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DESCRIPCION
Método para determinar tipo de cuerpo para dispositivo de termoterapia
Antecedentes de la invencion
1. Campo de la invencion

La presente invencion se refiere en general a un método para determinar el tipo de cuerpo humano en un aparato
termoterapéutico y, de manera mas particular, a un método para determinar el tipo de cuerpo humano en un aparato
termoterapéutico, en el que una unidad de control escanea toda la columna vertebral de un usuario moviendo un
dispositivo de moxibustion usando un motor horizontal, mide la corriente de funcionamiento del motor horizontal,
calcula la longitud de la columna vertebral del cuerpo humano en funcién de la corriente de funcionamiento medida y
determina con precision las posiciones de las vértebras cervicales, las vértebras toracicas, las vértebras lumbares y
el coccix que forman la columna vertebral, calculando asi los puntos de acupuntura adecuados para una persona
especifica y permitiendo después que los puntos de acupuntura calculados se usen para administrar termoterapia.

2. Descripcion de la técnica relacionada

Un ser humano tiene la debilidad fisiologica de fatigarse con relativa facilidad porque una gran carga se impone sobre
la parte de la columna vertebral en términos de la estructura del cuerpo en un estado erguido, a diferencia de otros
mamiferos. En particular, en la vejez, muchas personas tienen diversas enfermedades geriatricas o sienten dolor fisico
porque la fatiga se acumula sin ser aliviada debido a una disminucién significativa en la funcionalidad inmune.

Asimismo, en el entorno de Internet, reciente y de rapida expansion, incluso los adolescentes que pasan mucho tiempo
sentados en sillas en una mala postura y estan inmersos en el ordenador experimentan diversas enfermedades y
mucho dolor a consecuencia de anormalidades de la columna vertebral.

Los nervios centrales del cuerpo humano se extienden a partes del cuerpo humano a través de la columna vertebral
y, por tanto, los principales puntos de acupuntura relacionados no solo con una serie de enfermedades geriatricas,
sino también con las actividades de diversos érganos internos, como el corazén, los pulmones y el estémago y los
intestinos, estan diseminados cerca de la columna vertebral. En medicina china, para mejorar la funcionalidad inmune,
aliviar el dolor fisico y tratar y prevenir el dolor fisico, la quiropractica o moxibustién en los puntos de acupuntura de la
columna lleva realizandose mucho tiempo junto con la acupuntura. Ultimamente se estan usando aparatos
termoterapéuticos centrados en los efectos del tratamiento en hogares normales.

En general, los aparatos termoterapéuticos para tratar las enfermedades de la columna usando quiropractica y
termoterapia estan configurados para estimular sistemas de meridianos y puntos de acupuntura en el lado de la
columna mientras mueven horizontalmente un dispositivo quiropractico que tiene una lampara incrustada en su interior.
Los rayos infrarrojos lejanos emitidos desde la lampara tienen un efecto de acupuntura porque son penetrados
profundamente en la piel, el calor eléctrico tiene un efecto de moxibustion y el dispositivo quiropractico tiene un efecto
de acupuntura.

En el aparato termoterapéutico convencional, el ancho de una almohadilla y el dispositivo quiropractico y el dispositivo
quiropractico estan disefiados en funcion de la posicion de la columna vertebral de usuarios con un tipo de cuerpo
promedio (por ejemplo, altura y peso). El aparato termoterapéutico convencional es problematico ya que los usuarios
que no pertenecen al tipo de cuerpo promedio y quieren recibir termoterapia no reciben una correccién de la columna
vertebral correcta ni efectos de acupuntura adecuados del estimulo de los sistemas de meridianos y los puntos de
acupuntura del lado de la columna vertebral. Dicho de otra forma, el aparato termoterapéutico convencional esta
centrado en todos los usuarios con diferentes tipos de cuerpo y, por tanto, no puede estimular los sistemas de
meridianos y los puntos de acupuntura del lado de la columna vertebral de todos los usuarios. El aparato
termoterapéutico tiene la desventaja de presentar sus efectos solo en un conjunto muy limitado de usuarios.

Como se ha descrito anteriormente, para determinar las posiciones de la columna vertebral de usuarios que tienen
diferentes tipos de cuerpo, se deben recibir dos sefiales detectadas desde la columna vertebral del cuerpo humano y
se estan realizando una variedad de investigaciones para la deteccion de las dos sefiales.

El documento WO 02/069880 A1 se refiere a un aparato termoterapéutico y su método de control.

Sumario de la invencion

La invencion esta definida en las reivindicaciones 1, 2 y 4.

En consecuencia, la presente invencion se ha realizado teniendo en cuenta los problemas anteriores que se producen

en la técnica anterior y un objeto de la presente invencion es proporcionar un método para determinar el tipo de cuerpo
humano en un aparato termoterapéutico, en el que una unidad de control escanea toda la columna vertebral de un
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usuario moviendo un dispositivo de moxibustion usando un motor horizontal, mide la corriente de funcionamiento del
motor horizontal, calcula la longitud de la columna vertebral del cuerpo humano en funcion de la corriente de
funcionamiento medida y determina con precision las posiciones de las vértebras cervicales, las vértebras toracicas,
las vértebras lumbares y el coccix que forman la columna vertebral, calculando asi los puntos de acupuntura
adecuados para una persona especifica y permitiendo después que los puntos de acupuntura calculados se usen para
administrar termoterapia.

Para alcanzar el objeto anterior, la presente invenciéon proporciona un método para determinar un tipo de cuerpo
humano en un aparato termoterapéutico, que incluye la etapa 1 de escanear toda la columna vertebral de un usuario
moviendo un dispositivo de moxibustion a lo largo de una trayectoria de transferencia usando un motor horizontal en
respuesta a una sefial de control de una unidad de control; la etapa 2 de medir una corriente de funcionamiento del
motor horizontal, detectar un primer punto de determinacién del tipo de cuerpo en regiones de la vértebran.° 1 o n.°
10 en funcioén de una curva de la corriente de funcionamiento medida y detectar un segundo punto de determinacion
del tipo de cuerpo en una region de la vértebra n.° 24; la etapa 3 de, cuando hay dos curvas maximas en el segundo
punto de determinacion del tipo de cuerpo, calcular una interseccion entre extensiones de pendientes exteriores de
las dos curvas maximas, determinar la interseccion calculada para que sea un valor maximo de la region de la vértebra
n.° 24 y establecer el valor maximo determinado como el segundo punto de determinacion del tipo de cuerpo; la etapa
4 de recuperar datos estandar de la columna vertebral de una base de datos y calcular una longitud total de la columna
vertebral y una longitud de cada una de las vértebras usando los datos estandar y los dos puntos de determinacion
del tipo de cuerpo; y la etapa 5 de la unidad de control que controla el motor horizontal usando la longitud calculada
de cada elemento de la columna como un valor de control del motor horizontal.

Adicionalmente, para alcanzar el objeto anterior, la presente invencion proporciona un método para determinar un tipo
de cuerpo humano en un aparato termoterapéutico, que incluye la etapa 1 de escanear toda la columna vertebral de
un usuario moviendo un dispositivo de moxibustiéon a lo largo de una trayectoria de transferencia usando un motor
horizontal en respuesta a una sefal de control de una unidad de control; la etapa 2 de medir una corriente de
funcionamiento del motor horizontal, detectar un primer punto de determinacion del tipo de cuerpo en una region de la
vértebra n.° 1 o n.° 10 en funcién de una curva de la corriente de funcionamiento medida y detectar un segundo punto
de determinacion del tipo de cuerpo en una region de la vértebra n.° 24; la etapa 3 de, cuando no se detecta un valor
maximo en la region de la vértebra n.° 24, detectar un Unico punto de inflexion usando un cambio en una pendiente de
una curva de corriente en la region de la vértebra n.° 24, determinar el Unico punto de inflexion para que sea un valor
maximo en un punto de la vértebra n.° 24 y establecer el valor maximo determinado como un segundo punto de
determinacion del tipo de cuerpo; la etapa 4 de recuperar datos estandar de la columna vertebral de una base de datos
y calcular una longitud completa de la columna vertebral y una longitud de cada una de las vértebras usando los datos
estandar y los dos puntos de determinacion del tipo de cuerpo; y la etapa 5 de la unidad de control que controla el
motor horizontal usando la longitud calculada de cada elemento de la columna como un valor de control del motor
horizontal.

Como se ha descrito anteriormente, en el método para determinar el tipo de cuerpo en un aparato termoterapéutico
de acuerdo con la presente invencion, la unidad de control escanea toda la columna vertebral del usuario moviendo
un dispositivo de moxibustién usando un motor horizontal, mide la corriente de funcionamiento del motor horizontal,
calcula la longitud de la columna vertebral del cuerpo humano en funcién de la corriente de funcionamiento medida y
determina con precision las posiciones de las vértebras cervicales, las vértebras toracicas, las vértebras lumbares y
el coccix que forman la columna vertebral. En consecuencia, hay ventajas ya que el aparato termoterapéutico puede
controlarse en funcion del tipo de cuerpo de cada persona y la moxibustion, la acupuntura y un masaje pueden
controlarse con precision en la posicion de cada punto de acupuntura.

Breve descripcion de los dibujos

Los objetos, caracteristicas y ventajas anteriores, asi como otros distintos, de la presente invenciéon se comprenderan
mas claramente a partir de la siguiente descripcion detallada tomada en conjunto con los dibujos adjuntos, en los que:

la Figura 1 es una vista lateral de un aparato termoterapéutico de acuerdo con la presente invencion;

la Figura 2 es un diagrama de flujo que ilustra un método para determinar el tipo de cuerpo humano de acuerdo
con la presente invencion;

las Figuras 3A y 3B son diagramas que muestran una realizacion de la curva de corriente de un motor horizontal
de acuerdo con la presente invencion;

la Figura 4A es un diagrama que muestra un método para calcular un valor maximo cuando el nimero de maximos
2 son dos maximos de acuerdo con la presente invencion;

la Figura 4B es un diagrama que muestra un método para calcular un valor maximo cuando el niumero de maximos
2 es cero de acuerdo con la presente invencion;

la Figura 5 es un diagrama de flujo que ilustra un método para determinar el tipo de cuerpo humano de acuerdo
con la presente invencion; y

las Figuras 6A y 6B son diagramas que muestran una realizacion de la curva de corriente del motor horizontal de
acuerdo con la presente invencion.
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Descripcion de las realizaciones preferidas

Ahora debe hacerse referencia a los dibujos, en todos los cuales se usan los mismos numeros de referencia para
designar componentes idénticos o similares.

A continuacion, se describiran en detalle realizaciones de la presente invencion con referencia a los dibujos adjuntos.

La Figura 1 muestra la configuracién de un aparato termoterapéutico de acuerdo con la presente invencién. Tal y como
se muestra en la Figura 1, el aparato termoterapéutico 100 incluye basicamente una estera principal 101 configurada
para usarse para la parte superior del cuerpo de un usuario y la columna vertebral del usuario y una estera auxiliar
102 configurada para usarse para la parte inferior del cuerpo del usuario. El aparato termoterapéutico 100 puede incluir
ademas una unidad de montaje 103 configurada de modo que la estera principal 101 y la estera auxiliar 102 estén
dispuestas y soportadas sobre la misma, si se desea. El aparato termoterapéutico 100 esta provisto de un dispositivo
de moxibustiéon 110 configurado para proporcionar efectos de fomento termoterapéutico y masaje termoterapéutico a
la parte del cuerpo del usuario (en particular, la espalda del usuario) mientras se mueve a lo largo de la direccién de
la columna vertebral del usuario. El dispositivo de moxibustion 110 proporciona a un usuario efectos de fomento
termoterapéutico y masaje termoterapéutico usando calor a alta temperatura y rayos infrarrojos lejanos que se generan
mediante la energia eléctrica suministrada por una unidad de suministro de energia. El dispositivo de moxibustiéon 110
puede ser de tipo tapa o de tipo rodillo. La forma del dispositivo de moxibustiéon no se limita a los tipos anteriores, sino
que puede variar de forma y estructura. El dispositivo de moxibustiéon incluye una unidad de generacion de calor
configurada para generar calor usando energia eléctrica y una unidad de calentamiento configurada para ser calentada
por la unidad de generacion de calor. En el presente documento, se usa una lampara o un calentador eléctrico como
unidad de generaciéon de calor y un radiador de infrarrojos lejanos, tal como jade, se usa como unidad de
calentamiento. Sin embargo, la unidad de generacion de calor y la unidad de calentamiento no estan limitadas a ellos,
sino que puede estar formada por uno de una variedad de elementos de calentamiento y uno de materiales y
sustancias que se pueden calentar mediante calor.

El aparato termoterapéutico 100 esta provisto de un motor 140 y un medio de transferencia 126 para que el dispositivo
de moxibustion 110 pueda oscilar dentro del aparato termoterapéutico. EI motor 140 se alimenta y gira con energia
eléctrica. El medio de transferencia 126 esta conectado al motor 140 y transfiere la potencia giratoria del motor 140
mientras el motor 140 esta girando, moviendo asi el dispositivo de moxibustion. El medio de transferencia 126 esta
conectado al dispositivo de moxibustion 110 y se usa para mover el dispositivo de moxibustion 110 hacia adelante y
hacia atras (es decir, en una direccion y en la direccion opuesta) cuando el motor 140 gira hacia adelante o hacia
atras. Uno de una cinta transportadora, una cadena de transferencia y una cuerda de transferencia pueden usarse
selectivamente como el medio de transferencia 126. Se puede usar uno de una variedad de tipos de medios para
transferir un objeto usando la fuerza motriz del motor.

El aparato termoterapéutico 100 incluye una unidad de control para controlar el funcionamiento del aparato
termoterapéutico, una unidad de entrada para recibir una sefial de manipulacion de un usuario y proporcionar la sefial
de manipulacion a la unidad de control y memoria para almacenar la informacion recibida. La unidad de control controla
el periodo, el intervalo y el tiempo en el que funcionan las diversas piezas del aparato termoterapéutico y hace
funcionar o detiene las diversas piezas de acuerdo con informacién preprogramada. En el presente documento, la
unidad de control puede ser un unico chip o elemento de control o una pluralidad de chips o elementos de control
montados en una uUnica PCI o una pluralidad de PCl. La memoria almacena informacién sobre enfermedades y
masajes e informacioén recibida usando la unidad de entrada. El usuario puede introducir la informacion requerida
usando la unidad de entrada mientras sostiene la unidad de entrada en la mano. Aqui, la unidad de entrada puede
configurarse de manera cableada o inalambrica.

La Figura 2 es un diagrama de flujo que ilustra un método para determinar el tipo de cuerpo humano de acuerdo con
la presente invencion.

En primer lugar, el motor horizontal mueve el dispositivo de moxibustién a lo largo de una trayectoria de transferencia
en respuesta a la sefial de control de la unidad de control, toda la columna vertebral de un usuario se escanea en la
etapa S101 y se mide la corriente de funcionamiento del motor horizontal. Los puntos de determinacion del tipo de
cuerpo se detectan en funcion de la curva de la corriente de funcionamiento medida en la etapa S102. Para determinar
las posiciones de la columna vertebral de todos los usuarios que tienen diferentes tipos de cuerpo, deben detectarse
dos puntos de determinacion del tipo de cuerpo desde la columna vertebral del cuerpo humano de cada usuario. Un
primer punto de determinacion del tipo de cuerpo se detecta en la regién de la vértebra n.° 10. Es decir, una posicion
en la que se detecta un primer valor maximo es la posicién de la vértebra n.° 10 y, por tanto, se convierte en el primer
punto de determinacion del tipo de cuerpo, en términos de la estructura de la columna vertebral. Asimismo, cuando el
dispositivo de moxibustiéon comienza a moverse desde la posicion de la vértebra n.° 1, la posicién de la vértebra n.° 1
se convierte en un punto de determinacion del tipo de cuerpo porque se puede determinar la posicion de la columna
vertebral, incluso si no se detecta un valor maximo. Un segundo punto de determinacion del tipo de cuerpo se detecta
en la region de la vértebra n.° 24. Sin embargo, si el dispositivo de moxibustién esta inclinado cuando el dispositivo de
moxibustion pasa sobre el hueso pélvico, se detectan dos valores maximos en la region de la vértebra n.° 24 porque
la corriente del motor cambia repentinamente (véase la Figura 3A). Asimismo, si se produce un fenédmeno en el que
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el cuerpo de un usuario es empujado hacia abajo junto con el dispositivo de moxibustién cuando el dispositivo de
moxibustidon pasa sobre el hueso pélvico, no se detecta un valor maximo en la region de la vértebra n.° 24 (véase la
Figura 3B). Si no se detecta un valor maximo en la region de la vértebra n.° 24 o se detectan dos valores maximos en
la region de la vértebra n.° 24 como se ha descrito anteriormente porque el dispositivo de moxibustion normalmente
no escanea la columna vertebral del usuario, el segundo punto de determinacion del tipo de cuerpo puede calcularse
usando un algoritmo de deteccion del valor de maximo en la etapa S103. Si se detectan dos valores maximos en la
region de la vértebra n.° 24, se determina que la interseccion entre las extensiones de las pendientes exteriores de las
dos curvas maximas para que sea un valor maximo (véase la Figura 4A). El valor maximo determinado es el segundo
punto de determinacién del tipo de cuerpo. Asimismo, si no se detecta un valor maximo en la regién de la vértebra n.°
24, se detecta un Unico punto de inflexién en funcion de un cambio en la pendiente de una curva de corriente y se
determina para que sea un valor maximo (véase la Figura 4B). El valor maximo determinado es el segundo punto de
determinacién del tipo de cuerpo.

Posteriormente, después de determinar los puntos de determinacién del tipo de cuerpo en las regiones de las vértebras
n.° 1y 24 o las regiones de las vértebras n.° 10 y 24, la longitud de la columna se calcula usando datos estandar de
la columna en funcién de los puntos de determinacion del tipo de cuerpo determinados en la etapa S104. Después de
haberse calculado toda la total de la columna vertebral, la longitud de cada una de las vértebras cervicales, las
vértebras toracicas, las vértebras lumbares y el céccix, o la longitud de cada una de las vértebras n.° 1 a n.° 30, se
calcula usando datos estandar de la columna vertebral almacenados en la base de datos. La base de datos almacena
la distancia entre dos valores maximos cuando se detectan los dos valores maximos, la longitud estéandar de cada una
de las vértebras cervicales, las vértebras toracicas, las vértebras lumbares y el céccix y la longitud estandar de cada
una de las vértebras n.° 1 a n.° 30. En consecuencia, es posible calcular la longitud de cada elemento de la columna
vertebral de cada usuario real usando las relaciones proporcionales entre las longitudes estandar.

Después de haberse calculado la longitud de cada elemento de la columna vertebral, la longitud calculada de cada
elemento de la columna se convierte en un valor de control del motor horizontal. La unidad de control hace funcionar
el motor horizontal usando valores de control del motor horizontal, de modo que el aparato termoterapéutico se hace
funcionar en funcién del tipo de cuerpo de un usuario a lo largo de la columna vertebral del usuario en la etapa S105.

la Figura 5 es un diagrama de flujo que ilustra un método para determinar el tipo de cuerpo humano de acuerdo con
otra realizacion de la presente invencion.

En primer lugar, el motor horizontal mueve el dispositivo de moxibustion a lo largo de una trayectoria de transferencia
en respuesta a la sefial de control de la unidad de control, toda la columna vertebral del usuario se escanea en la
etapa S201 y se mide la corriente de funcionamiento del motor horizontal. Los puntos de determinacion del tipo de
cuerpo se detectan en funcién de la curva de la corriente de funcionamiento medida en la etapa S202. Para determinar
las posiciones de la columna vertebral de todos los usuarios que tienen diferentes tipos de cuerpo, deben detectarse
dos puntos de determinacion del tipo de cuerpo desde la columna vertebral del cuerpo humano de cada usuario. Un
primer punto de determinacion del tipo de cuerpo se detecta en la region de la vértebra n.° 10. Es decir, una posicion
donde se detecta un primer valor maximo es la posicion de la vértebra n.° 10 y, por tanto, se convierte en la primera
determinacion del tipo de cuerpo, en términos de la estructura de la columna vertebral. Asimismo, cuando el dispositivo
de moxibustién comienza a moverse desde la posicion de la vértebra n.° 1, la posicién de la vértebra n.° 1 se convierte
en un punto de determinacion del tipo de cuerpo porque se puede determinar la posicion de la columna vertebral,
incluso si no se detecta un valor maximo. Un segundo punto de determinacién del tipo de cuerpo se detecta en la
regiéon de la vértebra n.° 24. Sin embargo, si el dispositivo de moxibustién esta inclinado cuando el dispositivo de
moxibustion pasa sobre el hueso pélvico o se produce un fendmeno en el que el cuerpo de un usuario es empujado
hacia abajo junto con el dispositivo de moxibustion, la region de la vértebra n.° 24 no se puede determinar con precision
porque una corriente del motor cambia repentinamente. Si el segundo punto de determinacién del tipo de cuerpo no
se detecta como se ha descrito anteriormente porque el dispositivo de moxibustion no puede escanear normalmente
la columna vertebral del usuario, se puede calcular un valor maximo usando un algoritmo de deteccion del valor
maximo en la etapa S203. El algoritmo de deteccién del valor de maximo mide el cambio en la diferencia entre la
corriente de funcionamiento del motor horizontal en una posicién actual del dispositivo de moxibustién y la corriente
de funcionamiento del motor horizontal en una posicién anterior del dispositivo de moxibustién cuando el dispositivo
de moxibustién se mueve, determina que el valor maximo para que sea un valor maximo y establece el maximo
determinado como el segundo punto de determinacion del tipo de cuerpo. Aqui, la posicidn anterior se refiere a una
posicion que precede a la actual por la distancia entre la parte frontal del dispositivo de moxibustion y la parte posterior
del dispositivo de moxibustion y a la que ya ha llegado el dispositivo de moxibustion. Esto se describira en detalle a
continuacioén con referencia a la Figura 6A. Haciendo referencia a la Figura 6A, el eje horizontal del grafico indica
posiciones a través de las cuales se mueve el dispositivo de moxibustion a lo largo de la columna vertebral y su eje
vertical indica corrientes de funcionamiento del motor horizontal del dispositivo de moxibustién. Aqui, suponiendo que
la posicién actual del dispositivo de moxibustion es (1), la posicién anterior del dispositivo de moxibustiéon es (k)
correspondiente a una posicién que precede a la actual por la distancia entre la parte frontal del dispositivo de
moxibustion y la parte posterior del dispositivo de moxibustién. El valor de distancia (m) indica la distancia entre la
parte frontal del dispositivo de moxibustiéon y la parte posterior del dispositivo de moxibustiéon y una posicion que
precede a la actual por el valor de distancia (m) es la posicion anterior. Asimismo, (n) indica la diferencia entre las
corrientes de funcionamiento del motor horizontal en la posicion actual (1) y la posicién anterior (k). En consecuencia,
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mientras el dispositivo de moxibustion se mueve a lo largo de la columna vertebral, se calcula la diferencia (n) entre
las corrientes de funcionamiento del motor horizontal en cada posicion. El valor maximo en esta diferencia es un valor
maximo y la posicion del dispositivo de moxibustion en el valor maximo es la posicion de la vértebra n.° 24. En este
caso, la posicidn de la vértebra n.° 24 se convierte en el segundo punto de determinacion del tipo de cuerpo. La Figura
6B muestra otra realizacion de la presente invencion. Aqui, suponiendo que una posicién actual del dispositivo de
moxibustion es (p), la posicion anterior del dispositivo de moxibustion es (o) correspondiente a una posicién anterior
por la distancia (q) entre la parte frontal del dispositivo de moxibustion y la parte posterior del dispositivo de
moxibustion, (r) indica la diferencia entre las corrientes de funcionamiento del motor horizontal en la posicién actual
(1) y la posiciéon anterior (k). En consecuencia, La diferencia (r) entre las corrientes de funcionamiento del motor
horizontal en las respectivas posiciones se calcula mientras el dispositivo de moxibustion se mueve a lo largo de la
columna vertebral. El valor en el cual la diferencia (r) es maxima es un valor maximo y la posicién (p) del dispositivo
de moxibustidon en el valor maximo es la posicion de la vértebra n.° 24. Aqui, la posicién de la vértebra n.° 24 se
convierte en el segundo punto de determinacion del tipo de cuerpo.

Posteriormente, después de determinar los puntos de determinacion del tipo de cuerpo en las regiones de las vértebras
n.° 1y 24 o las regiones de las vértebras n.° 10 y 24, la longitud de la columna se calcula usando datos estandar de
la columna en funcién de los puntos de determinacion del tipo de cuerpo determinados en la etapa S204. Después de
haberse calculado toda la total de la columna vertebral, la longitud de cada una de las vértebras cervicales, las
vértebras toracicas, las vértebras lumbares y el céccix, o la longitud de cada una de las vértebras n.° 1 a n.° 30, se
calcula usando datos estandar de la columna vertebral almacenados en la base de datos. La base de datos almacena
la distancia entre dos puntos de determinacién del tipo de cuerpo cuando se detectan los dos puntos de determinacion
del tipo de cuerpo, la longitud estandar de cada una de las vértebras cervicales, las vértebras toracicas, las vértebras
lumbares y el coéccix y la longitud estandar de cada una de las vértebras n.° 1 a n.° 30. En consecuencia, la longitud
de cada elemento de la columna vertebral de cada usuario se puede calcular usando las relaciones proporcionales
entre las longitudes estandar.

Después de haberse calculado la longitud de cada elemento de la columna vertebral, la longitud calculada del elemento
de la columna se convierte en un valor de control del motor horizontal. La unidad de control hace funcionar el motor
horizontal usando valores de control del motor horizontal, de modo que el aparato termoterapéutico se hace funcionar
en funcién del tipo de cuerpo del usuario a lo largo de la columna vertebral del usuario en la etapa S205.
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REIVINDICACIONES
1. Un método para determinar un tipo de cuerpo humano en un aparato termoterapéutico, que comprende:

la etapa 1 de escanear toda la columna vertebral de un usuario moviendo un dispositivo de moxibustién (110) a lo
largo de una trayectoria de transferencia usando un motor horizontal (140) en respuesta a una sefial de control de
una unidad de control;

la etapa 2 de medir una corriente de funcionamiento del motor horizontal (140), detectar un primer punto de
determinacion del tipo de cuerpo en regiones de la vértebra n.° 1 o n.° 10 en funcién de una curva de la corriente
de funcionamiento medida y detectar un segundo punto de determinacion del tipo de cuerpo en una region de la
vértebra n.° 24;

la etapa 3 de, si el dispositivo de moxibustién esta inclinado cuando el dispositivo de moxibustiéon pasa sobre el
hueso pélvico, cuando hay dos curvas maximas en el segundo punto de determinacion del tipo de cuerpo, calcular
una interseccion entre extensiones de pendientes exteriores de las dos curvas maximas, determinar la interseccion
calculada para que sea un valor maximo de la region de la vértebra n.° 24 y establecer el valor maximo determinado
como el segundo punto de determinacion del tipo de cuerpo; y

la etapa 4 de recuperar datos estandar de la columna vertebral de una base de datos y calcular una longitud
completa de la columna vertebral y una longitud de cada una de las vértebras usando los datos estandar y los dos
puntos de determinacién del tipo de cuerpo.

2. Un método para determinar un tipo de cuerpo humano en un aparato termoterapéutico, que comprende:

la etapa 1 de escanear toda la columna vertebral de un usuario moviendo un dispositivo de moxibustion (110) a lo
largo de una trayectoria de transferencia usando un motor horizontal (140) en respuesta a una sefial de control de
una unidad de control;

la etapa 2 de medir una corriente de funcionamiento del motor horizontal, detectar un primer punto de determinacion
del tipo de cuerpo en una region de la vértebra n.° 1 o n.° 10 en funciéon de una curva de la corriente de
funcionamiento medida y detectar un segundo punto de determinacion del tipo de cuerpo en una region de la
vértebra n.° 24;

la etapa 3 de, si se produce un fendmeno en el que el cuerpo de un usuario es empujado hacia abajo junto con el
dispositivo de moxibustion cuando el dispositivo de moxibustidon pasa sobre el hueso pélvico, cuando no se detecta
un valor maximo en la region de la vértebra n.° 24, detectar un unico punto de inflexion usando un cambio en una
pendiente de una curva de corriente en la region de la vértebra n.° 24, determinar el Unico punto de inflexién para
que sea un valor maximo en un punto de la vértebra n.° 24 y establecer el valor maximo determinado como un
segundo punto de determinacion del tipo de cuerpo; y

la etapa 4 de recuperar datos estandar de la columna vertebral de una base de datos y calcular una longitud
completa de la columna vertebral y una longitud de cada una de las vértebras usando los datos estandar y los dos
puntos de determinacion del tipo de cuerpo.

3. El método expuesto en la reivindicacion 1 o 2, en donde los datos estandar incluyen una distancia entre los dos
puntos de determinacién del tipo de cuerpo cuando se detectan los dos puntos de determinacion del tipo de cuerpo,
una longitud estandar de cada una de las vértebras cervicales, las vértebras toracicas, las vértebras lumbares y el
coccix y una longitud estandar de cada una de las vértebras n.° 1 a n.° 30.

4. Un método para determinar un tipo de cuerpo humano en un aparato termoterapéutico, que comprende:

la etapa 1 de escanear toda la columna vertebral de un usuario moviendo un dispositivo de moxibustién (110) a lo
largo de una trayectoria de transferencia usando un motor horizontal (140) en respuesta a una sefial de control de
una unidad de control;

la etapa 2 de medir una corriente de funcionamiento del motor horizontal y detectar un primer punto de
determinacion del tipo de cuerpo en una region de la vértebra n.° 1 o n.° 10 en funcién de una curva de la corriente
de funcionamiento medida,

la etapa 3 de, si el dispositivo de moxibustién esta inclinado cuando el dispositivo de moxibustion pasa sobre el
hueso pélvico o si se produce un fendmeno en el que el cuerpo de un usuario es empujado hacia abajo junto con
el dispositivo de moxibustion cuando el dispositivo de moxibustion pasa sobre el hueso pélvico, medir un cambio
en la diferencia entre una corriente de funcionamiento del motor horizontal en una posicién actual del dispositivo
de moxibustidon y una corriente de funcionamiento del motor horizontal en una posicion anterior del dispositivo de
moxibustiéon cuando el dispositivo de moxibustion se mueve, determinar un valor maximo para que sea un valor
maximo y establecer el valor maximo determinado como un segundo punto de determinacion del tipo de cuerpo; y
la etapa 4 de recuperar datos estandar de la columna vertebral de una base de datos y calcular una longitud
completa de la columna vertebral y una longitud de cada una de las vértebras usando los datos estandar y los dos
puntos de determinacion del tipo de cuerpo.

5. El método expuesto en la reivindicacion 4, en donde la etapa 3 comprende:

la etapa 3-1 de calcular una corriente de funcionamiento del motor horizontal en una posiciéon de la columna

7



ES 2793970 T3

vertebral cuando el dispositivo de moxibustiéon se mueve a lo largo de la columna vertebral;
la etapa 3-2 de medir el cambio en la diferencia entre la corriente de funcionamiento del motor horizontal en la
posicion actual del dispositivo de moxibustion y la corriente de funcionamiento del motor horizontal en la posicion
anterior del dispositivo de moxibustion; y

5 la etapa 3-3 de determinar un valor en el que la diferencia (r) es maxima para que sea un valor maximo, determinar
una posicién del dispositivo de moxibustion en el valor maximo para que sea una posicion de la vértebra n.° 24 y
establecer la posicion de la vértebra n.° 24 como el segundo punto de determinacioén del tipo de cuerpo.

6. El método expuesto en la reivindicacion 4 o 5, en donde la posicidon anterior es una posicidon que precede a una
10 posicién actual del dispositivo de moxibustiéon por una distancia entre una parte frontal del dispositivo de moxibustion
y una parte posterior del dispositivo de moxibustion y a la que ya ha llegado el dispositivo de moxibustion.
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FIG. 2
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FIG. 3a

1"



ES 2793970 T3

FIG. 3b
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FIG. 4b

14



ES 2793970 T3

FIG. 5
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FIG. 6b

(o> (2>

17



	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

