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摘要(译)

膝关节矫形器在站立阶段和步态周期的摆动阶段期间为患者提供不同水
平的支撑。矫形器包括上辅助支撑件，下辅助支撑件，致动器，被配置
为在步态周期期间检测多个腿部运动并且输出与检测到的腿部运动相对
应的多个检测信号的传感器，以及配置为确定膝盖是否处于站立阶段或
步态周期的摆动阶段，以控制致动器在膝盖处于站立阶段时对下部辅助
支撑施加压力，并在膝盖处于摆动时释放压力相。
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