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Система роботизированная Walkbot для восстановления функции

ходьбы, с принадлежностями









МОДУЛЬ ГОЛЕНОСТОПНОГО СУСТАВА



РЕГУЛЯТОР ДЛИНЫ БЕДРА
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ПОДЪЕМНОЕ УСТРОЙСТВО



ОПОРНЫЕ БРУСЬЯ



КНОПКА ЭКСТРЕННОЙ ОСТАНОВКИ



ДЕРЖАТЕЛЬ МОНИТОРА











ВЫКЛЮЧАТЕЛЬ ПК;
ВЫКЛЮЧАТЕЛЬ ЭЛЕКТРОПИТАНИЯ; 
КНОПКА ЭКСТРЕННОЙ ОСТАНОВКИ.



ПАНЕЛЬ ПОДКЛЮЧЕНИЯ
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РУЧКА РЕГУЛИРОВКИ ВЫСОТЫ
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ПАНЕЛЬ ПОДКЛЮЧЕНИЯ (ЗАДНЯЯ)
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РАЗЪЕМ ПОДКЛЮЧЕНИЯ ПИТАНИЯ
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РУЧКА ВЕРТИКАЛЬНОМ РЕГУЛИРОВКИ





РУЧКА БЛОКИРОВКИ КРЕПЕЖНОЙ СИСТЕМЫ



РУЧКА к р е п е ж н о й  с и с те м ы





СИГНАЛЬНАЯ ЛАМПА



КОНТРГАЙКА;
РУЧКА ДЛЯ НАСТРОЙКИ ДВИЖЕНИЯ ВПЕРЕД- 
НАЗАД.
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ПРОТИВОВЕС 0,5 КГ (8 ШТ.)
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МОДУЛЬ ПРОТИВОВЕСА для РОБОТА







о

ifigC 
>ongcf 

1'аррогвЦ 
N e  pas cc

J r  to  p .pdo d'ef
I

^ c f o h r  in  d% 
i r  S p a n n v n g ^êrot.
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ДЕРЖАТЕЛЬ БЕДРА
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ДЕРЖАТЕЛЬ ЛОДЫЖКИ
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СИаЕМОЙ MICROSOFT WINDOWS 0/S 
INSTALLATION DISK



Robot-assisted 
gait training system 
Application program



WaIkDoLK Cbildr^n

R I D i M p m O

Robot-Assisted Gait Training System
USER MANUAL

WalkboLS Adult
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