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DESCRIPCION
Robot de correccion de la columna vertebral tridimensional
Campo técnico

La presente invencion se refiere al campo de los aparatos médicos y, en particular, a un robot de correccion de la
columna vertebral tridimensional usado para el tratamiento de enfermedades intervertebrales de la columna vertebral
y para el cuidado de la columna vertebral.

Antecedentes de la invencion

Las enfermedades de lesion de tejido blando intervertebral de la columna vertebral, "enfermedades intervertebrales”
para abreviar, incluyendo espondilosis cervical, prolapso de disco intervertebral lumbar, trastornos articulares
posteriores toracicos y lumbares y otras enfermedades relacionadas con la columna vertebral, son enfermedades
habitualmente y frecuentemente encontradas, que tienen efectos adversos graves en la salud humana. Aunque las
manifestaciones clinicas de las enfermedades intervertebrales varian, las etiologias, patologias y principios
terapéuticos de las mismas son basicamente iguales. Después de muchos afios de investigacion clinica, el inventor
cree que la causa principal de las enfermedades es el comportamiento mecanico adverso, como movimiento
excesivo de la columna vertebral, sobrecarga, etc., que dan como resultado el cambio (desequilibrio) de las
direcciones tridimensionales de la posicion relativa intervertebral y la lesiéon del tejido blando intervertebral,
especialmente la lesién de las raices nerviosas y vasos sanguineos desde y hasta los canales de las raices
nerviosas. La protrusion del disco intervertebral es solamente una manifestacion de lesion de tejido blando
intervertebral, en lugar de la causa principal de las enfermedades. Como el estado natural es el estado 6ptimo, el
método preferido para el tratamiento de las enfermedades deberia ser la terapia de correcciéon mas minimamente
invasiva, es decir, usando una fuerza sin intervencion en el cuerpo humano para asegurar que la estructura
intervertebral de la columna vertebral vuelve a o se acerca al estado natural. La terapia quirirgica se usa solamente
cuando la terapia no quirurgica es ineficaz.

Como un hecho indiscutible, una pluralidad de doctores usa la terapia mecanica, tal como tirar, rotar, empujar,
presionar y otras técnicas manuales, para tratar enfermedades intervertebrales de la columna vertebral incluyendo
prolapso del disco intervertebral lumbar, etc., con efecto curativo evidente. Ademas de técnicas de masaje chinas de
colocacién de huesos, se usan ampliamente técnicas quiropracticas de Estados Unidos, técnicas de colocacion de
huesos europeas y las técnicas de correccion de la columna vertebral de Japén, Tailandia y Corea y tienen un efecto
evidente. Las etapas clave de las mismas solamente incluyen tirar, rotar, flexionar, extender, presionar, empujar,
etc., que en esencia pertenecen a la terapia mecanica cuyas formas de expresion son tirar, presionar, flexionar,
cortar y retorcer. La mayoria de las terapias clave usan la "carga repentina”, es decir, aplicar una fuerza repentina
apropiada para un paciente sin accion contraria. Siendo caracteristicas comunes la conveniencia y eficacia, las
técnicas con frecuencia, rapida y eficazmente, curan a los pacientes con enfermedades leves o que padecen las
enfermedades por primera vez.

Sin embargo, el tratamiento por masaje y tratamiento de traccién también tiene muchas desventajas, incluyendo
principalmente: 1) ser imposibles de parametrizar o cuantificar, diversas acciones de los mismos pertenecen a una
terapia mecanica que esta sujeta a la experiencia de los terapeutas y no es precisa con respecto a la fuerza, en la
que no se consigue efecto curativo si la fuerza o la extensiéon es demasiado pequefia y puede provocarse una lesion
si la fuerza o la extension es demasiado grande; 2) como el desplazamiento o la dislocacién de la articulacion
intervertebral es de direccién tridimensional, un terapeuta solamente puede aplicar una fuerza unidireccional o
bidireccional cada vez en el masaje de la colocacion de huesos y es incapaz de aplicar una fuerza tridimensional en
la lesion; 3) aunque se usan diversos dispositivos de traccion en el tratamiento por traccion, todos los dispositivos
llevan a cabo traccion de una manera lineal controlando la fuerza de traccion, en lugar de la distancia, sin carga
repentina, en la que la fuerza de traccion se distribuye uniformemente entre las vértebras y se sitia de forma
imprecisa. Por tanto, el efecto del masaje y el tratamiento por traccion es limitado. Ademas, el ciclo de tratamiento es
demasiado largo y el efecto curativo para pacientes graves no es bueno.

El documento CN-1539388 divulga un aparato de fijacion de la cabeza, un soporte, un pilar, un asiento, un cinturén
de fijacion, un miembro de bloqueo del asiento y un aparato de presion lateral de la columna vertebral.

Sumario de la invenciéon

Para resolver los problemas como escaso efecto, largo ciclo, etc.,, en el masaje y tratamiento de traccion
tradicionales para enfermedades intervertebrales, la presente invencidén proporciona el robot de correcciéon de la
columna vertebral tridimensional de acuerdo con la reivindicacién 1 que puede potenciar la funcién del cuidado de la
columna vertebral y mejorar el nivel de comodidad y precision del tratamiento. El robot de correccion de la columna
vertebral tridimensional comprende un pilar, un asiento, una pluralidad de cinturones de fijacién del cuerpo humano,
un aparato de fijacion de la cabeza y un soporte, estando dicho aparato de fijacién de la cabeza fijado sobre la parte
superior del soporte, comprendiendo ademas dicho robot de correccién de la columna vertebral tridimensional una
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pluralidad de tuberias de revestimiento del pilar, un aparato de atracciéon y empuje lateral de la columna vertebral y
un mecanismo de bloqueo del asiento; las tuberias de revestimiento del pilar cubren el pilar de una manera movil, y
cada tuberia de revestimiento del pilar estd conectada a un cinturén de fijacién del cuerpo humano; el extremo
inferior de la tuberia de revestimiento del pilar esta conectado al asiento, y el extremo superior de la misma esta
conectado al pilar; un primer objeto de conexidn elastica esta conectado entre las tuberias de revestimiento del pilar;
el aparato de atraccidon y empuje lateral de la columna vertebral puede moverse hacia arriba y hacia abajo a lo largo
del pilar y oscilar; el asiento esta conectado con el pilar a través de un cojinete, y puede moverse hacia arriba y
hacia abajo a lo largo del pilar; y el mecanismo de bloqueo del asiento se fija entre el soporte y el asiento.

Dicho robot de correccién de la columna vertebral tridimensional comprende ademas una plataforma de elevacion,
localizandose la plataforma de elevacién debajo del asiento y usandose para ajustar la distancia de descenso del
asiento.

La plataforma de elevacién se conecta a un sensor de desplazamiento para controlar la distancia de descenso del
asiento.

Dicho robot de correccion de la columna vertebral tridimensional comprende ademas un dispositivo retractor de la
tuberia de revestimiento general entre el extremo superior de la tuberia de revestimiento del pilar y el extremo
superior del pilar.

Un segundo objeto de conexidn elastica se ha conectado entre los cinturones de fijacion del cuerpo humano.

El aparato de fijacion de la cabeza comprende un casco y un mecanismo de rotacion del casco, estando el
mecanismo de rotacion del casco fijado en la parte superior del soporte y conectado al casco; el casco se usa para
fijar la cabeza de un paciente y realizar rotacion cuantitativa a través del mecanismo de rotacion del casco.

Se carga un peso o una fuerza mecanica alrededor o debajo del asiento.
Se fija una barra de empuje y se conecta con un lado del asiento para rotar el asiento.

El aparato de atracciéon y empuje lateral de la columna vertebral comprende un mecanismo de atraccion y empuje,
un mecanismo de posicionamiento vertical y un mecanismo de posicionamiento horizontal; el mecanismo de
posicionamiento vertical puede moverse hacia arriba y hacia abajo a lo largo del soporte y esta fijado al soporte; el
mecanismo de atraccion y empuje comprende una barra de atraccidon y empuje y un mecanismo de accionamiento
para accionar la barra de atraccién y empuje, el fondo del mecanismo de accionamiento puede estar fijado en el
surco de deslizamiento del mecanismo de posicionamiento horizontal de una manera movil.

Dicho robot de correccion de la columna vertebral tridimensional comprende ademas un mecanismo de reinicio del
asiento de modo que el asiento pueda devolverse a su posicion inicial.

Superando las desventajas del tratamiento de vértebras cervicales, vertebras toracicas y vértebras lumbares
respectivamente, el robot de correccion de la columna vertebral tridimensional proporcionado en la presente
invencion se caracteriza por una estructura cientifica y razonable, acciones tridimensionales concretas y precisas,
alta capacidad de control, tiempo de tratamiento corto, buen efecto curativo, ningin dafo al tejido normal, ninguna
lesion iatrogénica, ningun dolor, seguridad y fiabilidad. El robot de correccién de la columna vertebral tridimensional
proporcionado en la presente invencion puede arreglar la dislocacion entre vertebras, reducir la adhesion entre las
raices nerviosas y el tejido circundante de las mismas, y asegurar que la estructura intervertebral vuelve a o se
acerca al estado natural. El robot de correccion de la columna vertebral tridimensional en la presente invenciéon
puede no solamente usarse para tratamiento de enfermedades intervertebrales de la columna vertebral, sino
también para el cuidado de la columna vertebral y curacién de columnas vertebrales degenerativas.

Breve descripcion de las figuras

La Figura 1 es una vista estructural esquematica lateral del robot de correcciéon de la columna vertebral
tridimensional proporcionado en la realizacién preferida de la presente invencion;

La Figura 2 es una vista estructural esquematica frontal del robot de correcciéon de la columna vertebral
tridimensional proporcionado en la realizacién de la presente invencion;

La Figura 3 es una vista estructural esquematica del mecanismo de bloqueo del asiento en la realizacion de la
presente invencion;

La Figura 4 es una vista superior del aparato de atraccién y empuje lateral de la columna vertebral en la
realizacién de la presente invencion.

Descripcion detallada de la realizacion preferida

El esquema técnico de la presente invencion se describe ademas posteriormente mediante los dibujos adjuntos y la
realizacién preferida.
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En referencia a la Figura 1 y la Figura 2, la realizacién preferida de la presente invencion proporciona un robot de
correccion de la columna vertebral tridimensional que puede curar enfermedades intervertebrales de la columna
vertebral, potenciar la funcién del cuidado de la columna vertebral y mejorar el nivel de comodidad y precision del
tratamiento. El robot de correccion de la columna vertebral tridimensional comprende un pilar 1, un asiento 2, una
pluralidad de cinturones de fijacion del cuerpo humano 302, un aparato de fijaciéon de la cabeza, un soporte 9, una
pluralidad de tuberias de revestimiento del pilar 3, un aparato de atraccion y empuje lateral de la columna vertebral
6, un dispositivo retractor de la tuberia de revestimiento general 304 y un mecanismo de bloqueo del asiento 10, en
el que el aparato de fijacion de la cabeza se fija en la parte superior del soporte 9; las tuberias de revestimiento del
pilar 3 recubren el pilar 1 de una manera mévil, y cada tuberia de revestimiento del pilar 3 esta conectada a un
cinturén de fijacion del cuerpo humano 302; el extremo inferior de cada tuberia de revestimiento del pilar 3 esta
conectada con el asiento 2, y el extremo superior de la misma esta conectado con el pilar 1; las tuberias de
revestimiento del pilar 3 estan interconectadas por un primer objeto de conexién elastica 301, tal como un muelle de
acero, que puede asegurar que los discos intervertebrales degenerativos de un paciente se alineen con la seccion,
asegurando de este modo que la fuerza para la correccion de la columna vertebral se aplica principalmente a la
lesion; el aparato de atraccion y empuije lateral de la columna vertebral 6 puede moverse hacia arriba y hacia abajo a
lo largo del pilar 1 y oscilar; el asiento 2 esta conectado con el pilar 1 a través de un cojinete, y puede moverse hacia
arriba y hacia abajo a lo largo del pilar 1; y el mecanismo de bloqueo del asiento 10 se fija entre el soporte 9 y el
asiento 2.

El robot de correccién de la columna vertebral tridimensional en la realizacién comprende ademas una plataforma de
elevacion 202, la plataforma de elevacion 202 esta localizada bajo el asiento 2 y se usa para ajustar la distancia de
descenso del asiento 2; la plataforma de elevacion 202 también puede conectarse con un sensor de desplazamiento
para supervisar la distancia de descenso del asiento 2. En su aplicacién practica, la plataforma de elevacion 202
esta compuesta por un elevador mecanico y una placa de acero.

El robot de correccion de la columna vertebral tridimensional comprende ademas un dispositivo retractor de la
tuberia de revestimiento general 304 fijado entre el extremo superior de la tuberia de revestimiento del pilar 3 y el
extremo superior del pilar 1.

En la realizacion, los cinturones de fijacion del cuerpo humano 302 estan interconectados por un segundo objeto de
conexion elastica 303 que pueden estar entretejidos con una pluralidad de bandas o tiras de goma.

En la realizacion, el aparato de fijacion de la cabeza comprende un casco 4 y un mecanismo de rotacion del casco 5,
el mecanismo de rotacién del casco 5 esta fijado en la parte superior el soporte 9 y conectado al casco 4; el casco 4
se usa para fijar la cabeza de un paciente y para hacer la rotacion cuantitativa a través del mecanismo de rotacion
del casco 5; el mecanismo de rotacién del casco 5 puede alimentarse por un motor de par o un motor actuador.

El robot de correccion de la columna vertebral tridimensional comprende ademas un mecanismo de reinicio del
asiento 305 de modo que el asiento 2 sea capaz de volver a su posicion inicial. En la realizacion, el mecanismo de
reinicio del asiento 305 es un mecanismo de levas. Cuando el asiento 2 desciende y toca el interruptor disparador
203 del mismo, que se localiza en la plataforma de elevacién 202, la leva comienza a rotar para elevar el asiento 2
gradualmente; cuando la parte superior del mecanismo de levas alcanza el punto mas alto, el asiento 2 vuelve a la
posicién de bloqueo inicial. Ademas, el mecanismo de reinicio del asiento 305 también puede implementarse con un
mecanismo electromagnético u otro mecanismo. El mecanismo de reinicio del asiento puede implementarse de una
manera distinta a la descrita especificamente en la realizacién preferida de la invencion, siempre que el asiento 2
puede volver a la posicidon de bloqueo inicial del mismo.

En referencia a la Figura 3, el aparato de atraccion y empuje lateral de la columna vertebral 6 comprende un
mecanismo de atraccion y empuje 601, un mecanismo de posicionamiento vertical (no mostrado en la figura) y un
mecanismo de posicionamiento horizontal 603. EI mecanismo de posicionamiento vertical puede moverse hacia
arriba y hacia abajo a lo largo del soporte 9 y esta fijado al soporte 9. El mecanismo de atraccién y empuje 601
comprende una barra de atraccion y empuje 6011 y un mecanismo de accionamiento para accionar la barra de
atraccion y empuje 6011, la parte inferior del mecanismo de accionamiento puede disponerse en el surco de
deslizamiento 602 del mecanismo de posicionamiento horizontal 603 de una manera movil y fijarse en cierta posicion
en el surco de deslizamiento 602, que corresponde a la localizacion de vertebra degenerativa. Accionado por el
mecanismo de accionamiento, la barra de atraccion y empuje puede moverse hacia delante o hacia atras para
provocar que una columna vertebral se mueva hacia delante, hacia atras, a la izquierda o a la derecha o rote
cambiando el punto de fuerza, haciendo de este modo el desplazamiento cuantitativo de ciertas vertebras para
asegurar que la estructura intervertebral se acerca al estado natural. EI mecanismo de accionamiento puede
implementarse por una maquina a motor o una maquina hidraulica.

En referencia a la Figura 4, el mecanismo de bloqueo del asiento 10 comprende un muelle de torsion telescopico
1011, un botén de palanca 1012, un cable de acero 1013, un pasador 1014 y dos poleas fijas 1015, en el que el
muelle de torsion telescopico 1011 recubre la barra de conexién del pasador 1014; un extremo del cable de acero
1013 se conecta con la barra de conexion del pasador 1014, y el otro extremo del mismo se conecta al botén de
palanca 1012 mediante las dos poleas fijas 1015. Cuando comienza el tratamiento, el botén de palanca 1012 se



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2592 635 T3

enciende para tirar del pasador 1014 hacia dentro a través del cable de acero 1013, de modo que el muelle de
torsion telescépico 1011 se presiona estrechamente y el pasador 1014 se separa de la clavija soldada en el asiento
2, por tanto el asiento 2 cae libremente; cuando el botén de palanca 1012 se libera, el muelle de torsién telescopico
1011 se reinicia para empujar el pasador 1014 hacia afuera; cuando el asiento 2 se eleva por el mecanismo de
reinicio del asiento 305, la clavija soldada en el asiento 2 impacta en el pasador 1014 para provocar que el pasador
se retraiga hacia adentro inmediatamente, de modo que la clavija se mueva a través del pasador 1014 para provocar
que el asiento 2 vuelva a su posicion inicial.

En la aplicacién practica, la velocidad de caida instantanea del asiento 2 puede aumentarse poniendo un peso
alrededor del asiento 2 o fijando un dispositivo accionador externo entre el asiento 2 y la plataforma de elevacion
202. Ademas, en un lado del asiento 2, por ejemplo, en el lado izquierdo, derecho o frontal del mismo, se conecta
una barra de empuje 204 de una manera fija para rotar al asiento 2. En la realizacion, la barra de empuje 204 se fija
y se conecta al lado frontal del asiento 2, que puede rotarse en el intervalo de 0 grados a 50 grados de acuerdo con
los requisitos para el tratamiento o mejora.

En la aplicacion practica, cada tuberia de revestimiento del pilar 3 tiene un agujero central y recubre el pilar 1 a
través del agujero. Los dos extremos horizontales de cada tuberia de revestimiento del pilar 3 se flexiona hacia
delante para formar una forma de tipo arco, y el extremo lejano de la misma se conecta con un cinturén de fijacion
del cuerpo humano 302. Cada tuberia de revestimiento del pilar 3 puede conectarse con un cinturén de fijacion del
cuerpo humano 302 de una pluralidad de maneras, tales como conexiéon de botén, conexién de remache, conexion
cosida, etc.

En la correccién de la columna vertebral o el tratamiento de enfermedades intervertebrales toracicas y lumbares, un
paciente deberia sentarse en el asiento 2. El dispositivo retractor de la tuberia de revestimiento general 304 se usa
para ajustar el intervalo entre las tuberias de revestimiento del pilar 3 de acuerdo con la altura del paciente, y los
cinturones de fijacion del cuerpo humano 302 se usan para fijar el pecho y la cintura respectivamente. De acuerdo
con la altura, el peso, el grado patoldgico, la posicion patolégica y otras condiciones del paciente, la distancia entre
el asiento 2 y el punto de caida y la direccion rotatoria y el angulo del asiento 2 se establecen y ajustan para cumplir
los requisitos para el tratamiento. Ademas, el aparato de atraccion y empuje lateral de la columna vertebral 6 se
sitla para que esté al mismo nivel de las vértebras degenerativas, y se confirman el punto de accién y adaptabilidad
del mismo. Después de examen y confirmacion, los mecanismos de ejecucidon de accion pueden iniciarse para
asegurar la caida y rotacion del asiento 2, se llevan a cabo el empuje y la atraccion lateral de la columna vertebral de
una manera coordinada y sincronizada, arreglando de este modo la dislocacion entre vértebras, corrigiendo las
localizaciones de vértebras y reduciendo la adhesion entre el tejido blando intervertebral en particular, las raices
nerviosas y el tejido circundante de las mismas para asegurar que la estructura intervertebral se acerca al estado
natural.

En el tratamiento de la espondilosis cervical, un paciente deberia sentarse en el asiento 2. Los cinturones de fijacion
del cuerpo humano 302 se usan para fijar el pecho y la cintura respectivamente. De acuerdo con la altura, el peso, el
grado patologico, la posicion patolégica y otras condiciones del paciente, la distancia entre el asiento 2 y el punto de
caida se establece y ajusta. Fijada por el casco 4, la cabeza se situa de acuerdo con los requisitos para tratamiento;
ademas, la direccién de rotacion y el angulo del mecanismo de rotacion del casco 5 se determinan para cumplir los
requisitos para tratamiento. Después de examen y confirmacion, los mecanismos de ejecucion de accién pueden
iniciarse para asegurar que se llevan a cabo la caida del asiento, la rotacion del casco y otras acciones de una
manera coordinada y sincronizada, consiguiendo de este modo el fin del tratamiento de la espondilosis cervical o
correccion de una columna vertebral degenerativa.

En comparacién con la técnica anterior, el robot de correcciéon de la columna vertebral tridimensional en la
realizacion de la presente invencion tiene las siguientes ventajas:

1. Superando las desventajas del tratamiento de vértebras cervicales, vértebras toracicas y vértebras lumbares
respectivamente, el robot de correccion de la columna vertebral tridimensional se caracteriza por una estructura
cientifica y razonable, acciones tridimensionales completas y precisas, alta capacidad de control y alta
operatividad después de integracién con programas informaticos.

2. Como la distancia de caida rapida esta sujeta a la altura del asiento, el robot de correccion de la columna
vertebral tridimensional mejora la seguridad y fiabilidad reduciendo al mismo tiempo los ruidos.

3. Caracterizado por un tiempo de tratamiento corto, un buen efecto curativo, ningun dafio al tejido normal,
ninguna lesion iatrogénica y ningun dolor, el robot de correccion de la columna vertebral tridimensional puede
corregir la dislocacion entre vértebras, reducir la adhesion entre las raices nerviosas y el tejido circundante de las
mismas y asegurar que la estructura intervertebral vuelve a o se acerca al estado natural.

4. El robot de correccion de la columna vertebral tridimensional en la presente invencién puede no usarse
solamente para el tratamiento de enfermedades intervertebrales de la columna vertebral, sino también para el
cuidado de la columna vertebral y curacién de columnas vertebrales degenerativas.

La realizacion preferida describe ademas los objetos, el esquema técnico y efectos beneficiosos de la presente
invencion en detalle. Deberia entenderse que la descripcién anterior solamente pretende ilustrar una realizacion
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especifica de la invencion y no limitar la invencion. Cualquier modificacion, reemplazo equivalente o mejora
realizados a la realizacién sin alejarse de los principios de la invencion deberian quedar dentro del alcance de
proteccion de la invencién definido en las reivindicaciones.
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REIVINDICACIONES

1. Un robot de correccion de la columna vertebral tridimensional comprende un pilar (1), un asiento (2), una
pluralidad de cinturones de fijacion del cuerpo humano (302), un aparato de fijacion de la cabeza, y un soporte (9),
dicho aparato de fijacion de la cabeza esta fijado en la parte superior del soporte (9), en el que dicho robot de
correccion de la columna vertebral tridimensional comprende, ademas, una pluralidad de tuberias de revestimiento
del pilar (3), un aparato de atraccion y empuje lateral de la columna vertebral (6) y un mecanismo de bloqueo del
asiento (10); las tuberias de revestimiento del pilar (3) recubren el pilar (1) de una manera maovil, y cada tuberia de
revestimiento del pilar (3) esta conectada con un cinturén de fijacion del cuerpo humano (302); el extremo inferior de
la tuberia de revestimiento del pilar (3) estda conectado con el asiento (2), y el extremo superior del mismo esta
conectado con el pilar (1); un primer objeto de conexion elastica (301) esta conectado entre las tuberias de
revestimiento del pilar (3); el aparato de atraccién y empuje lateral de la columna vertebral (6) puede moverse hacia
arriba y hacia abajo a lo largo del pilar (1) y oscilar; el asiento (2) esta conectado con el pilar (1) mediante un
cojinete, y puede moverse hacia arriba y hacia abajo a lo largo del pilar (1); y el mecanismo de bloqueo del asiento
(10) esta fijado entre el soporte (9) y el asiento (2).

2. El robot de correccion de la columna vertebral tridimensional de la reivindicacién 1, en el que dicho robot de
correccion de la columna vertebral tridimensional comprende ademas una plataforma de elevacion (202), la
plataforma de elevacion (202) esta localizada bajo el asiento (2) y se usa para ajustar la distancia de descenso del
asiento (2).

3. El robot de correcciéon de la columna vertebral tridimensional de la reivindicacién 2, en el que la plataforma de
elevacion (202) esta conectada con un sensor de desplazamiento para supervisar la distancia de descenso del
asiento (2).

4. El robot de correcciéon de la columna vertebral tridimensional de la reivindicacion 3, en el que dicho robot de
correccion de la columna vertebral tridimensional comprende ademas un dispositivo retractor de la tuberia de
revestimiento general (304) fijado entre el extremo superior de la tuberia de revestimiento del pilar (3) y el extremo
superior del pilar (1).

5. El robot de correccion de la columna vertebral tridimensional de la reivindicaciéon 1 o 4, en el que un segundo
objeto de conexion elastica (303) esta conectado entre los cinturones de fijacion del cuerpo humano (302).

6. El robot de correccion de la columna vertebral tridimensional de la reivindicacion 1 o 4, en el que el aparato de
fijacion de la cabeza comprende un casco (4) y un mecanismo de rotacion del casco (5), el mecanismo de rotacion
del casco (5) esta fijado en la parte superior del soporte (9) y conectado al casco (4); el casco (4) se usa para fijar la
cabeza de un paciente y para realizar rotacion cuantitativa a través del mecanismo de rotacion del casco (5).

7. El robot de correccion de la columna vertebral tridimensional de la reivindicacion 1 o 4, en el que se carga un peso
o una fuerza mecanica alrededor o debajo del asiento (2).

8. El robot de correccion de la columna vertebral tridimensional de la reivindicacion 1 o 4, en el que se fija una barra
de empuje (204) y se conecta a un lado del asiento (2) para rotar el asiento (2).

9. El robot de correccion de la columna vertebral tridimensional de la reivindicacién 1 o 4, en el que el aparato de
atraccion y empuje lateral de la columna vertebral (6) comprende un mecanismo de atraccién y empuje, un
mecanismo de posicionamiento vertical y un mecanismo de posicionamiento horizontal; el mecanismo de
posicionamiento vertical puede moverse hacia arriba y hacia abajo a lo largo del soporte (9) y esta fijado al soporte
(9); el mecanismo de atraccion y empuje comprende una barra de atraccion y empuje y un mecanismo de
accionamiento para accionar la barra de atraccion y empuje, la parte inferior del mecanismo de accionamiento puede
fijarse en un surco de deslizamiento del mecanismo de posicionamiento horizontal de una manera movil.

10. El robot de correccién de la columna vertebral tridimensional de la reivindicaciéon 1 o 4, en el que dicho robot de
correccion de la columna vertebral tridimensional comprende ademas un mecanismo de reinicio del asiento (305) de
modo que el asiento (2) sea capaz de volver a su posicion inicial.
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