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THE OPTIONS IN ROBOTIC CONTROL OF REHABILITATING 
PATIENT´S LOWER LIMBS
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Abstrakt: V současné době se neustále rozšiřuje využití robotizace ve všech oblastech včetně zdravotnictví. 
Zdravotnictví má však velké množství oblastí, ve kterých se robotika využívá nebo ji lze využívat. Návrh 
nových rehabilitačních přístrojů a pomůcek musí vycházet ze znalostí anatomie a fyziologie pohybu 
jednotlivých částí lidského těla v kombinaci s vhodnou analýzou pohybu jednotlivých rehabilitačních 
metod. Tento článek analyzuje fyziologické pohyby při vybraných rehabilitačních metodách a navrhuje 
možnosti jejich realizace pomocí robotických zařízení.
Klíčová slova: léčebná rehabilitace, robotizace, konstrukce

Abstract:The use of robotics is currently expanding in all spheres including healthcare. There are many 
fields of healthcare, where robotics is being or can be used. A design of new rehabilitation devices and aids 
has to come out from the knowledge of anatomy and physiology of specific body-part movements combined 
with proper analysis of body movements in particular rehabilitation methods. This article analyses 
physiological movements in selected rehabilita-tion methods focused on lower limbs rehabilitation. It also 
proposes options for realization proprioceptive neuromuscular facilitation by using robotic devices.
Keywords:therapeutical rehabilitation, Robotization, Construction
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