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@ Korpertrainiergerdt zur gesteuerten Gelenkbewegung von Karperabschnitten.

&) Ein Kdrpertrainiergerit zur Gelenkbewegung von
KGrperabschnitten mit Hilfe von Auflage- oder Trag-
elementen 15, die von Motoren 13 Uber zwischenge-
schaltete Lenkergetriebe 3, 5, 7, 9, 12 angetrisben
schwenkbar und/oder heb- und senkbar sind. Die
Auflageelemente 15 sind dabei zwischen Wegbe-
grenzungsanschidgen langsverschiebbar auf
schwenk- bzw. heb- und senkbaren Tragrahmen 2
angeordnet.

FIG.1

Xerox Copy Centre
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Korperirainiergerdt zur gesteuerten Gelenkbewegung von Kdrperabschnitten

Die Erfindung bezieht sich auf ein K&rpertrai-
niergerdt zur gesteuerten Gelenkbewegung von
Kérperabschnitten durch schwenkbar und/oder
heb- und senkbar in einem Behandlungsgestell an-
geordnete Auflage- und/oder Tragelemente, die von
Motoren {iber zwischengeschaltete Lenkergetriebe
antreibbar sind.

Kérpertrainiergerdte dieser Art bewegen die
auf die Auflage-bzw. Tragelemente aufgelegten
Korperabschnitte, z.B. den Ricken, die Ober- und
Unterschenkel und deren Gelenke ohne daB dazu
eine Muskelanspannung notwendig ist. Bei bekann-
ten Gerdten dieser Art bestehen die Auflage- baw.
Tragelemente aus gepolsterten Platten oder Rah-
men, die in dem Behandlungsgestell gelenkig gela-
gert sind und von einem in dem Behandiungsge-
stell fest angeordneten Motor Uber Lenkergetriebe
und Keilriemeniibertragungen in Schwenk- bzw.
Heb- und Senkbewegungen versetzt werden.

Ein wesentlicher Nachteil dieser Geréte besteht
darin, daB beim Schwenken der Auflageelemente
eine Schubbewegung auf den auf der Polsterfliche
aufliegenden Kdrper der Benutzerperson ausgeibt
wird, der z.B. dann, wenn der Oberkdrper auf dem
Polster aufliegt, die Person in Richtung auf die
FiBe {ber die Polster der, hier orisfesten, das
GesdBf und die Beine aufnehmenden Poister
schiebt. Die Folge ist eine langsame schrittweise
Veridnderung der Lage des Kdrpers, der dabei all-
mahlich den Kontakt zum OberkSrperpolster ver-
liert und mit dem Hiftgelenk aus der fiir die Be-
handiung richtigen Position herausgeschoben wird.
Man hat deshalb flir den Benutzer besondere orts-
feste Haltebiigel vorgesehen, an denen er sich mit
den Hinden festhalten und seinen Kérper von Zeit
zu Zeit wieder in die richtige Lage auf den Polstern
bringen kann. Ahnliche nachteilige Wirkungen er-
geben sich, wenn die Auflageelemente flr die
Ober- und Unterschenkel der Benutzerperson
Schwenkbewegungen ausfihren.

Weitere Nachteile der bekannten Gerédie beru-
hen darauf, daB die Bewegungsfrequenzen der
Auflage- bzw. Tragelemente nur in engen Grenzen
regelbar sind, weil solche Regelungen bei den
durchweg verwendeten Wechsel- oder Drehstrom-
motoren als Antriebsmotoren mit Hilfe der Zwi-
schengetriebe erfolgten. SchlieBlich kdnnen die
Auflageelemente bei den bekannten Gerdten nur
um festgelegte, nicht verdnderbare Winkel ver-
schwenkt werden.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, die
bekannten Kd&rperirainiergerdte so zu verbessern,
daB die vorerwdhnten Nachteile vermieden und zu-
sitzliche, nachstehend noch ndher erlduterte Vor-
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teile erzielt werden.

Diese Aufgabe wird dadurch geldst, daB die
Auflageelemente zwischen Wegbegrenzungsan-
schidgen ldngsverschiebbar auf in dem Behand-
lungsgestall schwenk- bzw. heb- und senkbaren
Tragrahmen angeordnet sind. Damit wird erreicht,
daB sich die Polsterauflageflichen in 3 jeder der
sich stdndig &ndernden Bewegungsposition der
entsprechenden Position des aufliegenden Kdrper-
abschnittes anpassen k&nnen, da sie auf dem sie
aufnehmenden Tragrahmen verschiebbar sind, d.h.
der Kontakt zwischen Kdrper und Polsteroberflache
unterliegt keiner Schiebewirkung und die auf den
Polsterflichen aufliegende Person verdndert in be-
zug auf diese Auflagefldchen ihre Position nicht;
sie verbleibt in der bei Beginn der Behandlung
gingenommenen richtigen Position

Wie die Erfindung weiter vorsieht, kénnen an
den Tragrahmen oder den Behandlungsgestellen,
mit den Auflageelementen verbundene Rickholvor-
richtungen vorgesehen werden, die von in einer
und/oder beiden Verschieberichiungen elastisch
oder zug- bzw. druckbeaufschlagbar sind, damit
die Auflageslemente auf den Tragrahmen gegen
die Wirkung der Schwerkraft ausbalanciert werden
kdnnen. Die Ruckholvorrichtungen k&nnen dabei
aus Gasdruckfedern oder auch aus Zuggewichten
mit Seilumfiihrungen oder auch aus ggfs. steuerba-
ren hydraulischen Zylinderaggregaten bestehen.

Die Tragrahmen k&nnen erfindungsgemis eine
im Behandlungsgestell gelagerte feste Achse mit
radialen Ansatzhebeln aufweisen, die Uber ange-
lenkte Kurbelstangen oder mitiels auf Exzenter-
scheiben gefiihrter Ubertragungsrollen mit dem im
Behandlungsgestell angeordnsten Antriebsmotor
getrieblich verbunden sein, wobei dieser Antriebs-
motor zweckmipig als Getriebemotor mit einem
oder zwei Querabirieben als regelbarer Gleich-
strommotor ausgebiidet ist. Dieser kann dann mit-
tels einer Steuer- und Regeleinrichtung so gesteu-
ert werden, daB er nach Ablauf einer festlegbaren
Zeit bzw. nach Eingabe eines Abschaltbefehls mit
einer festgelegten Drehzahl das Einfahren des Tra-
grahmens in eine vorgewdhite Position bewirkt. Es
ist dadurch méglich, die Tragrahmen mit den Auf-
lageelementen jeweils wieder in die glinstigste Po-
sition flir den Benutzer flir das Ende der Behand-
lung bzw. flir den Beginn der néchsten Behandiung
zu bringen.

Schlieflich kann der Schwenkwinkel bzw. die
Strecke des Hub-und Senkweges der Tragrahmen
durch entsprechende Ausbildung der Lenkergetrie-
be oder auch durch begrenzte Schritischaltsteue-
rungen der Antriebsmotoren verdndert und festge-
legt werden, wodurch sich die Mdglichkeit ergibt,
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die Beanspruchung der K&rpergelenke der Benut-
zer schrittweise zu steigern, d.h. zundchst mit klei-
neren Schwenkwinkeln zu beginnen und diese im
Laufe der Behandlungszeit stetig zu vergréBerm.

Obgleich die zur Erzeugung der Bewegungen
der Kdrperauflageelemente verwendeten motori-
schen Antriebsaggregate und die diesen zugeord-
neten mechanischen Ubertragungseinrichtungen so
konstruiert und ausgelegt sind, daB sie mdglichst
vibrations- und stoBfrei arbeiten, lieBen sich bei den
bekannien Kdrperbewegungs-Trainiergerdten Vi-
brationserscheinungen des Gehduses nicht unter-
binden; dies wahrscheinlich deshalb, weil einmal
die Belastung der Antriebsaggregate und auch der
Ubertragungseinrichtungen durch die unterschiedli-
chen Belastungen der K&rperauflageelemente und
die stdndig notwendigen Bewegungsumkehrungen
sehr unterschiedlich sind und weiter das in der
Regel aus einem Stiick bestehende und aus Blech
gefertigte Gehduse mit verhdltnism&Big groBen
ebenen Fldchenanteilen einen besonders vibra-
tionsempfindlichen Resonanzk&rper bildet. Versu-
che, solche Vibrationserscheinungen am Gehéuse
durch dessen Unterteilung und Aufbringen von
Dammstoffen zu bessitigen, flhrten bisher nicht zu
befriedigenden Ergebnissen und vergréBerten den
Herstellungsaufwand erheblich.

Der Erfindung liegt deshalb weiter Aufgabe zu-
grunde, die Vibrationserscheinungen des Gehduses
ohne einen solchen Aufwand nicht nur zu verrin-
gern, sondern praktisch zu beseitigen.

Diese Aufgabe wird dadurch geldst, daB die
Kd&rperauflageelemente mit ihren Antriebsmotoren
sowie den zugehdrigen Uber‘gragungs- und ggfs.
Steuerungseinrichtungen in einem Rahmengestell
angeordnet sind, das frei auf dem Boden aufste-
hend mit Abstans von einem selbstédndigen eben-
falls frei aufstehenden, selbsttragend ausgebildeten
Geh3duse umschlossen und mit diesem I&sbar
durch vibrationslbertragungsfreie Kuppelelemente
verbunden ist.

Mit dieser Anordnung werden alle von den
Antriebsmotcren und den diesen zugeordneten Ein-
richtungen ausgeldsten Vibrations- und StoBer-
scheinungen von dem Rahmengstell aufgenommen
und auf dieses beschrénkt.

Die Justierung des Rahmengestells und des
selbsttragenden Geh&uses mit Bezug auf deren
Aufstellung auf dem Boden wird dabei dadurch
erreicht, daB das Rahmengstell und das selbstira-
gende Gehiduse jeweils sigene an sich bekannte
héhenverstellbare elastische Standflife aufweisen.

Vorteilhaft weist dabei das Rahmengestell ei-
nen vorzugsweise rechteckigen Bodenrahmen auf,
der mit Abstand von sinem enisprechenden, dem
selbstiragenden Gehduse zugeordneten, Bodenrah-
men umschlossen wird, wobei benachbarte Ab-
schnitte beider Rahmen Laschenansitze mit nach
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oben offenen Ausnehmungen zur Aufnahme von
Befestigungsbolzen von zwischen beiden Laschen-
ansétzen anzuordnender an sich bekannter elasti-
scher Pufferelemente aufweisen.

Die Erfindung wird anhand der in der Zeich-
nung dargestellten Ausflhrungsbeispiele nZher er-
|Butert. In der Zeichnung zeigen

Fig. 1 die Vorrichtung flir die Bewegung der
Ober- und Unterschenkel seitlich von vorn gese-
hen, teilweise geschnitten in perspektivisch sche-
matischer Darstellung und

Fig. 2 eine andere Ausbildungsform der Vor-
richtung zur Bewegung des Oberkdrpers, ebenfalls
teilweise geschnitten seitlich von hinten gesehen in
perspektivisch-schematischer Darstellung und

Fig. 3 eine zusidzliche Ausbildungsform.

Wie aus Fig. 1 ersichtlich, ist in dem Behana-
lungsgestell 1 ein wannenfGrmiger Tragrahmen 2
fest mit einer Schwenkachse 3 verbunden, die bei
4 in dem Behandlungsgestell gelagert ist. Die Ach-
se 3 weist ebenfalls fest mit ihr verbundene radiale
Ansatzhebel 5 und 6 auf, auf deren freien Enden
Ubertragungsrollen 7 und 8 lagern. Diese Ubertra-
gungsrollen 7 und 8 rollen auf dem AuBenumfang
von Exzenterscheiben 9 und 10 ab, die auf den
Abtriebswellen 11 und 12 eines an den im Behand-
fungsgestell 1 angeordneten Gleichstrommotor 13
angeflanschien Getriebes 14 sitzen. Der wannen-
fSrmige Tragrahmen 2 {régt, hier fur die Ober- und
Unterschenke! der nicht dargesteliten Benutzerper-
son bestimmte Auflagepolster 15, die auf nicht
dargestellte Weise in Richtung des eingezeichne-
ten Doppelpfeils S auf diesem verschiebbar gela-
gert sind, wobei der Verschiebewsg durch, eben-
falls nicht dargestellie Wegbegrenzungsanschlage
begrenzt ist; die mdgliche Verschiebung des Aufia-
gepoisters 15 in Richtung von der Achse 3 weq ist
strichpunktiert angedeutet.

Bei der Ausbildung nach Fig. 2 ist der Tragrah-
men 22 ebenfalls mit einer fest bei 24 im Behand-

_ lungsgestell 1 gelagerten Achse 23 verbunden. Das

hier flir den Oberkdrper bestimmte Auflagepolster
35 ist auf dem Tragrahmen 22 in Richtung des
eingezeichneten Doppelpfeils S in parallelen Schie-
nen 36 aus der in voilen Linien gezeichneten Lage
bis in die in unterbrochenen Linien angedeutete
Lage ldngsverschiebbar. Die Ausbalancierung des
Gewichtes des Auflagepolsters 35 erfolgt Uber ein
bei 38 mit dem Auflagepolster 35 verbundenes,
iber Umlenkrollen 40, 41 und 42 geflihrtes Zugseil,
das in Richtung des eingezeichneten Pfeiles bspw.
durch ein nicht dargestelltes Gewicht cder eine
Feder, zugbelastet ist. Der Motor 33 treibt liber sin
angeflanschtes Getriebe 34 und den Querabtrieb
44 und einen auf diesem sitzenden Hebel 38 eine
Kurbelstange 43 an, die an einen radialen Ansatz-
he‘bel 25 angelenkt ist, der fest mit der Achse 23
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verbunden ist.

Das Rahmengestell 51 (vgl. Fig. 3) weist einen
rechteckigen Bodenrahmen 51a auf, der hier auf
einem Quertrdgerpaar51b und SockelfiiBen 51¢c mit
Tragplatte 51d einen Antrisbsmotor 52 mit ange-
flanschtem Getriebe 53 sowie sine mit diesem ge-
kuppelte Lenkermechanik 54 tragt, die das mit 55
bezeichnete Kd&rperauflageelement in Bewegung
versetzi. Dieses Kd&rperauflageelement 55 ist sei-
nerseits um eine Achse 56 bewegbar, die in Lagern
56a ebenfalls auf Stlitzen 51e im Rahmengestell 51
lagert. Der Bodenrahmen 51a steht mit Standflien
57, die wie angeduetet hShenverstelibar sind, auf
dem Boden auf.

Das mit 58 strichpunktiert angedeutete selbst-
fragende Geh3use 58 weist hier ebenfalls einen
rechieckigen Bodenrahmen 58a auf. der im Ab-
stand 51b von dem Bodenrahmen 51a des Rah-
mengestells 51 angeordnet ist und mit eigenen,
ebenfalls héhenverstellbaren Standflifen 59 auf
dem Boden aufsteht. Der Bodenrahmen 8a des
selbsttragenden Gehduses 58 umschliefit den Bo-
denrahmen S51a des Rahmengestells 51 mit dem
erwdhnten Abstand 51b. Beide Bodenrahmen 51a
und 58a weisen eine Mehrzahi von Laschenansit-
zen 40 bzw. 41 mit nach oben offenen Ausnehmun-
gen 40a bzw. 41a auf, in die Befestigungsbolzen
42 einbringbar sind, mit denen die zwischen bsiden
Bodenrahmen 51a und 58a einsetzbare elastische
Pufferelemente 43 I8sbar befestigt werden kdnnen.

Anspriiche

1. KOrpertrainiergerét zur Gelenkbewegung von
K&rperabschnitten durch schwenkbar und/oder
heb- und senkbar in einem Behandlungsgestell an-
geordnete Auflage- und/oder Tragelemente, die von
Motoren liber zwischengeschaltete Lenkergetriebe
antreibbar sind,
dadurch gekennzeichnet,
daB die Auflageelemente (15, 35) zwischen Wegbe-
grenzungsanschidgen ldngsverschiebbar auf in
dem Behandlungsgestell (1) schwenk- bzw. heb-
und senkbaren Tragrahmen (2, 22) angeordnet
sind.

2. Kérpertrainiergerét nach Anspruch 1,
gekennzeichnet durch
an den Tragrahmen (2, 22) oder dem Behandlungs-
gestell (1) angeordnete, mit den Auflageelementen
(15, 35) verbundenen, diese in einer und/oder bei-
den Verschieberichtungen elastisch oder zug- bzw.
druckbeaufschlagende Riickholvorrichtungen.

3. K&rpertrainiergerdt nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet,
daB die Rickholvorrichtungen aus an sich bekann-
ten, stoBddmpfenden Gasfedern bestehen.
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4. K&rpertrainiergerét nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet,
daB die Riickholvorrichtungen aus an sich bekann-
ten Zuggewichten mit Seilumflihrungen (37, 40, 41,
42) bestehen.

S. K&rpertrainiergerdt nach einem oder mehre-
ren der Anspriiche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet,
daB die Tragrahmen (2, 22) eine im Behandlungs-
gestell (1) gelagerte feste Achse (3, 23) mit radia-
len Ansatzhebeln (5, 25) aufweisen, die iber ange-
lenkte Kurbelstangen (43) oder mittels auf Exzen-
terscheiben (9) gefiihrten Ubertragungsrollen (7)
mit dem im Behandlungsgestell (1) angeordneten
Antrisbsmotor (13, 33) verbunden sind.

6. Kdrpertrainiergerdt nach Anspruch 5,
dadurch gekennzeichnet,
daB der Antriebsmotor (3) 33) als Getriebemotor
mit einem oder zwei Querabtrieben (44 bzw. 11,
12) ausgebildet ist.

7. Kdrpertrainiergerdt nach den Anspriichen 1,
5 und/oder 6,
dadurch gekennzeichnet,
da der Aniriebsmotor (13, 33) sin regelbarer
Gleichstrommotor ist.

8. Kdrpertrainiergerdt nach Anspruch 7,
gekennzeichnet durch
eine Steuer- und Regeleinrichtung, die den Gleich-
strommotor (13, 33) so steuert, daB dieser nach
Abiauf einer festlegbaren Zeit bzw. nach Eingabe
eines Abschaltbefehls mit einer festgelegien Dreh-
zahl das Einfahren des Tragrahmens (2, 22) in eine
vorgewdhite Position bewirkt.

9. K8rpertrainiergerdt nach einem oder mehre-
ren der Anspriiche 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet,
dafBl der Schwenkwinkel bzw. der Hub-Senkweg der
Tragrahmen (2, 22) verdnder- und festlegbar ist.

10. Kdrpertrainiergerdt nach einem o.mehreren
der Anspriiche 1-9
dadurch gekennzeichnet,
daB die Kd&rperauflageelemente (55) mit den An-
triebsmotoren  (52) sowie den zugehdrigen
Ubertragungs- und ggfs. Steuersinrichtungen
(63,54) in einem Rahmengestell (51) angeordnet
sind, das frei auf dem Boden aufstehend mit Ab-
stand (d) von einem selbstdndigen, ebenfalls frei
auf dem Boden aufstehenden selbsttragend ausge-
bildeten Geh&duse (58) umschlossen und mit die-
sem I8sbar durch vibrationsfreie Kuppelelemente
(40,41,42,43) verbunden ist.

11. Kbrpertrainiergerét nach Anspruch 10
dadurch gekennzeichnet,
daB das Rahmengestell (51) und das selbstitragen-
de GehZuse (58) jeweils eigene an sich bekannte
héhenverstellbare elastische StandfliBe (57 bzw.
59) aufweisen.

¥,
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12. Kdrpertrainiergerdt nach den Anspriichen
10 und/oder 11,
dadurch gekennzeichnet,
daB das Rahmengesteil (51) einen, vorzugsweise
rechteckigen, Bodenrahmen (51a) aufweist, der mit 5
Abstand (b) von einem entsprechenden dem:
selbsttragenden Gehduse (58) zugeordneten Bo-
denrahmen (58a) umschiossen wird, wobei benach-
barte Abschnitte beider Rahmen (51a,58a) La-
schenansiize (40) (41) mit nach oben offenen Aus- 10
nehmungen (40a) 11a) zur Aufnahme von Befesti-
gungsboizen (42) von zwischen beiden Laschenan-
sétzen (40; 41) anzuordnender an sich bekannter
elastischer Pufferelemente (43) aufweisen.
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