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Lucrarea prezintă o trecere în revistă a noilor tipuri de roboţi care interacţionează 
cu subiecţii cu afecţiuni neuromotorii, pentru recuperarea mersului şi a funcţiilor 
membrelor superioare.Noile regulatoarele propuse, pot lua în considerare intenţia şi 
efortul depus de un subiect, şi nu impun o mişcare predefinită. Combinaţia ecran 
audiovizual-robot ajută la definirea unui mediu virtual în care pacientul execută mersul 
şi alte activităţi care sunt executate uzual zilnic. Mai mult, senzorii dispozitivului 
robotizat permit măsurători ale performanţelor pacientului, şi deci prezintă un mod de 
cuantificare a îmbunătăţirilor produse în timpul efectuării tratamentului de recuperare. 
Acest procedeu de recuperare se bazează pe ipoteza că interacţiunea pacient-mediu 
robotizat virtual creşte motivaţia pacientului şi calitatea serviciului terapeutic în 
comparaţie cu metodele convenţionale. 
 
 
 

 


