
Erforschung eines mobilen
Lauftrainers zur Rehabilitation
von gehbehinderten Kindern 
(RoboWalker)

Das Projekt

Ziel des Vorhabens RoboWalker ist die Erforschung eines
Systems zur Rehabilitation gehbehinderter Kinder, deren
Behinderung durch unterschiedliche Krankheitsbilder ver-
ursacht sein kann. Über die Verbesserung aktueller Reha-
Systeme hinaus, zielt RoboWalker auf eine intelligente
Laufanalyse, die Vermessung und Veränderung des Lauf-
verhaltens behinderter Kinder mit Hilfe eines integrierten
Computersystems und eine Ferndiagnoseeinrichtung für
betreuende Therapeuten. 

Die gegenwärtig verwendeten Reha-Systeme sind rein
mechanisch aufgebaut und erzwingen über ein mechani-
sches Exoskeleton, Bowdenzüge und Federn eine Synchro-
nisation der Beinbewegung behinderter Kinder.

Das Forschungsprojekt RoboWalker untersucht die Grund-
lagen eines elektromechanischen Systems, mit dem 

3 eine größere Stabilität und damit größere Einsatzbreite,

3 eine bessere Adaptionsmöglichkeit an bestehende
Behinderungen und 

3 bessere Trainingseffekte durch die Überwachung des
Rehabilitationsprozesses

erreicht werden können und sich Fehlstellungen und Fehl-
bewegungen während der Trainingsphase vermeiden lassen. 

Ein weiteres Ziel besteht in der messtechnischen Erfassung
des Laufverhaltens, insbesondere mit den Punkten Lauf-
analyse auch auf schwierigem Untergrund, Adaptions-
möglichkeiten des Walkers oder von Prothesen, Laufver-
besserung und automatische Erfassung von Gelenkposi-
tionen zur Anpassung der Prothesen. 

Für die Lösung der bei dem aktuellen Lauftrainer beste-
henden Stabilitäts- und Adaptationsprobleme und für
neue Lauftrainerkonzepte werden die Forschungsarbeiten
in mehreren Schritten geplant. Insbesondere werden fol-
gende Untersuchungen durchgeführt: 

3 eine Anforderungsanalyse für ein Beobachtungssystem, das
die Charakteristiken des aktuellen Gangs objektiv beurteilt, 

3 die Erstellung eines anpassbaren Modells für die Gang-
simulation behinderter Personen, 

3 die Konzeption einer neuen mobilen, unterstützenden
Plattform, 

3 der Aufbau eines Exoskeletons und die dafür notwendi-
gen Sensoren und Antriebe für behinderte Personen, 

3 die Analyse der Bewegungsabsichten des Benutzers aus
Messdaten und  

3 ein Konzept für den korrekten Ausgleich des Körperge-
wichts und die Führung des Patienten, um ein optimales
Rehabilitationsergebnis zu erzielen. 

Die Kooperation

Das interdisziplinäre Konsortium ist an die Gesamtaufga-
benstellung des Projektes angepasst und beinhaltet Ele-
mente der ingenieurtechnischen Grundlagenforschung,
der anwendungsorientierten Forschung und der medizini-
schen und rehabilitationstechnischen Forschung. Ebenso
sind Bereiche der späteren Produktion und Vermarktung,
Anwendung und Zulieferung vertreten. Ergänzt wird das
Konsortium durch ein Designbüro. Teilweise bestanden
bereits langjährige, enge Kooperationen zwischen dem
IAT, dem FWBI und den beteiligten Partnern in anderen For-
schungsvorhaben. 

Das Institut für Automatisierungstechnik, IAT verfügt über
Expertise im Bereich Rehabilitationsrobotik mit Integra-
tion von Vision-Systemen. Das IAT wird im Projekt die Kern-
aufgaben Koordination und Anforderungsanalyse, Anwen-
dung der Bildverarbeitung zur Ganganalyse, Erkennung
der Benutzerintention und Entwicklung der Automatisie-
rungsalgorithmen behandeln.
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Das FWBI Friedrich Wilhelm Bessel Institut Forschungs-
gesellschaft mbH hat in den vergangenen 10 Jahren ver-
schiedene Forschungsprojekte erfolgreich durchgeführt.
Nennenswert sind die Projekte Leros-F – Entwicklung eines
fluidischen Muskels zum Einsatz in der Reha-Robotik und
ISmaS – ein integriertes Lehrsystem für industrielle Anwen-
dungen. FWBI beteiligt sich im Projekt bei der Entwicklung
von Drehgelenken auf Basis von fluidischen Aktoren. 

Evado design for business wird für Design, Nutzeranalyse
und nutzergerechte Auslegung des mobilen Trainers unter
funktionalen, ästhetischen und hygienischen Gesichts-
punkten zuständig sein. 

SCHUNK GmbH & Co. KG verfügt über umfangreiche Erfah-
rung in der Integration von Robotiklösungen für Rehabili-
tation, Leichtgewichtroboter, Roboterbaukastensysteme
für Roboterarme und Laufroboter und Steuerungssysteme
für den Roboter. SCHUNK wird bei dem Aufbau des Exoske-
letons und der notwendigen Steuerungseinheiten seine
Leis-tungen und Expertise zur Verfügung stellen. 

Durch seine Kompetenzen in den Bereichen Benutzerana-
lyse, Marktuntersuchung und aktuelle Standards in der
Rehabilitationsrobotik stellt eo-funktion GmbH die Verbin-
dung zum Markt dar. eo-funktion wird die Entwicklung des
Lauftrainers unter Berücksichtigung notwendiger Vor-
schriften begleiten. 

Orthopädie-Technik Team GmbH stellt Prothesen her, passt
diese an und verfügt über einen Gehgarten in dem Prothe-
senträger auf verschiedenen Untergründen und Weg-
strecken die Prothesen testen und anpassen können. OT
Team ist speziell an der Auswertung des Laufens von Pro-
thesenträgern und der Dokumentation von Verbesserun-
gen interessiert. 

Das Neurologische Rehabilitationszentrum Friedehorst ist
auf den Bereich Rehabilitation spezialisiert und übernimmt
im Projekt die Aufgaben Bewegungsanalyse, Beratung und
Anwendung von Prototypen. 

Die Perspektiven

Mit diesem Projekt eröffnen die Kooperationspartner ein
neues Einsatzgebiet bei der Laufanalyse und der Geh-/Lauf-
rehabilitation von behinderten Kindern. Es handelt sich um
ein neues Feld, für das bisher nur einfache mechanische Hilfs-
mittel oder sehr aufwändige Analysesysteme existieren. 

Das Forschungsprojekt RoboWalker ist so ausgelegt, dass
zum Ende der Projektlaufzeit Untersuchungen zu neuen
Reha-Systemen und zu einem Exoskeleton für behinderte
Kinder vorliegen. Bezüglich der Laufanalyse wird ein
Demonstra-tionssystem angestrebt. Die Ergebnisse wer-
den einer breiten fachlich interessierten Öffentlichkeit vor-
gestellt. Die beteiligten Unternehmen werden sowohl
durch die Vermarktung des RoboWalkers als auch der im
RoboWalker integrierten Teilsysteme in anderen Anwen-
dungen und durch die neu gewonnenen Erkenntnisse pro-
fitieren. 

Es wird erwartet, dass die Forschungsergebnisse darüber
hinaus auch auf anderen Gebieten nutzbar und damit ver-
marktbar sein werden, sich somit die Wettbewerbsposition
verbessert oder zumindest Grundlagen für neue Produkte
gelegt werden. Dies sind insbesondere: 

3 Grundlagen für ein neues System zur Laufhilfe und zum
Lauftraining für behinderte Kinder 

3 Erhöhung der Gewichts- und Körpergrößengrenzen für
die Nutzer 

3 Verbessertes elektromechanisches Exoskeleton zur
Bewegungsführung der Nutzer 

3 Grundlagen für ein eigenständiges Exoskeleton für
behinderte Nutzer 

3 Vereinfachte messtechnische Systeme für eine Gang-
analyse von Behinderten und von Prothesenträgern 

3 Elektromechanische Trainingssysteme für behinderte
Personen zur optimalen Trainingsgestaltung 

3 Spätere Erweiterung auf mobile Lauftrainer für Erwach-
sene 

Für das derzeitige Forschungsprojekt ist das Konsortium
vollständig, bei einer späteren Ausweitung im nationalen
oder internationalen Rahmen sind Erweiterungen um maß-
gebliche Firmen des Reha-Sektors, rehabilitationsorien-
tierte Forschungsinstitute und Anwenderorganisationen
denkbar. Zukünftige Konsortien können national oder
international besetzt sein. 

Das FWBI wird über die Forschungstätigkeit hinaus ent-
sprechend seiner Ausrichtung den Transfer der gewonne-
nen Erkenntnisse in andere Anwendungsgebiete untersu-
chen und aktiv fördern. 

Das Projekt im Überblick

Erforschung eines mobilen Lauftrainers zur Rehabilitation
von gehbehinderten Kindern (Robowalker)
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Exoskeleton Konzeptbild eines mobilen radge-
stützten Gangtrainers mit Möglichkeit
eines Exoskeletons

Konzeptbild des mobilen Gangtrainers
auf der Basis eines Exoskeletons


