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Interaktiver RObotischer
REha-Assistent für das Lauf-
und Orientierungstraining von 
Patienten nach Schlaganfällenhttp://www.roreas.de

Ziele und Alleinstellungsmerkmale

Roboter-Plattformen

Potential eines robotischen Reha-Assistenten
 2–5% der Gesundheitskosten durch Krankheitsbild Schlaganfall

 Eigentraining mit enormem therapeutischen und ökonomischen Potenzial

Therapeutischer Ansatz
 Begleitung von stationären Schlaganfallpatienten

bei Laufübungen zum Training der Mobilität
und des räumlichen Orientierungsvermögens

 Beobachtung und Dokumentation der 
Trainingsdurchführung in abrechenbarer Weise

Nutzeffekte für Patienten
 Begegnung von Hinderungsgründen, z.B. Ängste vor Selbstüberforderung 

„Komme ich sicher wieder zurück?“, „Kann ich das?“, „Verlaufe ich mich vielleicht 
im Gebäude?“

 Ermittlung akzeptanzhemmender und -fördernder Faktoren und der 
medizinischen Wirksamkeit beim Einsatz des Reha-Assistenten

Demonstratoren mit Therapieangeboten und Robotikfunktionalitäten
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m&i-Fachklinik Bad Liebenstein
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