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Aufgabenstellung: Es soll eine Antriebsldsung fur den therapeutischen Schaukelstuhl erarbeitet und
implementiert werden.

Ziel der Arbeit: Die Antriebslésung soll im CAD ausgearbeitet und auf die Serientauglichkeit Uberprift
werden. Hinzu kommt eine Kostenschatzung und Montagehinweise fiir eine spatere Umsetzung.

Losung: Es entstand eine neuartige innovative Antriebsldsung. Die Schaukelbewegung wird dabei wie
anhin durch einen Elektromotor angetrieben. Die oszillierende Rotationsbewegung des Motors wird Uber
ein Antriebssystem mit integrierter Linearfuhrung und Zahnriemen als Kraftubertragungselement auf die
Schaukelmechanik tbertragen. Auf der Schaukelmechanik ist der Sitz als Schnittstelle zum Patienten
befestigt. Der Schaukelstuhl ist ausgelegt fur eine Schaukelbewegung mit 8 bis 20 Schwingungen pro
Minute. Dabei bewegt sich der Patient bis zu 610 mm in horizontaler Richtung, legt in vertikaler Richtung
einen Weg von insgesamt 120 mm pro Schwingung zuriick und wird in eine Schraglage von bis zu 21°
gebracht.
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