Robot d’aide a la prise
des repas NEATER EATER

R
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équiper son Logement
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Destinataires
Personnes dans I'incapacité de prendre un repas seules.

Mise a jour : ao(t 2018

Description

Ce robot d’assistance a la prise des repas est destiné aux
personnes atteintes de tremblements ou de mouvements
athétosiques. C’est l'utilisateur lui-méme qui manipule le
bras du NEATER-EATER et grace a la résistance du bras,
les tremblements ou mouvements involontaires sont
diminués. La résistance est réglable pour s’adapter aux
besoins de I'utilisateur. Le bras est maintenu a la table grace a deux serre-joints. Le dispositif pese
5 kg et est de dimensions : L 62 x | 24 x H 10 cm. Il existe en deux versions : 'une manuelle et
l'autre électrique. La version électrique est paramétrable (temps de rotation de I'assiette, temps de
pause etc.). Fonctionne sur secteur ou batterie. Il est livré avec deux assiettes et deux cuilleres et
d’autres accessoires sont disponibles comme une cuillére plastique ou métal, assiette, bol...

Prix moyen
2900€

Financements possibles
PCH, caisses de retraite, caisses de retraite complémentaire, mutuelles

Lieux de vente
Sites internet

L’ceil de I'’ergothérapeute

Il est possible de commander I'appareil via des contacteurs. Une option est disponible permettant
gue le bras porte sans participation de l'utilisateur la cuillére a la bouche.

Ce robot permet de soulager l'aidant mais sa participation reste nécessaire. En effet, une tierce
personne est indispensable pour préparer les repas, I'installation de 'assiette et du robot par rapport
a la personne, paramétrer le robot...
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