenia, w tym
kabli, niz zalecana
odlegtos¢ separacji
obliczona z réwnania
odpowiedniego dla
czestotliwosci
nadajnika.

Pozytywny

Zalecana odlegtos¢
separacji

d= 1,2\/ P dla zakresu
od 150 kHz do 80 MHz

gdzie P to maksymalna
moc wyjSciowa
nadajnika w watach
(W) wedtug producenta
nadajnika, a d to
zalecana odlegtos¢
separacji w metrach
(m).

Pola magnetyczne o
czestotliwosci sieciowej
powinny mie¢ poziom
charakterystyczny dla
typowej lokalizacji w
typowym $rodowisku
komercyjnym lub
szpitalnym.

Jakos¢ zasilania
sieciowego powinna
odpowiada¢ typowemu
Srodowisku. Jezeli
uzytkownik urzadzenia
wymaga ciggtej pracy w
czasie przerw w
dostawie pradu, zaleca
sie zasilanie urzadzenia
z zasilacza awaryjnego
lub akumulatora.

Pozytywny

Pozytywny

11.3 Lista kabli i wyposazenia pulpitu operatora

Ponizszy przeglad zawiera liste kabli pomiedzy komputerem a pulpitem operatora i wyposazeniem
pulpitu. Wymienione kable to jedyne kable, ktére podczas pracy znajduja sie w poblizu operatora.
Okreslanie tutaj innych kabli nie bytoby w interesie operatora.

Kable

Kable sieciowe SFTP-CAT®6, 0,5 — 15 metréw

Informacje poufne firmy
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Przedtuzacz zasilajacy, 15 m
Listwa 10-gniazdowa z kablem o dtugo$ci 2 m

Akcesoria

Izolator sieci medycznej
Przedtuzacz USB z zasilaczem
Klawiatura USB

Mysz USB

Monitor komputerowy

12 Wsparcie

Certyfikacja
[EC 60601-1
IEC 62368-1 lub IEC 60950-1
IEC 62368-1 lub IEC 60950-1
IEC 62368-1 lub IEC 60950-1
IEC 62368-1 lub IEC 60950-1

W razie potrzeby przed skontaktowaniem sie z dzialem pomocy technicznej firmy Motek Medical BV,
nalezy najpierw skontaktowac sie z lokalnym dystrybutorem.

Z dziatem pomocy technicznej mozna sie skontaktowac¢ poprzez e-mail (support@dih.com) lub

bezposrednio przez telefon (+31-88 633 42 00).

W pilnych sprawach nalezy dzwoni¢ do dziatu wsparcia Motek Medical BV pod numer +31-88 633 42 10.

W przypadku pytan Klinicznych (np. ,Jakie aplikacje sg odpowiednie dla moich pacjentéw?” lub ,Z jakimi
osrodkami moge sie skontaktowac, aby zaproponowac wspdtprace?”), prosimy o kontakt z dziatem
zastosowan Klinicznych firmy Motek Medical BV pod adresem clinical.applications@dih.com.

Prosimy zapozna¢ sie réwniez z czesto zadawanymi pytaniami na platformie wiedzy Motek Medical BV

pod adresem:

https://knowledge.motekmedical.com/.

Informacje poufne firmy
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13 Historia zmian

Historia tego dokumentu jest rejestrowana w Systemie Zarzadzania Dokumentami.

Informacje poufne firmy
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Zatacznik II - Arkusz konfiguracji systemu

Komputer D-Flow ‘

Sie¢ - gtéwna

Adres IP: 192.168.1.50
Maska podsieci: 255.255.255.0

Sie¢ - wideo

Adres IP: 192.168.70.50
Maska podsieci: 255.255.255.0

Konfiguracja D-Flow

(Start | Wszystkie programy | D-Flow | [Narzedzia
D-Flow] ([D-Flow Tools]) | [Konfiguruj D-Flow]
[(Configure D-Flow]))

Karta urzadzen peryferyjnych
Wiaczone sa tylko nastepujace elementy:
e  Przechwytywanie ruchu Vicon
o Typ = Nexus 1.4.lub nowszy
o 1P=,192.168.1.60"
e  Produkt Forcelink
o ,VGaitVs”
o Wybierz najnowsze IDC

Licencja D-Flow

Na C:\\
e moteksysinfo.txt
e caren3.c3key++

Inne komputery

MoCap

Sie¢ - gtéwna

Adres IP: 192.168.1.60
Maska podsieci: 255.255.255.0

Sie¢ - Lock+

Adres IP: 192.168.10.1
Maska podsieci: 255.255.254.0

IGs

Sie¢ - 1G1

Sie¢ - Projektor 1, 2, 3, 4

Adres IP: 192.168.1.101
Maska podsieci: 255.255.255.0

Adresy IP: 192.168.1.90, 192.168.1.91, 192.168.1.92,
192.168.1.93
Maska podsieci: 255.255.255.0

Sie¢ - IGX (X>4)

Sie¢ - Projektor X

Adres IP: 192.168.1.10X
Maska podsieci: 255.255.255.0

Adres IP: 192.168.1.9X
Maska podsieci: 255.255.255.0

Serwer wideo

Sie¢ Adres IP: 192.168.70.1
Maska podsieci: 255.255.255.0
Sie¢ GRAIL Adres IP: 192.168.1.70

Maska podsieci: 255.255.255.0

Informacje poufne firmy
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Dodatek III - Samodzielne tempo

Wprowadzenie

Funkcja samodzielnego ustalania tempa poruszania sie na biezni zostata zaprojektowana tak, aby
symulowac bardziej realistyczne Srodowisko chodzenia, w ktorym uczestnik okresla wtasng predkos¢
marszu. Oprogramowanie D-Flow automatycznie dostosowuje predkos¢ biezni do mozliwosci uczestnika
w zakresie chodu, umozliwiajac bardziej realistyczny trening chodu w bezpiecznym $rodowisku. Dzieki
samodzielnego tempa na biezni uczestnicy moga ptynnie przechodzi¢ od wolnego do szybszego chodu;
tryb mozna réwniez wykorzysta¢ do treningu rozpoczynania i koriczenia chodu.

Z trybu samodzielnego tempa mozna korzysta¢ na dwa sposoby:
e Tryb samodzielnego tempa mozna wigczy¢, gdy uczestnik stoi nieruchomo na biezni. W ten
spos6b mozna ¢wiczy¢ rozpoczynanie, przyspieszanie i zakonczenie chodu.
e Uruchom bieznie z okreslong predkoscig i wiacz tryb samodzielnego tempa, gdy uczestnik idzie.
W ten sposo6b tryb samodzielnego tempa stopniowo przejmuje kontrole, co jest przydatne w
przypadku uczestnikéw majacych trudnosci z zainicjowaniem chodu.

Algorytm samodzielnego tempa

Wraz z wydaniem D-Flow w wersji 3.10 dostepna jest ulepszona wersja algorytmu samodzielnego tempa.
Oryginalny algorytm jest nadal dostepny w celu zapewnienia kompatybilnos$ci wstecznej, ale
zdecydowanie zaleca sie uzycie nowego algorytmu.

Obydwa algorytmy stuza do sterowania bieznig w trybie samodzielnego tempa i definiowane s3 jako
kontrolowane na podstawie potozenia $rodka masy uczestnika (lub jego przyblizenia). Algorytmy sa
skonfigurowane prawidtowo do chodzenia podczas instalacji systemu. Jedynym konfigurowalnym
ustawieniem jest czuto$¢ trybu samodzielnego tempa.

Trzy gtéwne ulepszenia nowego algorytmu to:
e Nowy algorytm jest zalezny od skonfigurowanej przestrzeni do chodzenia na biezni. Ta przestrzen
do chodzenia jest obliczana na podstawie dtugos$ci biezni.
e Nowy algorytm jest mniej wrazliwy na ruchy miednicy wynikajace z naturalnego chodu.
e Nowy algorytm lepiej kompensuje duze przyspieszenia i opdznienia podczas przej$¢ miedzy
chodzeniem a staniem w miejscu.

Konfigurowanie nowego algorytmu
Algorytm zostat skonfigurowany do ogélnego chodzenia podczas instalacji systemu. W razie potrzeby
mozliwa jest zmiana ustawien algorytmu.

Uwaga! Ponizszy opis opiera sie na zatozeniu, Ze potozenie zerowe systemu przechwytywania ruchu
odpowiada fizycznemu $rodkowi biezni i platform tensometrycznych. Jesli tak nie jest, skontaktuj sie z
pomoca techniczng firmy Motek Medical za posrednictwem support@dih.com w celu uzyskania
dodatkowych instrukc;ji.

Ponizszy obraz przedstawia przeglad reprezentacji r6znych podstawowych parametréw, ktére mozna

ustawi¢ w celu zmiany algorytmu. Zaktada sie, Ze domy$lnym wejsciem jest Srednia pozycja 4 znacznikéw
na biodrach.

Informacje poufne firmy
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Parametr

Min 25 em
.r“"
e
-
- - =
.-"" il __1-’ \
C /f ; S 'Li i
%ewanc% DefauliZeroPos HewFrontFos \
Fastcovmeciion Narmal carrechion Fasicormechon

Wyjasnienie

DefaultZeroPos:

Jest to domys$lna pozycja, do ktérej algorytm zawsze
przywraca uczestnika. Ten punkt jest podobny do fizycznego
srodka biezni lub znajduje sie w jego poblizu.

NewFrontPos, NewBackPos:

Algorytm samodzielnego tempa bedzie zawsze starat sie
utrzymac uczestnika w obszarze okreslonym przez te granice,
nawet podczas gwattownego przyspieszania lub zwalniania.
Mozna go uznac za ,bezpieczny obszar”, w ktérym dziata
algorytm.

Aby rozpocza¢ korzystanie z nowego algorytmu, zmien warto$ci domyslne, aby dopasowac je do swojej
konfiguracji.

Dzialanie

Ilustracja

1. Wyltacz D-Flow.

2. Otwérz plik konfiguracyjny, aby zmieni¢
parametry. Zawsze roéb Kkopie zapasowa
przed zmiang specyfikacji!

e Plik caren.cfg” mozna znalez¢ w C:\Program
files\caren configuration\caren.cfg i mozna
go otworzy¢ za pomoca edytora tekstu,
takiego jak Notepad++ lub WordPad.

<self_paced_settings>
<Lookup>
<Real tag="DefaultZeroPos” value="0"/>
<Real tag="FilterFrequency” value="2"/>
<Real tag="MaximumDurationOfInvisibleMarkers"™ value="0.5"/>
<Real tag="NewhccelerationGain” value="1.1"/>
<Real tag="HewBackPos" value="0.5"/>
<Real tag="NewFilterFrequency” value="0.5"/>
<Real tag="NewFrontPos" value="-0.5"/>
<Real tag="HewPosGain" value="0.3"/>
<Real tag="HewPosThreshold” value="0.03"/>
<Real tag="NewSpeedGain” value="1"/>
172 <Real tag="PosGain" value="1"/>
173 <Real tag="SlowDownGain" value="§"/>
174 <Real tag="SpeedFactorA” value="0.5"/>
175 <Real tag="SpeedFactorB" value: 57>
176 <Real tag="SpeedGain" value="2"/>
</Lookup>
</3¢lf_paced settings>
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Ponizej znajduja sie zalecane wartosci referencyjne
dla biezni o powierzchni do chodzenia wynoszacej 2
metry, aby rozpoczac¢ korzystanie z nowego
algorytmu:

e DefaultZeroPos: 0 mtr

e NewFrontPos: -0,5 mtr
e NewBackPos: 0,5m

Wartosci te opieraja sie na kombinacji dtugosci
kroku i bezpiecznego obszaru dla szybkiej korekty.

Uwaga! Ze wzgleddw bezpieczenstwa wartosci
,NewFrontPos” i ,NewBackPos” powinny miescic¢ sie
w granicach dtugosci biezni. Zaleca sie zachowanie
minimalnej odlegtosci co najmniej 25 cm od rolek
biezni.

3. Definiujgc te parametry dla swojej
konfiguracji, nalezy pamieta¢, ze celem jest
to, aby uczestnik byt w stanie zrobi¢ jeden
krok do przodu i jeden krok do tylu w
stosunku do pozycji domyslnej,
DefaultZeroPos, pozostajac w normalnym
obszarze korekgji.

4. Po zmianie tych parametréw zapisz plik
.config i ponownie uruchom D-Flow.

5. Przetestuj algorytm.

Testowanie algorytmu

Po ustawieniu tych podstawowych parametréw zaleca sie przetestowanie zachowania i reakcji nowych
ustawien samodzielnego tempa. Ponizsze kroki wyjasniaja, jak utworzy¢ dane wejsciowe do modutu
[Bieznia] ([Treadmill]), ktore steruja trybem samodzielnego tempa.

Dzialanie Ilustracja

1. Utwdrz modut [Bieznia] ([Treadmill]) i otworz
interfejs uzytkownika.

2. Okres$l, co powinno sterowaé trybem
samodzielnego tempa (np. $rednia z czterech
znacznikow miednicy). Utwdrz potaczenie
pomiedzy wyjsciem sterujacym a Kkanalem
wejsciowym SelfPaced.PosZ modutu [Bieznia]
([Treadmill]).

rection Editor I
Expression
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3. Zapoznaj sie takze z sekcja ,Korzystanie z trybu
samodzielnego tempa” w dalszej czeSci tego
dodatku.

Podczas testowania trybu samodzielnego tempa nalezy zawsze zwracac¢ uwage na dane wejsciowe
modutu biezni, aby wiedzie¢, z jakich danych wej$ciowych korzysta algorytm. Co wiecej, oprocz
normalnego chodzenia, przetestuj takze dziwne i/lub ekstremalne sposoby chodzenia i zmieniaj
predko$¢, aby okresli¢, w jaki sposéb mozna ulepszy¢ algorytm.

Korzystanie z trybu samodzielnego tempa

Przygotowanie sesji

Dzialanie Ilustracja

1. Najpierw zdecyduj, jaka jest maksymalna — Speed and acceleration limits
predkos¢ biezni odpowiednia dla uczestnika Max speed [m/s] |2 [«o ] =[]
i jak szybko bieznia powinna osiggnac¢ te Max neg speed [m/s] [0 o S
predkos¢. Te ograniczenia predkosci i Max ace / dec [m/s] i [efor ] [»]
przyspieszenia nalezy wpisa¢ w interfejsie
modutu.
Uwaga: gdy witgczony jest tryb samodzielnego
tempa, ograniczenie przyspieszenia jest
ignorowane, ale ograniczenie predkosci
zostaje zachowane. Jednakze, kiedy bieznia
zostaje zatrzymana przyciskiem Stop,
uzywane jest ograniczenie
przyspieszenia/zwalniania.

2. Wiacz opcje [Potgcz predkosci paséw] ([Link | —Dual belttarget speed
belt speeds]). Left [m/s] [o] [« | 2w
Jezeli tryb samodzielnego tempa zostanie Right [m/s] [0 |«] | 2]

aktywowany podczas chodzenia, predkos¢ W Link belt speeds
docelowa nalezy ustawi¢ na taka, jaka
powinny mie¢ pasy przed aktywacja trybu
samodzielnego tempa.

W zwiagzku z tym, gdy tryb samodzielnego
samodzielnego tempa jest wtaczany po
uruchomieniu, wybierz predkos$¢ docelowa
réwna zero.

3. Ustawienie czulo$ci kontroluje szybko$c¢ ~ Self paced settings
reakcji biezni na zmiany potozenia Z Sensitivity [1 «
uczestnika. Najlepsza wartos¢ czutosci
zalezy od uczestnika, ale mozna ja zmieni¢ w
trakcie sesji. Zaleca sie rozpoczecie od
ustawienia domys$lnego, ktére jest
odpowiednie dla wiekszo$ci uczestnikow, i
w razie potrzeby zmiane tej wartosci.

0.1 N arl

Rozpoczecie sesji
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Dzialanie

1. Najpierw sprawdz, czy modut MoCap jest
ustawiony na [Na zywo] ([Live]).

Uwaga: jest to wazne, poniewaz jesli MoCap
znajduje sie w trybie symulacji lub pliku, wysyta
dane, na ktore reaguje bieznia. Moze to potencjalnie
prowadzié¢ do niepozgdanych sytuacji.

Ilustracja ‘

2. Uruchom bieznie.

Tryb samodzielnego tempa mozna aktywowac
recznie lub poprzez zdarzenie tylko wtedy, gdy
bieznia jest aktywna, dlatego przed aktywacjq trybu
samodzielnego tempa nalezy uruchomic bieznie.

| |

Left = 0.00 m's, right = 0.00 m/s

3. Gdy uczestnik bedzie gotowy, nacis$nij
przycisk [Aktywuj tryb samodzielnego
tempa] ([Activate self-paced mode]).

e W chwili nacisniecia przycisku [Aktywuj
tryb samodzielnego tempa] ([Activate self-
paced mode]) zostaje zapisana aktualna
pozycja Z. Podczas sesji pozycja uczestnika
jest w sposéb cigqgly poréwnywana z
zapisanq pozycjq Z. Gdy pozycja uczestnika
znajduje sie przed zapisanq pozycjq Z,
predkos¢ wzrasta. Gdy pozycja uczestnika
znajduje sie za zapisanq pozycjq Z, predkos¢
maleje.

e Zapisang pozycje Z mozna okresli¢ na dwa
sposoby:

a) Pobiera biezgcq pozycje Z uczestnika. Jest to
ustawienie domysine.
b) Wykorzystuje srodek biezni. Aby uzy¢ tego

ustawienia, odznacz pole przed opcjq [Uzyj
biezgcej pozycji uczestnika jako pozycji
zerowej podczas kalibracji] ([Use subject’s
current position as zero position on
calibrate]).

Uwaga: jesli pozycja uczestnika jest uzywana do
przechowywania pozycji Z, a uczestnik stoi przed
domysing pozycjq zerowgq, zgodnie z definicjq w
konfiguracji, zapisana pozycja Z bedzie pozycjq
uczestnika. Kiedy obiekt znajduje sie za domysing
pozycjq zerowq, domysina pozycja zerowa zostanie
zapisana jako pozycja Z.

[ Automatically stop self-paced when patient stops
W Use new algorithm

™ Use subject’s current position as zero position on
calibrate

Informacje poufne firmy
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Jesli uzywana jest biezaca pozycja uczestnika, nalezy upewni¢ sie, ze

U ' uczestnik idzie na Srodku biezni, aby mie¢ pewno$¢, Ze bieznia ma
waga! ) . . . . o
g wystarczajgco duzo czasu na zwiekszenie predkosci lub zwolnienie, gdy

uczestnik zmienia pozycje.

Jesli tryb samodzielnego tempa zostanie aktywowany, gdy bieznia juz dziata,

operator musi upewnié sie, ze przycisk aktywacji zostat naci$niety, gdy

uczestnik idzie mniej wiecej w $rodku biezni. W ten sposdb przejscie z trybu

statej predkosci do trybu samodzielnego tempa bedzie bardziej ptynne. Co
Uwaga! wiecej, jesli biezgca pozycja uczestnika zostanie uzyta jako zapisana pozycja
Z, a uczestnik bedzie szedt w przedniej czesSci biezni, pozycja wyjsciowa
réwniez zostanie zapisana z przodu biezni i nie bedzie zbyt wiele miejsca na
przyspieszenie.

Jesli tryb samodzielnego tempa bedzie uruchamiany, gdy predkos¢ biezni
jest ustawiona na zero, jest pomocne, jesli uczestnik rozpocznie ruch w
tylnej cze$ci biezni. Bieznia nie uruchomi sie, dopdki uczestnik nie wejdzie

Wskazéwka! na przednig potowe biezni. W ten sposéb, gdy wigczany jest tryb
samodzielnego tempa, uczestnik jest proszony o powolne przejscie do
przodu pasa, a bieznia uruchamia sie automatycznie, utatwiajgc naturalne
przejscie od normalnego chodu do chodu na biezni.

Zakonczenie sesji
Istnieja trzy mozliwosci zakonczenia sesji w trybie samodzielnego tempa.

Bieznia zatrzymuje sie, gdy uczestnik sie zatrzymuje

Uczestnik zwalnia i sam przestaje i$¢. Zaznacz opcje [Automatyczne zatrzymanie trybu samodzielnego
tempa, gdy pacjent sie zatrzyma] ([Automatically stop self-paced when patient stops]). Kiedy predkos¢
biezni osiggnie zero, bieznia zostanie automatycznie zatrzymana. Dziata to tylko wtedy, gdy sesja w trybie
samodzielnego tempa byta aktywna dtuzej niz trzy sekundy, aby unikna¢ probleméw podczas
uruchamiania.

Przycisk zatrzymania

Operator decyduje, kiedy uczestnik powinien przestac is¢. Dlatego musi nacisna¢ przycisk [Stop] (a nie
przycisk [Wylacz tryb samodzielnego tempa] ([Deactivate self-paced mode])!). Przycisk zatrzymania
spowalnia bieznie z ustawiong warto$cig przyspieszenia i zatrzymuje bieznie.

Upewnij sie, ze ustawienie przyspieszania/zwalniania jest ustawione na
Uwaga! wartos¢ odpowiedniag dla uczestnika. Gwaltowne zatrzymanie biezni moze
przestraszy¢ uczestnika lub spowodowac jego upadek.

Uczestnik kontynuuje marsz ze stata predkosci

Uczestnik powinien kontynuowa¢ marsz ze stata predkoscia. Nacisnij przycisk [Wytacz tryb
samodzielnego tempa] ([Deactivate self-paced mode]. Przycisk [Wytacz tryb samodzielnego tempal]
([Deactivate self-paced mode] przywraca bieznie do pracy z ustawiong docelowa predkoscia. Dlatego
nalezy ustawi¢ predkos¢ docelowa!

Informacje poufne firmy



Page 118 of 142

% DIH

&' 'Hocoma &"Motek
DD NGt
SY020-7004-v17_pl-PL / Version: 1.0 / Status: Release
Release date: 2024-02-15 Form: MFL-05f011 / 20210326 / V9.0

Nalezy pamieta¢, ze nagte zmiany predkosci moga spowodowac upadek
Uwaga! uczestnika, dlatego nalezy upewnic sie, ze predkos$¢ uczestnika we wtasnym
tempie odpowiada mniej wiecej ustawionej predkosci docelowej

Bezpieczenstwo

Operator
Najwazniejszym Srodkiem bezpieczenstwa jest operator systemu; podczas trybu samodzielnego tempa

oprogramowanie przejmuje kontrole nad bieznig, dlatego operator powinien zachowac czujnosc¢, jesli co$
pojdzie nie tak.

Mimo Ze zrobiono wszystko, aby algorytm byt jak najbardziej bezpieczny,
Ostrzezenie wypadki zdarzaja sie w najmniej oczekiwanym momencie: uczestnik
powinien zawsze mie¢ zatozona uprzaz bezpieczenstwal

Co sie dzieje gdy...?

W tej cze$ci oméwimy szereg mozliwych zdarzen oraz ich skutki dla zachowania urzadzenia w trybie
samodzielnego tempa. Sg one podzielone na dziatania uczestnika, mozliwe zagrozenia zwigzane z
ustawieniami Mocap oraz dziatania podczas uruchamiania i zatrzymywania, ktére wymagaja szczegdélnej
uwagi.

Co sie dzieje? Wyjasnienie

Dzialania uczestnika

Uczestnik odwraca sie Jesli uczestnik odwrdci sie na biezni po sesji treningowej, a
bieznia nie zostanie zatrzymana, mozliwe jest, Ze znaczniki
przesuna sie do przodu. Powoduje to reakcje biezni, ktéra
przyspiesza. Aby temu zapobiec, operator systemu powinien
zawsze zatrzymywac bieznie po zakonczeniu sesjil

Uczestnik nagle przestaje i$¢ Jesli uczestnik nagle przestanie i$¢, znaczniki szybko przesuna
sie do tytu biezni. Algorytm samodzielnego tempa jest
zaprojektowany tak, aby reagowac na tyle szybko, aby
zatrzymac bieznie, zanim uczestnik dotrze do korica pasa.
Niemniej jednak operator systemu musi zachowac¢ czujnosé,
aby zapobiec nagtemu zatrzymaniu sie uczestnika, poprzez
zatrzymanie biezni w odpowiednim momencie, gdy uczestnik
chce sie zatrzymac.

Mozliwe zagrozenia

Markery znikaja Gdy system przechwytywania ruchu nie moze juz wykry¢
znacznika, poniewaz spadt lub zostat zakryty ubraniem,
oprogramowanie wykorzystuje ostatnia widoczng lokalizacje.
Moze to stanowic¢ problem, jesli uzywany jest tylko jeden lub
dwa znaczniki, a ostatnie widoczne miejsce znajduje sie z
przodu biezni i moze powodowac ciagte przyspieszanie
pasow biezni. Aby zapobiec fatszywemu wykrywaniu,
uczestnik powinien nosi¢ obciste ubranie, a takze nalezy
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wykorzystywac $rednig lokalizacje dla co najmniej czterech
znacznikow.

Jesli sygnat wejsciowy dla PosZ jest taki sam przez 0,5 s,
bieznia zatrzyma sie, zmniejszajgc predkosc¢ zgodnie z
ustawionym przyspieszeniem/zwalnianiem.

Modul MoCap nie jest juz w trybie
nazywo

Kiedy modut MoCap nie jest juz w trybie na Zzywo dzieje sie to
samo co w przypadku znikniecia znacznikéw,
oprogramowanie wykorzystuje ostatnia widoczna lokalizacje.
Moze to spowodowac dalsze przyspieszanie paséw biezni,
jesli ostatnie widoczne miejsce znajdowato sie na srodku
biezni.

Jesli sygnat wejsciowy dla PosZ jest taki sam przez 0,5 s,
bieznia zatrzyma sie, zmniejszajac predko$¢ zgodnie z
ustawionym przyspieszeniem/zwalnianiem.

Modul MoCap jest w trybie
symulacji lub pliku

W trybie symulacji lub pliku modut MoCap podaje
predefiniowane warto$ci jako dane wyjsciowe dla
znacznikow. Gdy wtaczony jest tryb samodzielnego tempa,
bieznia bedzie reagowac na te wartosci, ale reakcja bedzie
narzucona z gory. Moze to prowadzi¢ do niebezpiecznych
sytuacji. Operator systemu musi zachowac czujnos¢, aby do
tego nie dopusci¢.

Start/Stop

Wylaczenie trybu samodzielnego
tempa, gdy uczestnik zatrzymuje
sie lub idzie powoli

Jak opisano wczesniej, wazne jest, aby pamieta¢, ze bieznia
bedzie sie poruszac do ustawionej predkosci docelowej po
nacisnieciu przycisku [Wytacz samodzielne tempo]
([Deactivate self-paced]). Zatem, gdy uczestnik powinien
przestac i$¢, nacis$nij przycisk [Stop], a gdy bieznia powinna
pracowac z ustawiona docelowa predkoscia, naci$nij przycisk
[Wytacz samodzielne tempo] ([Deactivate self-paced]).

Wilaczenie samodzielnego tempa,
gdy uczestnik idzie po tylnej czesci
biezni

Jesli chcesz wiaczy¢ samodzielne tempo, gdy uczestnik idzie z
okreslong predko$cia, upewnij sie, ze uczestnik nie idzie po
tylnej czesci biezni. Pozycja poczatkowa nie moze znajdowac
sie w tylnej czesci biezni, aby zapewni¢ biezni wystarczajaco
duzo czasu na zwolnienie, gdy uczestnik nagle przestanie sie
poruszac. Dlatego po wiaczeniu samodzielnego tempa, gdy
uczestnik idzie po tylnej potowie biezni, bieznia gwattownie
zwolni.

Informacje poufne firmy
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Zalacznik IV - Konfiguracja kamery wideo

W przypadku korzystania z tego samego natezenia Swiatta podczas sesji nalezy to zrobic¢ tylko raz.

Konfiguracja kamer wideo ‘

1. Otworz przegladarke ,pylon Viewer” na serwerze wideo.

@A’

pylon Viewer

W obszarze GigE wyswietlane sg podiaczone kamery. Wybierz kamere do skonfigurowania.

Wybierz przycisk [Rejestracja ciggta] [(Continuous Shot)] i ustaw [Poziom uzytkownika] (User
Level]) na [Ekspert] [(Expert)]. WySwietlony zostanie podglad kamery.

7 Pyton Viewer

| [
(i
T
Comeralick
G
21248413
cam2 21247349
cam (21296209)

felaznu)805 |22y | fpe(dsp) 507

(sa0cia0)

® o |

Fasts Documarcion

4. Sprawdz, czy widok z kamery jest zgodny z oczekiwaniami.
e Jesli widok z kamery jest prawidtowy, kliknij przycisk wytaczenia, aby zamkna¢ kamere i
przejdz do kroku 9.

Jesli widok z kamery nie jest prawidtowy, przejdz do kroku 5.

cam3 (21248413)
cam2 (21247444)
cam] (21246209)
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Rozwin podstawowa strukture dla pozycji ,camera”, a nastepnie rozwin [Sterowanie analogowe]

([Analog Controls]). Tutaj mozna ustawi¢ ustawienia [Wzmocnienie] ([Gain]), [Poziom czerni]

([Black Level]) i [Gamma]. Zmiana tych ustawienl bedzie miata wptyw na jasno$¢ obrazu.

e Uzyj opcji [Wzmocnienie (nieprzetworzone)] ([Gain (Raw)]), aby recznie ustawi¢ wzmocnienie.
Jako warto$¢ domys$lna zalecana jest warto$¢ 280.

e Ustaw poziom czerni na 16.

e  Wiacz opcje Gamma i ustaw na sRGB.

¥ Pylon Viewer
Fie Vew Comern Tods Heb

HEGEE ! ] 2

1954
Camera Lk

B o3 (21249413)
a2 (21247449

ot @12%6209)

3 (cqu) 809 [MB/s23.7 | fos () 0.0
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6. Rozwin pozycje [Sterowanie akwizycja] ([Acquisition Controls]). Tutaj mozna ustawi¢ liczbe klatek
na sekunde:
e Zaznacz opcje [Wiacz liczbe klatek na sekunde w akwizycji] ([Enable Acquisition Frame Rate]).

e W przypadku chodu zalecana jest liczba klatek na sekunde wynoszaca 50 Hz. Ustaw [Liczba
klatek na sekunde w akwizycji (Abs) [Hz]] ([Acquisition Frame Rate (Abs) [Hz]]) na 50 Hz.

e Ustaw [Czas ekspozycji (nieprzetworzony)]| ([Exposure Time (Raw)]) na 16667 i ustaw
podstawe czasu na 1.

Uwagi:
’ Liczba klatek na sekunde powinna by¢ podobna dla wszystkich trzech kamer.

o Liczba Kklatek na sekunde w akwizycji powinna by¢ podobna do wynikowej liczby klatek
na sekunde. Jesli wynikowa liczba klatek na sekunde jest nizsza, zmniejsz liczbe klatek
na sekunde w akwizycji, az beda zgodne.

o Je$li zmniejszenie liczby klatek na sekunde nie wchodzi w gre, sprobuj zmieni¢ pole
widzenia.

o Upewnij sig, ze liczba klatek na sekunde jest réwniez ustawiona w pliku videoserver.cfg
(znajdujacym sie w C:\Program Files (x86)\D-Flow Videoserver 1.xx\Configuration\)

7 Pylon Viewer
Fie Ven Comcra Tods Hep

HEER AR

[ slocou) 0.9 [#8E237 | fostdsp) 500 |
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8. Aby przycia¢ filmy w celu zmiany pola widzenia (FOV) kamery:
skadrowac wideo.

Form: MFL-05f011 / 20210326 / V9.0
Otworz opcje [Sterowanie ulepszaniem koloréw] ([Color Improvements Control]) i uzyj suwaka
[Wspotczynnik balansu (nieprzetworzony)] ([Balance Ratio (Raw)]), aby recznie poprawi¢
kolory. Zalecana jest warto$¢ 110-115.
77 Pylon Viewer

Kliknij przycisk zamykania i zmniejsz [Szerokos$¢] ([Width]) i [Wysokos¢] ([Height]), aby

LUB

Uwaga: domyslne ustawienia kadrowania to 640*480. Je$li zostana one zmienione, wartosci
szerokosci i wysokosci powinny by¢ wielokrotno$ciami 16!

e  Kliknij przycisk [Rejestracja ciggta] [(Continuous Shot)], aby zobaczy¢ wynik.
W razie potrzeby recznie przesun wideo.

[Wysrodkuj Y] ([Center Y]).

Automatycznie wys$rodkuj X i Y, zaznaczajac pola wyboru [Wysrodkuj X] ([Center X]) i
“F Pylon Viewss

(s focm) 00 | M55

En (dao) 500
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9. Jesliobrazy z kamery sa nadal zbyt ciemne, sprobuj zwiekszy¢ wzmocnienie i/lub poziom

czerni. Je$li obrazy sa nadal zbyt jasne, zamknij pier§cienn przystony na obiektywie
kamery.

10. Po prawidtowym skonfigurowaniu filméw kliknij przycisk zamykania, aby zatrzymac

ciagla rejestracje.
7 Pylon Viewer
He  View
| a R, Q9
ouves 8%
IEEE 1394

Camera Lirk

cam2 (21247444)
cam (21246209)

10. Aby zapisac¢ konfiguracje:
e  Otwdrz [Zestawy konfiguracyjne] ([Configuration sets]).

e W pozycji [Selektor zestawu konfiguracyjnego] ([Configuration Set Selector]) wybierz [Zestaw
uzytkownika 1] ([User set 1]).

W pozycji [Domyslny zestaw startowy] ([Default Startup Set]) wybierz [Zestaw uzytkownika 1]
([User set 1]).

W pozycji [Zapisz zestaw uzytkownika] ([User Set Save]) kliknij [Wykonaj] ([Execute]).

- Configuration Sets

w Configuration Set Selector | User Set 1

- User Set Load [ Execute

- User Set Save [ Execute

- Default Startup Set User Set 1
- Default Set Selector Standard

11. Kiedy kamera bedzie skonfigurowana prawidtowo, przejdz do opcji [Kamera] ([Camera]) na pasku
menu, wybierz opcje [Zapisz funkcje...] ([Save Features...] i zapisz konfiguracje pod okreslona nazwa.

Camera | Tools Help

& oneshot F6
3 Continuous Shot 7
g stopGrab Fa

Load Features...

Save Features...

File Access...

Add Remote GigE Camera Fa
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12. Powtérz powyzsze kroki dla pozostatych dwéch kamer. Zacznij od zatadowania zapisanych funkcji
pierwszej kamery dla pozostatych kamer. Wybierz inng kamere, przejdz do opcji [Kamera]
([Camera]) na pasku menu i wybierz opcje Zataduj funkcje] ([Load Features]. Spowoduje to
zastosowanie tych samych ustawien do aktualnie wybranej kamery. Kontynuuj od kroku 3, aby
sprawdzi¢ ustawienia i zapisac je jako [Zestaw uzytkownika 1] ([User Set 1]).

Camera | Tools Help

3 One Shot F&
"4 Continuous Shot F7
_.1 Stop Grab

Save Features...
File Access...

Add Remote GigE Camera 5]

13. Ustaw liczbe klatek na sekunde i rotacje kamer wideo w pliku konfiguracyjnym serwera wideo,
znajdujacym sie w ,C:\Program Files\D-Flow VideoServerl.xx\configuration”. Liczba klatek na
sekunde w programie Pylon Viewer i pliku konfiguracyjnym powinna by¢ taka sama.

Informacje poufne firmy
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Zalacznik V - Lista komponentow systemu
GRAIL/M-Gait

STD = standard, OPT = opcja i ND. = nie dotycz

System & System
GRAIL

M-Gait

Bieznia z

oprzyrzadowana

dzielonym pasem,

Bieznia Motek z dzielonym pasem, w
peni oprzyrzadowana, wyposazona
w dwa pasy o dtugosci 2,0 m i
szerokosci 0,5 m, co daje catkowita
powierzchnie uzytkowa 2,0 m x 1,0
m. Kazdy pas posiada niezalezna
kontrole predkosci i zintegrowane
czujniki tensometryczne 3D. Z tego
powodu poziome i pionowe sity
reakcji podtoza mierzone sg
niezaleznie dla kazdej nogi podczas
stania, chodzenia i biegania.

STD

STD

M-Gait Base

Silnik pochylania
biezni

Bieznia zapewnia szybka,
dynamiczng adaptacje ruchu
pochylenia, umozliwiajac chodzenie
pod gore i w dét, co pozwala
uzytkownikowi na uzyskanie wysoce
realistycznych scenariuszy interakcji
fizycznej. Dzieki funkcji pochylania
kat nachylenia/spadku powierzchni
biezni mozna ustawi¢ w zakresie od
+10°do -10°.

OPT

STD

M-Gait Base

Silnik kotysania
biezni

Bieznia zapewnia szybka,
dynamiczng adaptacje ruchu
kotysania, pozwalajac na zaktécenia
boczne, co pozwala na uzyskanie
wysoce realistycznych scenariuszy
interakcji fizycznej z uzytkownikiem.
Funkcja kotysania umozliwia ruch na
boki w zakresie od +5 cm do -5 cm

OPT

STD

M-Gait Base

Transformator
medyczny 3-
fazowy

Transformator izolujacy bieznie od
sieci

STD

STD

M-Gait Base

Systemy
bezpieczenstwa i
ochrony przed
upadkiem

System bezpieczenstwa obejmuje
rézne aktywne systemy zapewniajace
wylaczenie w sytuacji awaryjne;j.
System zabezpieczajacy przed
upadkiem sktada sie z uprzezy
bezpieczenstwa i linki
bezpieczenstwa, ktoéra jest
zamocowana do sufitu w celu
zatrzymania upadku w przypadku
utraty réwnowagi. Domy$lnie w
zestawie znajdujg sie dwie uprzeze:
rozmiar 1 i rozmiar 2.

STD

STD

M-Gait Base

Informacje poufne firmy
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Czes¢

Porecze

Opis

Porecze z mozliwoscia regulacji
wysokosci i szerokosci, aby zapewni¢
wsparcie dla uczestnika.

M-Gait
STD

GRAIL
STD

System System Grupa

M-Gait Base

Schodki dostepowe

Zdejmowane schodki umozliwiajace
dostep do biezni

STD

STD

M-Gait Base

Rampa typu
motylek

Rampa utatwiajaca przemieszczanie
pacjentow poruszajacych sie na
wdzkach inwalidzkich na bieznie.

OPT

OPT

M-Gait Base

Oprogramowanie
sterujace D-Flow

D-Flow, ,serce” systemu, to gtdwne
oprogramowanie sterujgce, ktére
pozwala operatorowi programowo
kontrolowa¢ predkos¢ biezni oraz
przesuniecie i obro6t dla pochylenia i
kotysania. Oprogramowanie opiera
sie na programowaniu wizualnym, co
pozwala operatorowi z tatwoscia
stworzy¢ wtasna petle sprzezenia
zwrotnego w czasie rzeczywistym. W
przypadku zaawansowanych
protokotéw wbudowany jest prosty
jezyk skryptowy. Domyslnie dostepna
jest pojedyncza licencja
programistyczna dla prac
rozwojowych odbywajacych sie gdzie
indziej niz w systemie.

System M-Gait jest wyposazony w
standardowg podstawowg licencje D-
Flow z ograniczonym dostepem
(AP824). Dostep mozna rozszerzy¢ w
zalezno$ci od potrzeb klienta.

Mozliwosci D-Flow mozna rozszerzy¢
o kolejne dodatki. Np. potaczenie z
dodatkiem Motion Capture pozwala
korzystac z trybu samodzielnego
tempa, ktéry umozliwia uczestnikowi
inicjowanie chodu i chodzenie w
wybranym przez siebie tempie na
podstawie danych wej$ciowych ze
znacznikow. Dzieki dalszemu
rozszerzeniu o dodatek VR, bieznia i
srodowisko VR dziatajg w doskonatej
synchronizacji, tworzac naturalny
przeptyw optyczny.

STD

STD

M-Gait Base

Komputer PC D-
Flow

Komputer dla oprogramowania D-
Flow

STD

STD

M-Gait Base

Monitor, mysz,
klawiatura

Narzedzia do obstugi komputeréw PC

STD

STD

M-Gait Base
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Czes¢

Medical Device
Service (MDS)

Opis

Medical Device Service (MDS, ustuga
dla wyrobéw medycznych) to
abstrakcyjna warstwa sprzetowa,
ktéra stanowi pomost miedzy
interfejsem uzytkownika
oprogramowania a sprzetem,
udostepniajgc ogodlne interfejsy, za
pomoca ktdérych uzytkownicy moga
uzyska¢ kontrole nad sprzetem.

M-Gait
STD

GRAIL
STD

M-Gait Base

System System Grupa

12-kanatowy
przetwornik A/D
National
Instruments DAQ
(USB6210).

Przetwornik A/D do przesytania
sygnatéw z biezni do komputera. Bez
systemu przechwytywania ruchu to
12-kanatowy DAQ firmy National
Instruments (USB6210) stuzy do
odczytu kanatéw analogowych z
biezni. System GRAIL z VICON
wykorzystuje standardowg skrzynke
Lock+ jako przetwornik A/D.

OPT

ND.

M-Gait Base

Frontend

Oprogramowanie Frontend obejmuje
kliniczny interfejs uzytkownika i
system zarzgdzania pacjentami.
Aplikacje do oceny i treningu s3
obstugiwane i kontrolowane poprzez
kliniczny interfejs uzytkownika. Dane
pacjenta mozna przechowywaé w
systemie zarzadzania pacjentami, a
wyniki mozna monitorowac w czasie.

Wymagany co najmniej jeden pakiet
aplikaciji:

- Pakiet D-Flow Gait

- Pakiet D-Flow Balance

OPT

STD

D-Flow

Transformator
medyczny 1-
fazowy

Transformator izolujacy PDU od sieci

STD

STD

M-Gait Base

Szafa serwerowa

Szafa serwerowa 37U do
przechowywania wiekszosci sprzetu
IT

OPT

STD IT

KVM

Przetacznik ten umozliwia obstuge
wielu komputeréw (MOCAP i D-Flow)
za pomoca jednej klawiatury,
monitora i jednej myszy.

OPT

STD IT

Kamery do
przechwytywania
ruchu,
oprogramowanie i
inny powigzany
sprzet

System przechwytywania ruchu
zawierajacy kamery i
oprogramowanie do analizy ruchu 3D
dla celéw badawczych i
rehabilitacyjnych.

Wymagane:
- Dodatek D-Flow Motion Capture
- Rama kratownicowa

OPT

STD

System
przechwytywania
ruchu

Informacje poufne firmy
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Czes¢ Opis

System System Grupa
M-Gait GRAIL

Komputer MOCAP

Komputer PC z oprogramowaniem do
przechwytywania ruchu

OPT

STD

System
przechwytywania
ruchu

Wyzwalacz

W zestawie znajduje sie zdalny
wyzwalacz umozliwiajacy
synchronizacje przechwytywania
danych pomiedzy D-Flow i
oprogramowaniem do
przechwytywania ruchu.

Wymagane:
- Oprogramowanie sterujace D-Flow
- Dodatek D-Flow Motion Capture

OPT

STD

System
przechwytywania
ruchu

Dodatek D-Flow
Motion Capture

Dodatek D-Flow Motion Capture
odbiera w czasie rzeczywistym
wszystkie dane pochodzace z
systemu przechwytywania ruchu i
platformy tensometrycznej. Zapewnia
réwniez wizualizacje 3D tych danych
w oprogramowaniu D-Flow. Dodatek
moze rejestrowac i odtwarzac¢ dane
dotyczace przechwytywania ruchu
oraz dane z platform
tensometrycznych z i do
zsynchronizowanych plikdw .txt.

OPT

STD

System
przechwytywania
ruchu

Rama
kratownicowa

Prostopadtoscienna, wolnostojaca
rama kratownicowa, ktéra moze
stuzy¢ do umieszczania
komponentéw takich jak kamery do
przechwytywania ruchu, projektory i
system dzwiekowy.

OPT

STD

System
przechwytywania
ruchu

Pétcylindryczny
ekran projekcyjny

Ekran projekcji czotowej ma ksztatt
cylindryczny o kacie 180° i pokrywa
cate poziome pole widzenia
uzytkownika, zapewniajac
maksymalng immersje w sSrodowisku
wirtualnym. Ekran ma $rednice 5 m i,
w zaleznos$ci od dostepnej wysokoSci
sufitu, wysoko$¢ od 2,5 m do 2,9 m.
Trzy wysokiej klasy projektory o
wysokiej luminancji zamontowane na
ramie kratownicy wraz z
przeznaczonym specjalnie do tego
celu komputerem PC z
oprogramowaniem z funkcjami
odksztatcania i taczenia tworza
immersyjne srodowisko. Ekran
mozna rozciaggnac¢ do 270°.

Wymagane:
- Oprogramowanie sterujace D-Flow
- Dodatek D-Flow VR

OPT

STD

Modut wirtualnej
rzeczywistosci

Informacje poufne firmy
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Czes¢

Opis

- Rama kratownicowa

System System Grupa

M-Gait

GRAIL

Projektor
ekranowy

GRAIL posiada w standardzie 3
projektory do projekcji obrazu na
potcylindrycznym ekranie.

OPT

STD

Modut wirtualnej
rzeczywistosci

Ptaski ekran
projekcyjny

Ptaski ekran projekcyjny ma
szeroko$¢ 3 m i wysokos¢ 2,25 m.
Jeden wysokiej klasy projektor o
wysokiej luminancji do tworzenia
immersyjnego srodowiska wirtualne;j
rzeczywistosci.

OPT

ND.

Modut wirtualnej
rzeczywistosci

Telewizor o
przekatnej 65 cali

Duzy ekran telewizyjny
zamontowany na ruchomym stupku,
aby stworzy¢ immersyjne $srodowisko
wirtualnej rzeczywisto$ci.

OPT

ND.

Modut wirtualnej
rzeczywistosci

Projektor do
pasow

Projekcja na pasie zapewnia
dodatkowe interakcje wizualne
bezposrednio wokoét stop uczestnika i
zwieksza wrazenie immersji. Obrazy
z przedniego ekranu stopniowo
naptywaja na projekcje podtogowa,
przy czym odlegto$¢ pomiedzy
bieznig a przednim ekranem pokrywa
wolnostojaca scena na tej samej
wysokosci co bieznia.

Wymagane:
- Oprogramowanie sterujace D-Flow
- Dodatek D-Flow VR

OPT

STD

Modut wirtualnej
rzeczywistosci

Komputer
generatora obrazu

(I1G)

Komputer PC do $rodowiska
rzeczywistosci wirtualnej

OPT

STD

Modut wirtualnej
rzeczywistosci

Informacje poufne firmy
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Czes¢ Opis

System System Grupa
M-Gait GRAIL

Dodatek D-Flow
VR

Dodatek D-Flow VR dodaje do D-Flow
silnik rzeczywistosci wirtualnej, ktory
umozliwia wyswietlanie scen 3D w
czasie rzeczywistym. Sceny 3D
sktadaja sie z wielu obiektéw 3D i sg
wspierane przez ruch kamery, efekty
czasteczkowe oraz Swiatta i cienie.
Sceny 3D moga stworzy¢ naturalny
przeptyw optyczny wokot uczestnika.
W potaczeniu z innymi
komponentami, takimi jak dodatek do
rejestrowania ruchu D-Flow,
umozliwia operatorowi wyswietlanie
w czasie rzeczywistym wizualnych
informacji zwrotnych dla uczestnika
na podstawie wybranego sygnatu
wejsciowego rejestrowania ruchu. To
potaczenie zapewnia elastyczne i
rozszerzalne srodowisko tworzenia
aplikacji.

Wymagane:
- Oprogramowanie sterujace D-Flow

OPT

STD

Modut wirtualnej
rzeczywistosci

System dzwieku
przestrzennego
Surround 5.1

5.1-kanatowy system Surround z
dzwiekiem przestrzennym zapewnia
dzwiek 3D w immersyjnym
Srodowisku wirtualnym. Zawiera
glosniki i wzmacniacz

OPT

STD

Modut wirtualnej
rzeczywistosci

Narzedzie do
analizy chodu
offline (Gait Offline
Analysis Tool,
GOAT)

Dzieki przyjaznemu dla uzytkownika
interfejsowi GOAT zapewnia
narzedzie offline do synchronizacji
danych wideo (3x), sit3D i
parametréw chodu, do ponownego
przetwarzania i interaktywnej analizy
wielu cykli chodu, do eksportowania
danych i generowania
dostosowanego raportu chodu.
Domys$lnie dotaczona jest 1
dodatkowa licencja GOAT.

Dla optymalnej funkcjonalnosci:

- System przechwytywania ruchu

- System przechwytywania wideo

- Oprogramowanie sterujace D-Flow
- Dodatek D-Flow HBM-Gait

- Pakiet D-Flow Gait

OPT

STD

Analiza chodu
(wideoi3D)i
trening chodu

System
przechwytywania
wideo

Trzy szybkie kamery wideo i
dostosowany serwer wideo do
rejestrowania danych wideo.

Wymagane:
- Oprogramowanie sterujace D-Flow

OPT

STD

Analiza chodu
(wideoi3D)i
trening chodu
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Czes¢ Opis System | System Grupa
M-Gait | GRAIL

Komputer wideo Komputer PC dla systemu OPT STD Analiza chodu

przechwytywania wideo (wideoi3D) i

trening chodu

Dodatek D-Flow Dodatek Human Body Model (HBM)- OPT STD Analiza chodu
HBM-Gait Gait to potezny i oparty na dowodach (wideoi3D)i

model uktadu mie$niowo- trening chodu

szkieletowego, ktéry wykorzystuje
dane ze znacznikow i platform
tensometrycznych do obliczania
kinematyki stawoéw, kinetyki i
szacunkowych sit mie$ni koniczyn
dolnych i tutowia w czasie
rzeczywistym.

W potaczeniu z dodatkiem D-Flow VR
operator moze zapewnic
uczestnikowi informacje zwrotne w
czasie rzeczywistym na temat
kinematyki stawow, kinetyki i sity
mies$ni. Zapewnia to szereg nowych
mozliwos$ci oceny i treningu
uczestnikom z deficytami chodu i
réwnowagi.

Wymagane:
- Oprogramowanie sterujace D-Flow
- System przechwytywania ruchu

Pakiet D-Flow Gait | Wykorzystujac obliczenia OPT STD Analiza chodu
parametréw chodu w czasie (wideoi3D) i
rzeczywistym, mozna przeprowadzic trening chodu

trening chodu i analize chodu w
trudnych warunkach, aby trenowac i
analizowac¢ zaburzenia chodu za
pomoca réznych aplikacji. Aplikacje
obejmujga miedzy innymi kliniczna
analize chodu z informacjg zwrotng w
czasie rzeczywistym na temat wzorca
chodu, sygnalizacje, stabilno$¢
dynamiczng, zdolno$¢ adaptacji
chodu, poréwnanie lewej i prawej
strony oraz podwdjne zadania
poznawcze.

Wymagane:

- System przechwytywania ruchu

- Oprogramowanie sterujace D-Flow
- Dodatek D-Flow VR

- Pétcylindryczny ekran projekcyjny
LUB ekran telewizyjny 65 cali LUB
duzy, ptaski ekran projekcyjny

Dla optymalnej funkcjonalno$ci:
- Funkcja szybkiego pochylania biezni
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Czes¢ Opis System | System Grupa
M-Gait | GRAIL

- Funkcja szybkiego kotysania biezni
- Dodatek D-Flow HBM-Gait
- Pakiet D-Flow Gait

Pakiet D-Flow Zestaw aplikacji do oceny i treningu OPT STD Analiza chodu
Balance w odniesieniu do réwnowagi: (wideoi3D)i
specjalne aplikacje do oceny trening chodu

réwnowagi opieraja sie na naukowo
sprawdzonych protokotach do
pomiaru pozioméw wyjsciowych i
monitorowania postepu w czasie.
Dostepne sg obiektywne miary
wynikow dla réznych aspektow
kontroli réwnowagi. Aplikacje do
treningu réwnowagi zawieraja
bogate elementy rozgrywki w
wirtualnej rzeczywistos$ci i
zapewniajg trening na réznych
poziomach trudnosci. Dane
wejsciowe dla r6znych zmystow,
taczace bodzce fizyczne, wizualne i
poznawcze zapewniajg optymalng
modalno$¢ treningu w celu
symulowania sytuacji z zZycia
codziennego.

Wymagane:

- System przechwytywania ruchu

- Oprogramowanie sterujace D-Flow
- Dodatek D-Flow VR

- Pétcylindryczny ekran projekcyjny
LUB ekran telewizyjny 65 cali LUB
duzy, ptaski ekran projekcyjny

Dla optymalnej funkcjonalno$ci:
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- Funkcja szybkiego pochylania biezni
- Funkcja szybkiego kotysania biezni
- Oprogramowanie sterujace D-Flow
- Dodatek D-Flow HBM-Gait

- Pakiet D-Flow Gait

Tryb biegu Umozliwia prace biezni z predkoscia OPT OPT M-Gait Base
wstecznego w przeciwnym kierunku,
umozliwiajac chodzenie do tytu i
zaburzenia z poslizgiem do tytu Brak
certyfikatu do uzytku medycznego

Tryb wysokiego Umozliwia OPT OPT M-Gait Base
przyspieszenia przyspieszanie/zwalnianie biezni do
15 m/s2 (domyslnie: 3 m/s2), co
pozwala na uzyskiwanie zaburzen
ruchu pasa stanowigcych wyzwanie
dla uzytkownika. Brak certyfikatu do
uzytku medycznego

** Klient wymaga podpisanego
oSwiadczenia badawczego**

Tryb duzej Umozliwia predkos¢ biezni do 7 m/s OPT OPT M-Gait Base
predkosci (domyslnie: 5 m/s). Brak certyfikatu
do uzytku medycznego.

Informacje poufne firmy
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Kompensacja Ruch biezni, taki jak pochylenie lub OPT OPT M-Gait Base
bezwtadnosci kotysanie, wptywa na pomiar sit

dokonywany przez oprzyrzadowang
bieznie. Do kompensaciji tych sit
mozna zastosowac pakiet
kompensacji bezwtadnosci. Pakiet
sktada sie z akcelerometrow
montowanych na platformie oraz
specjalnego algorytmu kompensacji
w czasie rzeczywistym w D-Flow.

* W ramach obstugi posprzedaznej; w
celu uzyskania informacji o cenach
prosimy o kontakt pod adresem
salessupport@dih.com

Wymagane:
- Oprogramowanie sterujace D-Flow
- Pochylanie i/lub kotysanie

EMG

System Delsys EMG | System Delsys Trigno Avanti Lab OPT OPT EMG
Trigno Avanti Lab sktada sie z maksymalnie 16
bezprzewodowych czujnikéw EMG ze
zintegrowanym IMU.

Cometa Wave Plus | System Cometa Wave Plus EMG OPT OPT EMG
EMG sktada sie z maksymalnie 16
bezprzewodowych czujnikéw EMG ze
zintegrowanym 3-osiowym

akcelerometrem.
Dodatek D-Flow Dzieki dodatkowi D-Flow EMG dane OPT OPT EMG
EMG EMG mozna odzyskiwag, filtrowac i

korygowac w czasie rzeczywistym, co
pozwala na ich wykorzystanie w
interaktywnych aplikacjach
treningowych. Nieprzetworzone i
przefiltrowane dane mozna
rejestrowac i importowac do
narzedzia Gait Offline Analysis Tool w
celu analizy offline. Operator moze
wykorzysta¢ mozliwosci czasu
rzeczywistego do sprawdzenia
jakosci danych przed rozpoczeciem
rejestracji.

Body Weight
Support

Informacje poufne firmy
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Body Weight
Support Light

BWS Light umozliwia wczesna
rehabilitacje poprzez czeSciowe
odcigzenie, zaréwno podczas
treningu réwnowagi, jak i chodu.
Wielko$¢ odciazenia mozna ustawié
recznie za pomoca recznego pilota i
wyswietli¢ ja na wyswietlaczu
cyfrowym. W ten sposob operator
moze z tatwo$cig dostosowac
wielko$¢ odciazenia ciata w sposéb
ciagty w zakresie od 0 do 90 kg (200
funtow). System BWS Light moze by¢
uzywany w przypadku uczestnikow o
masie ciata do 135 kg (300 funtéw) i
wzrosScie do 1,90 m. W sktad systemu
wchodza 2 uprzeze podtrzymujace
BWS. Rozmiar 2M (AC0016) i rozmiar
XL (AC0017). Mozna zamdwi¢ inne
rozmiary (patrz Materiaty
eksploatacyjne i akcesoria), ale moze
to mie¢ wptyw na czas dostawy.
System BWS Light montuje sie do
sufitu. Koszty instalacji zostana
ustalone na podstawie projektu.

OPT

OPT

BWS

Transformator
medyczny 1-
fazowy

Transformator izolujacy BWS od sieci

OPT

OPT

BWS

Uzupelniajace
dodatki i licencje
D-Flow

5 dodatkowych
licencji
programistycznych
D-Flow

Domys$lnie dostepna jest pojedyncza
licencja programistyczna D-Flow dla
prac rozwojowych odbywajacych sie
gdzie indziej niz w systemie. Na
potrzeby rozwoju mozna naby¢
zestaw 5 dodatkowych licencji
programistycznych, umozliwiajacych
wielu badaczom jednoczesna prace
nad wieloma aplikacjami.

OPT

OPT

Uzupelniajace
dodatki i licencje D-
Flow

5 dodatkowych
licencji GOAT

Domys$lnie dostepna jest jedna
dodatkowa licencja GOAT do
przetwarzania danych i raportowania
w innym miejscu niz w systemie.
Mozna naby¢ zestaw 5 dodatkowych
licencji GOAT do przetwarzania i
raportowania.

OPT

OPT

Uzupelniajace
dodatki i licencje D-
Flow

Awatar catego ciata
D-Flow HBM-Full
Body Avatar

Avatar HBM Full Body Avatar jest
rozwinieciem dodatku HBM Gait z
opcja wizualizacji awatara catego
ciata i wykorzystania wynikéw Full
Body HBM w aplikacjach w czasie
rzeczywistym. Uwaga: obliczona

OPT

OPT

Uzupelniajace
dodatki i licencje D-
Flow

Informacje poufne firmy
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kinematyka, kinetyka i szacowane

sity mie$niowe stawow nie majg

wystarczajacej jakosci, aby mozna je

byto wykorzysta¢ w badaniach.

Wymagane: - Oprogramowanie D-

Flow - Dodatek HBM Gait - System

przechwytywania ruchu
Zestaw narzedzi Zestaw narzedzi aplikacji D-Flow OPT OPT Uzupetniajgce
aplikacji D-Flow zawiera elementy umozliwiajgce dodatki i licencje D-

szybkie tworzenie skomplikowanych Flow

aplikacji badawczych. Zacznij od

wybrania otoczenia - lasu,

przysztosciowej dzielnicy

przemystowej, stadionu pitkarskiego,

Nowego Jorku lub otoczenia petnego

balonowych zwierzatek

odpowiedniego dla dzieci. Nastepnie

dodaj potrzebne elementy:

etykietowanie znacznikéw bez

koniecznos$ci konfiguracji

etykietowania w oprogramowaniu do

rejestrowania ruchu (2, 4, 6 lub 8

znacznikow), awatar wizualizujacy

ruchy konczyn dolnych uczestnika,

wykrywanie zdarzen chodu w

oparciu o 2 znaczniki, podstawowe

wyniki czasoprzestrzenne oparte na 2

znacznikach, zaburzenia dotyczace

platformy i pasa biezni lub zapis

zsynchronizowany. Ten zestaw

narzedzi zapewnia badaczowi

mozliwos¢ szybkiego i tatwego

stworzenia wtasnej aplikacji,

przyspieszajac proces badawczy.
MATERIALY
EKSPLOATACYJNE
I AKCESORIA
Lampa do Materiaty eksploatacyjne i akcesoria OPT OPT Modut wirtualnej
projektora, rzeczywistosci
zakrzywiona
projekcja
Znaczniki Materiaty eksploatacyjne i akcesoria OPT OPT System
odblaskowe 9,5 przechwytywania
mm, w zestawie po ruchu
10 sztuk
Znaczniki Materiaty eksploatacyjne i akcesoria OPT OPT System
odblaskowe 14 przechwytywania
mm, w zestawie po ruchu
10 sztuk
Pierscienie Materiaty eksploatacyjne i akcesoria OPT OPT System
samoprzylepne przechwytywania
20x8 mm do ruchu

Informacje poufne firmy
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znacznikow
(500/0p.)

Opis

M-Gait

GRAIL

System System Grupa

Zestaw 10
znacznikow X Base

Materiaty eksploatacyjne i akcesoria

OPT

OPT

System
przechwytywania
ruchu

Interfejs
samoprzylepny
czujnika Delsys
EMG (80 szt. w
opakowaniu)

Materiaty eksploatacyjne i akcesoria

OPT

OPT

EMG

Elektrody
Kendall™ H124SG

Materiaty eksploatacyjne i akcesoria

OPT

OPT

EMG

Uprzaz
bezpieczenstwa
rozmiar 1

Materiaty eksploatacyjne i akcesoria

STD

STD

M-Gait Base

Uprzaz
bezpieczenstwa
rozmiar 2

Materiaty eksploatacyjne i akcesoria

STD

STD

M-Gait Base

Uprzaz BWS XS: 24
-28"/60,8-71cm
(mierzona 2" / 5
cm ponizej pepka)

Materiaty eksploatacyjne i akcesoria

OPT

OPT

BWS

Uprzaz BWS S: 28 -
32"lub71-81,4
cm (mierzona 2" /
5 cm ponizej
pepka)

Materiaty eksploatacyjne i akcesoria

OPT

OPT

BWS

Uprzaz BWS M:
32-36"lub 81,4-
91,5 cm (mierzona
2” /5 cm ponizej
pepka)

Materiaty eksploatacyjne i akcesoria

OPT

OPT

BWS

Uprzaz BWS 2M:
34-38" lub 86,5-
96,5 cm (mierzona
2” /5 cm ponizej
pepka)

Materiaty eksploatacyjne i akcesoria

OPT

OPT

BWS

Uprzaz BWS L: 36-
40" lub 91,5-101,6
cm (mierzona 2” /
5 cm ponizej
pepka)

Materiaty eksploatacyjne i akcesoria

OPT

OPT

BWS

Uprzaz BWS XL:
40-44"lub 101,6-
111,8 cm
(mierzona 2” / 5
cm ponizej pepka)

Materiaty eksploatacyjne i akcesoria

OPT

OPT

BWS

Uprzaz BWS 2XL:
44-48"lub 111,8-
122 cm (mierzona
2” /5 cm ponizej
pepka)

Materiaty eksploatacyjne i akcesoria

OPT

OPT

BWS
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Uprzaz BWS 3XL:
48 -52"lub 122 -
132 cm (mierzona
2" /5 cm ponizej
pepka)

Opis

Materiaty eksploatacyjne i akcesoria

M-Gait

OPT

GRAIL

OPT

BWS

System System Grupa

Uprzaz BWS 4XL:
52-56"lub 132-
142,5 cm
(mierzona 2” / 5
cm ponizej pepka)

Materiaty eksploatacyjne i akcesoria

OPT

OPT

BWS

Uprzaz BWS 5XL:
56-60" lub 142,6-
153 cm (mierzona
2” / 5 cm ponizej
pepka)

Materiaty eksploatacyjne i akcesoria

OPT

OPT

BWS

Informacje poufne firmy
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