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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Trainingsgerat nach
dem oberbegriff von Anspruch1.

[0002] Einderartiges Trainingsgeratistaus der DE 199
44 456 A1 bekannt.

[0003] Eine weiteres Trainingsgerat ist aus der EP 0
929 284 B1 bekannt. Bei diesem wird eine Wippe, auf
der der Trainierende mit beiden Beinen steht, durch ei-
nen Elektromotor angetrieben, der mit zwei zu beiden
Seiten der Wippenachse angeordneten Hubvorrichtun-
gen in Antriebsverbindung steht. Durch das Vorsehen
von zwei Hubvorrichtungen weist der Antrieb zwei Kraft-
Ubertragungsketten auf, welche sich vom unterhalb der
Wippenachse angeordneten Motor entgegengesetzt zu-
einander erstrecken und zueinander synchron, aber ge-
genlaufig zueinander, arbeiten, also im Gegentakt auf
die Wippe wirken. Ein solcher Antrieb ist insgesamt re-
lativ aufwendig und dadurch teuer. Im Betrieb missen
die beiden Hubvorrichtungen exakt aufeinander abge-
stimmt werden, damit sie genau im Wechsel gegenlaufig
arbeiten, und so eine gleichmafRige Schwenkbewegung
der Wippe ohne innere Verspannungen und tibermafige
Lagerbelastungen erzielt werden kann. Ferner erfolgt auf
Grund des gelenkigen, aber ansonsten starren und spiel-
freien Antriebs der Wippe eine stof3artige Krafteinleitung
auf die Wippe, was insbesondere bei hohen Hubfrequen-
zen nicht besonders schonend fiir die Gelenke der trai-
nierenden Person ist.

[0004] Die Wippe ist beim bekannten Trainingsgerat
an gestellfesten Lagerbdcken spielfrei gelagert, so dass
die Wippe stets die gleichen Wippbewegungen ausfihrt,
und zwar hin und hergehende Schwenkbewegungen um
eine wohl definierte, im Raum festgelegte Schwenkach-
se. Es kann nur die Frequenz der Wippbewegung gean-
dert werden, indem eine gewlinschte Hubfrequenz mit-
tels eines Steuergerats eingestellt wird.

[0005] AufgabederErfindungistes, ein Trainingsgerat
zu schaffen, bei dem eine gelenkschonende Krafteinlei-
tung in die Wippe ermdglicht wird, wobei ein einfacher
Aufbau mit den damit verbundenen Kosteneinsparungen
bei Herstellung und Wartung beriicksichtigt werden soll.
[0006] Diese Aufgabe wird durch ein Trainingsgerat
nach Anspruch 1 gel6st,

[0007] Eine elastische Anbindung des Getriebe-
elements an der Wippe oder an einem mit der Wippe fest
verbundenen Hebelelement dampft in vorteilhafter Wei-
se beim unteren bzw. oberen Totpunkt der Schwenkbe-
wegung auftretende Stof3e bzw. Schldge. Somit kann die
Wippe gelenkschonender betrieben werden. Ferner
kann durch eine solche elastische Anbindung auf ein ko-
stenaufwéandiges und verschleiBunterliegendes
Schwenklager zur Ankopplung der Kraftiibertragungs-
kette an der Wippe bzw. am Hebelelement verzichtet
werden.

[0008] Eswird vorgeschlagen, dass die elastische An-
bindung derartist, dass das Getriebeelement wenigstens
zwei verschiedene elastische Bewegungsfreiheitsgrade
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relativ zur Wippe bzw. zum Hebelelement hat. Bevorzug-
terweise ist die elastische Anbindung derart, dass das
Getriebeelement zumindest einen elastischen Schenk-
bewegungsfreiheitsgrad relativ zur Wippe bzw. zum He-
belelement hat.

[0009] Betreffend die schon angesprochene Damp-
fung von StdéRen wird insbesondere eine derartige ela-
stische Anbindung vorgeschlagen, dass das

[0010] Getriebeelement zumindest einen elastischen
Bewegungsfreiheitsgrad in Kraftlibertragungsrichtung
hat, insbesondere zur Abfederung der der Wippe im Be-
trieb Uiber die Kraftiibertragungkette erteilten Schwenk-
bewegung, insbesondere an den Bewegungsrichtungs-
umkehrpunkten.

[0011] Es ergeben sich somit sowohl Kostenvorteile
als auch wesentliche Vorteile fiir den Benutzer, namlich
eine gelenkschonendere und dem Kérper angemesse-
nere Durchfihrung der Wippbewegung mit dementspre-
chend besonders hohem therapeutischen Nutzen.
[0012] Weiterbildend wird vorgeschlagen, dass zur
elastischen Anbindung wenigstens ein Blattfederele-
ment vorgesehen ist, welches eine relative Schwenkbar-
keit zwischen der Wippe und dem Getriebeelement
oder/und eine Abfederung der der Wippe im Betrieb er-
teilten Schwenkbewegung insbesondere an deren Be-
wegungsrichtungsumkehrpunkten ermoglicht. Dabei ist
es besonders bevorzugt, dass das wenigstens eine Blatt-
federelement selbst ein Getriebeelement der Kraftiiber-
tragungskette ist, Uber welches Antriebskrafte auf die
Wippe Ubertragbar sind.

[0013] Einsolches Blattfederelement weist den Vorteil
auf, dass es die gewtinschte elastische Lagerung und
Dampfung von StéRen ermdglicht, wobei aber eine aus-
reichende Stabilitdt gegeben ist, um die Antriebskrafte
auf die Wippe Ubertragen zu kdnnen.

[0014] Nach einer besonders zweckmafligen Weiter-
bildung ist vorgesehen, dass zu elastischen Anbindung
wenigstens zwei in der Kraftliibertragungskette hinterein-
ander geschaltete, in verschiedene, vorzugsweise zu-
einander orthogonale Richtungen elastisch auslenkbare
Blattfederelemente vorgesehen sind. So kann eine be-
sonders wirkungsvolle Dampfwirkung erzielt werden.
[0015] Erfindungsgemal ist die Wippe bezlglich des
Wippenstanders elastisch gehalten.

[0016] Eine solche Halterungistim Vergleich mit einer
aus dem Stand der Technik bekanten Drehgelenklage-
rung konstruktiv einfacher und weniger verschleiftanfal-
lig. Ferner ergeben sich durch die elastische Halterung
neben der Schwenkbewegungskomponente weitere, der
Schwenkbewegungskomponente Uberlagerte Bewe-
gungskomponenten, welche dazu fihren, dass die Wip-
pe kleine unregelmafRige Bewegungen durchfiihrt. Ein
solches Bewegungsmuster, das als Hauptkomponente
die Schwenkbewegung und weitere Komponenten in
verschiedene Raumrichtungen aufweist, vor allem auch
eine translatorische Bewegungskomponente der Wippe
in Auslenkrichtung der Blattfederelementanordnung
wirkt sich vorteilhaft auf einen Trainingseffekt der die
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Wippe benutzenden Person aus, da sich der Kérper der
Person nichtauf ein sich regelmafig wiederholendes Be-
wegungsmuster einstellen kann, wie dies beispielsweise
bei der aus dem Stand der Technik bekannten Wippen-
vorrichtung der Fall ist. Das durch die elastische Halte-
rung der Wippe hervorgerufene Bewegungsmuster weist
auch keine eindeutig festlegbare effektive Schwenkach-
se auf, sondern es bilden sich im Verlauf der Bewegung
gewissermallen mehrere temporare ortsvariable Achsen
aus, um welche jeweilige temporare Teilschwenkbewe-
gungen der Wippe durchgefiihrt werden. Unter Umstan-
den kann Uiberhaupt keine effektive Schwenkachse iden-
tifiziert werden, sondern die Schwenkbewegung resul-
tiert alleine aus einer raumlich verteilten AuslenkungNer-
biegung der hier angesprochenen Blattfederelementan-
ordnung.

[0017] Es wird insbesondere daran gedacht, dass die
elastische Halterung der Wippe derartist, dass die Wippe
wenigstens drei verschiedene elastische Bewegungs-
freiheitsgrade relativ zum Wippenstander hat.

[0018] Erfindungsgemal ist die elastische Haltung
derart, dass die Wippe zumindest einen elastischen
Schwenkbewegungsfreiheitsgrad relativ zum Wippen-
sténder hat. Ein verschleiRanfalliges und kostenaufwen-
diges Schwenklager kann so durch eine konstruktiv an
sich sehr einfache MalRnahme ersetzt werden, wie schon
angesprochen.

[0019] Erfindungsgemal ist die elastische Anbindung
derart, dass die Wippe zumindest einen elastischen Be-
wegungsfreiheitsgrad in einer Langsrichtung der Wippe
relativ zur Wippenstander hat, zur Emnéglichung einer
der Schwenkbewegung der Wippe Gberlagerten transla-
torischen Wippenbewegung. Es resultiert so die eben
angesprochene zusatzliche Bewegungskomponente,
die der Schwenkbewegung Uberlagert ist und therapeu-
tisch sehr vorteilhaft ist. Die Wippe bewegt sich nicht
mehr streng nach einem vorgegebenen Schwenkbewe-
gungsmuster auf und ab, sondern kann sich auch in ihrer
Langsrichtung (nach rechts und links) bewegen. Diese
zusatzliche Bewegung ist abhangig von verschiedenen
Einfliissen, wie Gewicht, Ubung und Konstitution der trai-
nierenden Person usw. Es resultieren undefinierte
Schwingungen und Zusatzbewegungen, die der Hubbe-
wegung bzw. der Schwenkbewegung liberlagert sind. Es
hat sich gezeigt, dass der Korper auf ein solches Trai-
nieren sehr stark und positiv reagiert, da ein Gewoh-
nungseffekt vermieden oder zumindest sehr stark redu-
ziert wird.

[0020] Besonders bevorzugt ist eine solche translato-
rische Beweglichkeit der Wippe relativzum Wippenstéan-
der, dass ein Punkt an einem bei der Schwenkbewegung
gemaf einem maximalen Bewegungshub sich auf und
ab bewegenden Wippenende zumindest anndhernd sich
auf einer einer liegenden Acht entsprechenden Bahn be-
wegt. Eine solche Bewegungsbahn der der Schwenkbe-
wegung Uberlagerten Wippenbewegung scheint eine be-
sonders gute therapeutische Wirksamkeit zu haben. Je-
denfalls ist eine liegende acht in der 6stlichen Medizin

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ein wichtiges und sehr positiv belegtes Symbol, das fur
starke und positive Auswirkungen auf den Meschen
steht.

[0021] Bevorzugt ist die elastische Anbindung ferner
derart, dass die Wippe zumindest einen elastischen Be-
wegungsfreiheitsgrad in einer Hochrichtung des Trai-
ningsgerats relativ zum Wippensténder hat, insbesonde-
re zur Abfederung der der Wippe im Betrieb erteilten
Schwenkbewegung insbesondere an deren Bewe-
gungsrichtungsumkehrpunkten. Eine solche Abfederung
ist gelenkschonend und unterstitzt die therapeutische
Wirkung, wie schon im Zusammenhang mit der elasti-
schen Anbindung des Getriebeelements an der Wippe
bzw. an dem Hebelelement angesprochen.

[0022] Tests mit Patienten und mit Fachleuten haben
gezeigt, dass das erfindungsgemafe Gerat mit der ela-
stischen Wippenlagerung und der elastischen Anbin-
dung der Kraftlibertragungskette sich sehr viel harmoni-
scherund weicher anfuhlt als Gerat des Stands der Tech-
nik ohne derartige Elastizitaten.

[0023] Erfindungsgemaf ist zur elastischen Halterung
wenigstens ein Blattfederelement vorgesehen, welches
eine relative Schwenkbeweglichkeit zwischen der Wippe
und dem Wippenstander und eine translatorische Be-
weglichkeit der Wippe in deren Langsrichtung relativ zum
Wippenstander und vorzugsweise auch eine Beweglich-
keit der Wippe relativ zum Wippensténder in einer/der
Hochrichtung des Trainingsgerats ermdglicht.

[0024] Dabeiistesbesondersbevorzugt, dass daswe-
nigstens eine Blattfederelement wippenseitig und stan-
derseitig festgehalten ist und die Schwenkbeweglichkeit
der Wippe relativ zum Wippenstander durch eine Biege-
oder Torsionsauslenkung des Blattfederelements er-
folgt. Demgegenuber verallgemeinert wird vorgeschla-
gen, dass das wenigstens eine Blattfederelement wip-
penseitig oder/und standerseitig festgehalten ist und die
Schwenkbeweglichkeit oder/und die translatorische Be-
weglichkeit oder/und die Beweglichkeit in Hochrichtung
der Wippe relativ zum Wippenstander durch eine Aus-
lenkung des Blattfederelements oder wenigstens eines
mehrerer Blattfederelemente erfolgt, insbesondere Bie-
ge-oder Torsionsauslenkung des Blattfederelements
bzw. jeweiligen Blattfederelements betreffend die
Schwenkbeweglichkeit und insbesondere Biegeauslen-
kung des Blattfederelements bzw. jeweiligen Blattfeder-
elements betreffend die translatorische Beweglichkeit
bzw. die Beweglichkeit in Hochrichtung.

[0025] Besonders zweckmalig kénnen zur elasti-
schen Halterung wenigstens zwei hintereinander ge-
schaltete, in verschiedene, vorzugsweise zueinander or-
thogonale Richtungen elastisch auslenkbare Blattfeder-
elemente vorgesehen sein, so dass einerseits eine be-
sonders gute Dampfung und andererseits eine ausge-
pragte, der Schwenkbewegung Uberlagerte zusatzliche
Beweglichkeit erreicht wird.

[0026] Dadie Biege-oder Torsionsauslenkung abhan-
gig von den Dimensionen und Materialeigenschaften des
Blattfederelements sowie abhangig von der auf die Wip-
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pe wirkenden Belastungen veranderlich ist, fihren be-
reits kleine Veranderungen der Ful3stellung der Person
oder/und Veranderungen in der Hubhéhe bzw. Hubfre-
quenz der Wippe zu einem veranderten Bewegungsmu-
ster, so dass die oben bereits beschriebenen Vorteile
besonders wirkungsvoll erreicht werden. Anzumerken ist
aber, dass auch andere Federelemente in Frage kom-
men, um entsprechende Vorteile und Wirkungen zu er-
reichen.

[0027] Um die elastische Halterung der Wippe zu er-
moglichen, wird vorgeschlagen, dass der Wippenstander
mit einem sich quer zur Wippe unterhalb dieser erstrek-
kenden Trager ausgefiihrt ist, wobei es bevorzugt ist,
dass entlang des Tragers ein einziges Blattfederelement
oder mehrere ineinander gesonderte Blattfederelemente
in der Wippenunterseite und im Trager eingespannt ist/
sind. Der Trager kann starr an einer Stdnderanordnung
des Wippensténders gehalten sein und insoweit als Teil
des Wippensténders angesehen werden.

[0028] GemaR einer zweckmaRigen Abwandlung ist
demgegeniber vorgesehen, dass die Halterung der Wip-
pe einen sich quer zur Wippe unterhalb dieser erstrek-
kenden Trager umfasst, der vorzugsweise elastisch an
einer Stédnderanordnung des Wippenstanders gehalten
ist. Ein solcher Trager kann als Teil der elastischen Hal-
terung der Wippe am Wippenstander angesehen werden
und beispielsweise mittels wenigstens eines vorzugswei-
se in Hochrichtung auslenkbaren Blattfederelements an
der Standeranordnung gehalten sein. Auch in diesem
Fall ist es bevorzugt, dass entlang des Tragers ein ein-
ziges Blattfederelement oder mehrere voneinander ge-
sonderte Blattfederelemente in der Wippenunterseite
und im Trager eingespannt ist/sind. Entsprechend kann
ein einziges Blattfederelement oder kénnen mehrere ge-
sonderte Blattfederelemente einerseits am Trager und
andererseits an der Stdnderanordnung eingespannt
sein. Es kdnnen auch zwei auf verschiedenen Seiten des
Tragers angeordnete Blattfederelemente oder zwei auf
verschiedenen Seiten des Tragers angeordnete Blattfe-
derelementgruppen vorgesehen sein.

[0029] Die Halterung, ggf. Einspannung des Blattfe-
derelements bzw. des jeweiligen Blattfederelements er-
folgt vorzugsweise formschliissig mit dem Getriebe-
element bzw. mit der Wippe bzw. mit dem Trager bzw.
der Wippe bzw. der Standeraordnung. ZweckmaRig
kann auch eine materialschlissige Verbindung vorgese-
hen sein, beispielsweise durch Verschweilung, Verkle-
bung oder dergleichen. Eine solche Halterung istim Ver-
gleich mit einer Drehgelenkanordnung mit einer darin ge-
lagerten Wippenwelle deutlich einfacher und kostenglin-
stiger herzustellen. Ferner benétigt eine solche Halte-
rung der Wippe und auch die bereits angesprochene ela-
stische Anbindung des Getriebeelements an der Wippe
oder an einem mit der Wippe fest verbundenen Hebel-
element keine aufwandige Wartung, insbesondere keine
Schmierung.

[0030] Das Blattfederelement fiir die elastische Anbin-
dung des wenigstens einen Getriebeelements oder/und
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firr die elastische Halterung der Wippe ist vorzugsweise
aus Metall, insbesondere aus Stahl, hergestellit.

[0031] Dabei kann das Blattfederelement zwischen
Getriebeelement und Wippe bzw. Hebelelement bzw.
zwischen Wippe und Wippensténder bzw. Trager eine
Lange von etwa 1,0 bis 3,0 cm, vorzugsweise etwa 1,5
bis 2,0 cm aufweisen. Bevorzugt ist das Blattfederele-
ment mit einer Materialdicke von < 5,0 mm, vorzugsweise
etwa 1,5 mm ausgefiihrt. Je nach Art und Ausgestaltung
kann das Blattfederelement von einer Federstahlplatte
gebildet sein.

[0032] Selbstverstandlich kdnnen die hier genannten
Dimensionierungen auch fir andere in Frage kommende
Materialien angepasst werden, so dass eine gewlinschte
Halterung der Wippe bzw. Anbindung des Getriebe-
elements erreicht werden kann.

[0033] Ferner ist es auch denkbar, an Stelle eines
Blattfederelements insbesondere aus Metall ein anderes
elastisches Element, beispielsweise aus Kunststoff oder
Gummi oder dergleichen als Anbindungs element zu ver-
wenden, wobei eine Dimensionierung eines solchen ela-
stischen Elements entsprechend der gewlinschten Be-
triebsarten der Wippe ausgewahlt werden muss.
[0034] Das elastisch angebundene Getriebeelement
kann eine Schub-/Zugstange sein, die bezogen auf die
Kraftibertragungskette an ihrem dem Motor zugewand-
ten Ende mit einem als Exzenter ausgebildeten Getrie-
beelement gelenkig verbunden ist.

[0035] Dabeikann der Exzenter vom Motor gesondert,
Uber eine weiteres Getriebeelement der Kraftliibertra-
gungskette, insbesondere lber einen Riemen oder der-
gleichen, mit diesem verbunden ausgebildet sein. Eine
solche Ausgestaltung ermdglicht es, den Motor und den
Exzenter derart in einem Wippengehause unterzubrin-
gen, dass eine gute Gewichtsverteilung und eine hohe
Standfestigkeit des Trainingsgerats erreicht wird.
[0036] Alternativ hierzu ist es auch mdglich, dass der
Exzenter unmittelbar an eine Ausgangswelle des Motors
angeordnet ist.

[0037] Weiterbildend wird ferner vorgeschlagen, dass
die Antriebsanordung genau - eine Kraftiibertragungs-
kette oder mehrere derartige, zueinander parallel verlau-
fende und im Gleichtakt auf die Wippe wirkende Kraft-
Ubertragungsketten aufweist. Dies fiihrt zu einem sehr
einfachen und somit kostengiinstigen Aufbau des Trai-
ningsgerats. Die parallele und in Gleichtakt auf die Wippe
wirkende Anordnung mehrerer Kraftiibertragungsketten
weist den Vorteil auf, dass der synchrone Betrieb der
verschiedenen Kraftlibertragungsketten sehr einfach,
insbesondere deutlich einfacher als bei bekannten ge-
genlaufigen Kraftiibertragungsketten realisierbar ist.
[0038] EskommtdurchausaberauchinBetracht, dass
die Antriebsanordnung wenigstens zwei im Gegentakt
auf die Wippe wirkende Kraftiibertragungsketten auf-
weist. Insoweit kdnnte ein Antrieb in der Art wie aus der
EP 0 929 284 B1 an sich bekannt vorgesehen sein.
[0039] Bevorzugt ist vorgesehen, dass die Kraftiber-
tragungskette bzw. die jeweilige Kraftlibertragungskette
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eine auf die Wippe wirkende, an deren Unterseite an-
greifende Hubeinrichtung umfasst.

[0040] Durch die elastische Halterung der Wippe in
Kombination mit der elastischen Anbindung des Getrie-
beelements kann je nach eingestellter Wippenamplitude
und Wippenfrequenz eine gewisse zusétzliche Schwin-
gung der Wippe in verschiedene Raumrichtungen er-
reicht werden. Diese Schwingungen sind gegentiber der
eigentlichen, durch den Motor angetriebenen Wippen-
schwingung unregelmaRig, so dass sich die das Trai-
ningsgerat benutzende Person bzw. ihr Kérper nicht dau-
erhaft hierauf einstellen kann, wodurch ein Gewoh-
nungseffekt, wie er bei nur regelmafigen Schwingungen
zu beobachten ist, vermieden werden kann. Dies hat eine
positive Auswirkung auf den Trainingseffekt. Eine solche
als zweidimensional, vorzugsweise dreidimensional be-
zeichenbare Schwingung, welche der Wippbewegung
Uberlagert ist, ist insbesondere bei bestimmten Krank-
heitsbildern, wie beispielsweise Parkinson, von hohem
Nutzen.

[0041] Nachfolgend werden Ausfliihrungsbeispiele ei-
nes erfindungsgemaflen Trainingsgerats unter Bezug-
nahme auf die Zeichnungen naher erldutert, wobei die
Beispiele nach den Fign. 1-4 nicht von den Anspriichen
abgedeckt sind. Es zeigt:

Fig. 1  eine schematische Ansicht eines Trainingsge-
rats von hinten (unter Weglassung der Ruick-
wand);

Fig. 2 eine Draufsicht auf den Antrieb des Trainings-
gerats (unter Weglassung der Wippe),

Fig. 3  eine Seitenansicht des Antriebs gemaR Fig. 2,

Fig. 4 eine schematische Ansicht eines zweiten Bei-
spiels des Trainingsgerats,

Fig. 5 eine schematische Ansicht ein Ausfuhrungs-
form des Trainingsgerats,

Fig. 6  eineVergréRerungdes mit VI bezeichneten Be-
reichs der Fig. 5 und

Fig. 7  eine schematische Ansicht einer fir alle Aus-
fuhrungsformen des Trainingsgerats geeigne-
ten Lagerung.

Fig. 8 zeigt einen vergréfRerten Ausschnitt der Fig. 5
zur Erlauterung einer erfindungsgeman vorteil-
haft erreichbaren, einer Schwenkbewegung
Uberlagerten Bewegungsbahn der Wippe.

Fig. 9  zeigt eine Ausflihrungsvariante der Wippe der
Fig. 5in einer Darstellung entsprechend Fig. 8.

[0042] Das in Fig. 1 dargestellte Trainingsgeréat setzt

sich zusammen aus einem als Wippenstander dienen-
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den Gehduse mit einer im unteren Bereich angeordneten
Grundplatte 1, an der eine vertikale Vorderwand 20, eine
vertikale Riuckwand 19 und vertikale Seitenwande 21
bzw. 22 derart befestigt sind, dass das Gehause insge-
samt einen nach oben offenen Kasten bildet.

[0043] An der Grundplatte 1 ist ein als Elektromotor 2
ausgebildeter Antrieb mittels mehrerer Befestigungen 3
verankert. Die Abtriebswelle des Elektromotors 2 tragt
eine Riemenscheibe 4. Parallel zur Abtriebswelle des
Elektromotors 2 ist beabstandet zu diesem eine Achse
6 an zwei Lagern 8 bzw. 9 gelagert. Auf der Achse 6 ist
fluchtend zur Riemenscheibe 4 eine Riemenscheibe 7
befestigt. Uber die Riemenscheiben 4 und 7 lauft ein Rie-
men 5, der vorzugsweise als Zahnriemen ausgebildet
ist, aber ebenso von einem Keilriemen oder einem Flach-
riemen gebildet werden kann. Ersatzweise ist auch ein
Antrieb mittels einer Kette, einem Seil, einem Zahnra-
dergetriebe, einem Kegelradgetriebe oder &hnlichem
mdglich, wobei bei einem Kegelradgetriebe die Abtriebs-
welle des Elektromotors 2 senkrecht zur Achse 6 ange-
ordnet ist.

[0044] Die Lager 8 bzw. 9 sind mittels Befestigungen
10 ebenfalls an der Grundplatte 1 gelagert. Im Bereich
der Lager 8 bzw. 9 sind an der Achse 6 zwei Exzenter-
scheiben 11 bzw. 12 befestigt. An den Exzenterscheiben
11 und 12 ist jeweils parallel zur Achse 6 fluchtend zu-
einander ein Exzenterbolzen 13 angeordnet. An den Ex-
zenterbolzen 13 ist das untere Ende jeweils eines
Schwinghebels 14, 14’ drehbar gelagert. Die oberen En-
den der beiden Schwinghebel 14, 14’ sind vermittels ei-
nes jeweiligen Blattfederelements 50 mit der Wippe 16
verbunden. Dabei sind die Blattfederelemente 50 sowohl
am jeweiligen Schwinghebel 14, 14’ als auch an der Un-
terseite der Wippe 16 fest eingespannt. Wenn nun durch
die Drehung der Exzenterscheiben 11, 12 die Schwing-
hebel 14, 14’ in eine Auf-/ Abbewegung versetzt werden,
Ubertragen die Blattfederelemente 50 die Antriebskrafte
auf die Wippe 16, so dass diese um die Wippenachse
23 verschwenkt wird. Dabei dampft das Blattfederele-
ment durch seine elastische Auslenkung insbesondere
in den Totpunkten der Exzenterbewegung auftretende
StdRe, so dass diese nicht direkt und ungedampft an die
Wippe und somit die darauf stehende Person Gbertragen
werden. Selbstversténdlich sind die Blattfederelemente
50 derartdimensioniert, dass sie die wirkenden Antriebs-
krafte sicher auf die Wippe 16 Ubertragen kénnen, so
dass das Trainingsgerat zuverlassig betrieben werden
kann.

[0045] In diesem Beispiel weist eine Antriebsanord-
nung ausgehend vom Elektormotor 2 eine Kraftlibertra-
gungskette auf, die von der Riemenscheibe 4, dem Rie-
men 5, der Riemenscheibe 7, der Achse 6, den beiden
Exzentern 11, 12 den als Schubstangen ausgebildeten
Schwinghebeln 14, 14’ sowie den Blattfederelementen
50 gebildet ist. Die Kraftlibertragung wird an der Achse
6 auf die beiden Exzenter 11, 12 und die beiden Schwing-
hebel 14, 14’ parallel aufgeteilt. Die im Beispiel einzige
Kraftlibertragungskette weist hier somit parallel zueinan-
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der angeordnete Getriebeelemente auf, welche im Be-
trieb die gleichen Bewegungen ausfiihren und welche
zur gleichen, im Beispiel einzigen Antriebsanordnung ge-
héren.

[0046] Die Wippe 16 ist in dieser Ausflihrungsform in
ihrer Mitte an ihrer Unterseite mittels einer die Wippen-
achse 23 definierenden Wippenwelle 30 gelagert, die in
jeweils einem an der Vorderwand 20 und an der Rick-
wand 19 des Gehauses mittels Befestigungen 18 befe-
stigten Lager 17 gelagert ist. Die Wippe 16 weist eine
gesamte Lange L von etwa 70 Zentimetern auf. Die Lan-
ge L ist etwa geringer als der Abstand der Seitenwénde
21 und 22, so dass die Wippe 16 mit der Oberkante des
Gehauses nahezu biindig angeordnet ist, jedoch zu den
Seitenwanden 21 bzw. 22 und zur Vorderwand 20 und
zur Rickwand 19 so viel Spiel aufweist, dass sie eine
oszillierende Schwing- bzw. Schwenkbewegung um ihre
Wippenachse 23 ausflihren kann. Die Spalte zwischen
den Seitenkanten der Wippe 16 und den Wanden 19, 20,
21 und 22 sind in jedoch so klein gehalten, dass keine
Korperteile oder Gegenstande eingeklemmtwerden kén-
nen.

[0047] Die Amplitude der oszillierenden Schwingbe-
wegung der Wippe 16 hangt ab von der GréRe des Ab-
standes des Exzenterbolzens 13 zur Mitte der Achse 6.
Sie hangt auch von der Lange des Schwinghebels 14
bzw. von der Position einer Anbindung 15 der Schwing-
hebel an der Wippe ab. Vorzugsweise ist die Amplitude
im Bereich von 1 mm bis etwa 40 mm variabel. Eines
solche Variabilitdt der Amplitude kann beispielsweise
durch einen Satz von austauschbaren Exzenterscheiben
erreicht werden, deren Exzenterbolzen unterschiedliche
Abstande von der Drehahse 6 aufweisen. Ferner kann
bei unveréndert zum Einsatz kommenden Exzentern
daran gedacht werden, die Anbindung 15 in der zur Wip-
penachse orthogonalen Richtung verschiebbar an der
Wippe zu befestigen. Eine solche l6sbare Befestigung
kénnte beispielsweise durch miteinander in Eingriff
bringbare komplementare Profile, beispielsweise im Sin-
ne von Rasten oder dergleichen, an den Anbindungen
und der Wippe erreicht werden. Hierbei kénnten die Pro-
file zur sicheren Festsetzung der Anbindungen wahrend
des Betriebs zusatzlich noch durch eine Schraubverbin-
dung oder dergleichen gegeneinander gedriickt und fest-
geklemmt werden. Schlief3lich wird auch daran gedacht,
dass die Schwinghebel 14, 14’ derart ausgebildet sind,
dass sie in ihrer Lange verstellbar sind, um eine mittlere
Horizontalitdt oder Neigung der Wippe einzustellen.
Selbstverstandlich sind zum bedarfsweisen Einstellen
der Amplitude auch Kombinationen der genannten Ver-
stellmdglichkeiten an den verschiedenen Getriebe-
elementen mdglich. Die Einstellung solcher Verstellele-
mente kann manuell oder automatisiert, beispielsweise
unter Einsatz von entsprechenden Stellgliedern, erfol-
gen. Selbstversténdlich kann der Benutzer die Amplitude
aber auch dadurch beeinflussen, dass er seine FliRe
mehr oder weniger weit rechts und links der Wippenach-
se 23 auf der Wippe 16 platziert.
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[0048] Eine Verstellmdglichkeit der Schwenkamplitu-
de unabhédngig von der erwdhnten Veradnderung der
FuRstellung auf der Wippe weist den Vorteil auf, dass
der Trainingseffekt bei gleichbleibendem, insbesondere
idealem bzw. fiir die Person bequemem Fussabstand
erhoht werden kann. Ferner kdnnen durch eine von der
Fulistellung unabhéangige Amplitudenverstellung Ex-
trembelastungen auf die Wippe, welche insbesondere
dann auftreten, wenn eine Person ihr Gewicht durch eine
sehr breite FuBstellung ganz auRen auf die Wippe Uber-
tragt, vermieden werden.

[0049] Fernerist vorzugsweise die Drehzahl des Elek-
tromotors 2 variabel, so dass sich fir die Frequenz der
oszillierenden Bewegung der Wippe 16 ein Bereich von
etwa 3 bis 70 Hz einstellen 1at. Die Drehzahlanderung
des Elektromotors 2 erfolgt vorzugsweise durch einen
Frequenz-Umrichter.

[0050] Der Elektromotor 2 und die Hubvorrichtung mit
der Achse 6 sind bevorzugt auf unterschiedlichen Seiten
der Wippenachse 23 angeordnet. Dabei sind die Lager
8 bzw. 9 fiir die Achse 6 und die Lager 15 an der Unter-
seite der Wippe 16 vorzugsweise im dufReren Viertel der
Lange L angeordnet, wahrend der schwerere Elektromo-
tor 2 naher an der Mitte des Gehduses angeordnet ist.
Insgesamt ergibt sich dadurch eine ausgeglichene Ge-
wichtsverteilung, die das Tragen des Trainingsgeréats er-
leichtert. Die Exzenterscheiben 11 bzw. 12 oder die Ach-
se 6 kdnnen mit Ausgleichsgewichten versehen sein, um
unerwinschte Vibrationen am Geh&duse zu vermeiden.
Die Wippe 16 ist als stabile Platte, gegebenenfalls mit
zusatzlichen Versteifungen ausgebildet, so dass keine
Schwingungen durch wechselnde Biege- Belastungen
auftreten kdnnen.

[0051] Die Wippe 16 ist im Hinblick auf die wirkenden
Krafte vorzugsweise als Aluminiumplatte ausgefiihrt, die
auf ihrer Unterseite im Beispiel nicht dargestellte Ver-
strebungen aufweist. Die Ausrichtung und Dimensionie-
rungen der Verstrebungen sind dabei so gewahlt, dass
die Wippe durch die einseitige parallele Krafteinleitung
vermittels der beiden Schwinghebel 14, 14’ keine nen-
nenswerten Verbiegungen oder/und Verwindungen er-
fahrt. Die Ausbildung von Verstrebungen erfolgt vorzugs-
weise durch Ausfrasen von Ausnehmungen in der Me-
tallplatte, was neben der gewiinschten Steifigkeit auch
zu einer Gewichtsreduktion fuhrt.

[0052] Das Trainingsgerat ist weiterhin vorzugsweise
mit einem in Fig. 1 angedeuteten Steuergerat 24 ausge-
ristet, das einen Programmspeicher 25 aufweist, in dem
mehrere verschiedene Trainingsprogramme mit einem
jeweils unterschiedlichen zeitlichen Verlauf der Fre-
quenz und/oder der Amplitude der oszillierenden
Schwingbewegung der Wippe 16 gespeichert und je
nach Bedarf abrufbar sind. Vermittels eines solchen
Steuergerats kdnnten auch die oben erwahnten Stellglie-
der der Verstellelemente zur Amplitudenvariation ange-
steuert werden.

[0053] Der Benutzer kann jedoch auch bei der mit ei-
nem Programmspeicher 25 ausgerusteten Variante wie
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auch in einer einfacheren Variante die Frequenz und/
oder die Amplitude manuell einstellen. Die Verstellung
der Parameter erfolgt vorzugsweise an einem nicht dar-
gestellten, aus dem eingangs genannten Stand der
Technik bekannten Handbligel, der beispielsweise an
der Vorderwand 20 befestigt ist und etwa in Brusthohe
des Benutzers hinauf reicht. Sie kann jedoch auch bei-
spielsweise durch Drehschalter an einer Seitenwand 22
des Gehauses erfolgen.

[0054] GemalR derin Fig. 4 schematisch dargestellten
zweiten Form umfasst das Trainingsgerat ebenfalls ein
oben offenes Gehause mit einer Grundplatte 1, an der
zwei Seitenwande 21 und 22 und zwei nicht gezeigte
Vorder- und Riickwande befestigt sind. Unter Abstand
zu den Wanden ist eine Wippe 16 in Gestalt einer recht-
eckigen Platte in die offene Oberseite des Gehauses ein-
gesetzt. Die Wippe 16 istin ihrer LAngsmitte mittels einer
Wippenwelle 30 in Drehlagernin den nicht gezeigten Vor-
der- und Ruckwénden drehgelagert und wird durch einen
nachfolgend beschriebenen Antrieb in eine oszillierende
Schwingung um die Wippenachse 23 versetzt. Es wer-
denim Folgenden nur die Unterschiede zum Beispiel der
Fig. 1 bis 3 erlautert.

[0055] Der Antrieb umfasst einen Elektromotor 2, der
an der Grundplatte 1 unter einer, in der Figur 4 der rech-
ten Seite der Wippe 16 befestigt ist. Der Elektromotor 2
ist bezlglich seiner Drehzahl steuerbar und Gber einen
Exzenter mit der Unterseite der Wippe 16 im Bereich der
Wippenwelle 30 zur Drehkrafteinleitung in die Wippe 16
verbunden. Alternativ kann der Exzenter mit der drehfest
mit der Wippe 16 verbunden Wippenwelle 30 in Verbin-
dung stehen. SchlieBlich kann das vorteilhafte Prinzip
eines zentralen Drehantriebs der Wippe 16 auch durch
einen Direktantrieb der Wippenwelle 30 bzw. der daran
drehbar gelagerten Wippe durch einen umsteuerbaren
Elektromotor verwirklicht werden.

[0056] Die Abtriebsachse des Elektromotors 2 ist fest
mit einer Exzenterscheibe 26 verbunden, die einen Ex-
zenterbolzen 27 tragt.

[0057] Ein Ende eines Schwinghebels 28 ist im Be-
reich der Welle 30 fest mit der Unterseite der Wippe 16
verbunden. Das andere Ende des Schwinghebels 28 ist
Uber eine Kraftlibertragungsstange 29 mit dem Exzen-
terbolzen 27 der Exzenterscheibe 26 verbunden. Die
Kraftlibertragungsstange 29 ist elastisch vermittels eines
Blattfederelements 52 mit dem unteren Ende des
Schwinghebels 28 und dem Exzenterbolzen 27 verbun-
den. Das untere Ende des Schwinghebels 28 kommt mit
Abstand Uber der Grundplatte 1 zu liegen.

[0058] Somit umfasst die Kraftlibertragungskette des
Getriebes in der zweiten Form die Exzenterscheibe 26
mitihrem Exzenterbolzen 27, die Kraftliibertragungsstan-
ge 29, das Blattfederelement 52 und den Schwinghebel
28. Zusammen mit dem Motor 2 bilden sie die einzige
Antriebsanordnung. Es wird darauf hingewiesen, dass
auch die parallele Anordnung eines zweiten derartigen
Getriebes, das entweder mit dem gleichen Motor (etwa
am anderen Ende der Motorwelle) oder mit einem syn-
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chron laufenden zweiten Motor verbunden ist, denkbar
ist. Hierdurch wiirden sich zwei Kraftlibertragungsketten
ergeben, die parallel zueinander verlaufen und im Gleich-
takt arbeiten.

[0059] Eine Drehbewegung des Elektromotors 2 ver-
setzt die Exzenterscheibe 26 in Drehung, deren Exzen-
terbolzen 27 das an ihm angelenkte Ende der Kraftiber-
tragungsstange 29 mitnimmt, dessen Drehbewegung
vermittels des sich elastisch verhaltenden Blattfederele-
ments 52 auf das untere Ende des Schwinghebels 28
Ubertragen wird. Da das obere Ende des Schwinghebels
28 an der Wippe 16 festgelegt ist, wird die Wippe 16 um
ihre Wippenachse 23 in Drehung versetzt, was zur os-
zillierende Schwingung bzw. Schwenkbewegung der
Wippe 16 fihrt. Dabei wird durch das Blattfederelement
52 eine wie bei der ersten Form beschriebene Dampfung
von Stofen erreicht.

[0060] Selbstverstandlich kénnen auch bei dieser
Form Verstellmoglichkeiten an den Getriebeelementen
vorgesehen sein, damit die Amplitude der Schwenkbe-
wegung einstellbar ist.

[0061] Inanaloger Weise wie bei der ersten Form kann
auch ein Trainingsgerat gemaf der zweiten Form mit ei-
nemin Fig. 4 nichtdargestellten, aber zur Fig. 1 8hnlichen
Steuergerat verbunden sein.

[0062] InderFig. 5isteine erste Ausfihrungsform des
Trainingsgerats dargestellt, das sich von dem ersten Bei-
spiel dadurch unterscheidet, dass die Wippe 16 vermit-
tels wenigstens eines weiteren Blattfederelements 54
elastisch auf einem am Gehause des Trainingsgerats,
insbesondere den Wanden 19, 20 oder einer andersar-
tigen Standeranordnung, angebrachten Trager 56 gehal-
ten ist. Der Trager 56 ist dabei an der Vorderwand 19
und der Riickwand 20 (vgl. Fig. 2) befestigt und erstreckt
sich Uber die gesamte Breite des Gehauses. An der
Oberseite des Tragers 56 ist das Blattelement 54 form-
schlliissig und vorzugsweise materialschlissig bei 58
eingespannt. Ein nach oben weisendes Ende des Blatt-
federelements 54 ist bei 60 in der Wippe 16 eingespannt.
Zwischen diesen beiden Einspannungsbereichen 58 und
60 ist das Blattfederelement 54 frei und kann sich bezo-
gen auf die Fig. 6 nach links und nach rechts verbiegen,
so dass ein Verschwenken der Wippe 16 auf Grund der
durch den Schwinghebel 14 auf die Wippe 16 Ubertra-
genen Antriebskraft erfolgen kann. Dabei wird bei einer
solchen Halterung der Wippe 16 keine ortsfeste
Schwenkachse festgelegt, wie dies bei einer Drehlage-
rung geman Beispiel nach Fig. 1 der Fall ist, da das Aus-
mafd der Verbiegung und der exakte Verlauf einer Aus-
lenkung des Blattfederelements 54 von unterschiedli-
chen Faktoren beeinflusst wird, wie beispielsweise des
Gewichts der auf der Wippe stehenden Person, der
FuRstellung der Person, Wippenfrequenz und Hubhdhe.
Bei einer solchen Ausfiihrungsform erféahrt die Wippe
auch keine reine Drehbewegung um eine Schwenkach-
se, sondern bewegt sich translatorisch in einem gewis-
sen Ausmal entlang eines bogenférmigen Abschnitts
entsprechend der rdumlich zwischen Trager und Wippe
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verteilten Verbiegung des Blattfederelements 54 nach
links und nach rechts.

[0063] Vorteilhaft kann mittels der erfindungsgema-
Ren elastischen Halterung der Wippe 16 erreicht werden,
dass dieser eine der eigentlichen Schwenkbewegung
Uberlagerte translatorische Bewegung durchfiihrt, der-
art, dass ein Bezugspunkt an einem Wippenende einer
einer liegenden acht entsprechenden Bewegungsbahn
folgt, wie in Fig. 8 durch die Bewegungsbahn B ange-
deutet.

[0064] Anzumerken ist, dass anstelle von sich im
Querschnitt in Hochrichtung erstreckenden Blattfeder-
elementen auch im Querschnitt sich in horizontaler Rich-
tung erstreckende Blattfederelemente zweckmafig vor-
gesehensein kdnnen, speziellauch, um eine Abfederung
in Hochrichtung besonders wirkungsvoll zu erreichen.
Entsprechendes qilt fir die elastische Anbindung des
Schwinghebels an der Wippe, um den oberen und unte-
ren Umkehrpunkt (Totpunkt) abzufedern.

[0065] Es kénnen auch mehrere hintereinander ge-
schaltete Federelemente, insbesondere Blattfederele-
mente, vorgesehen sein, wie bei der sich aus Fig. 9 er-
gebenden Ausfiihrungsvariante realisiert. Der Schwing-
hebel 14 ist Uber ein erstes, ndherungsweise horizontal
orientiertes Federelement 50a, ein Zwischenstlick 14a
und ein zweites, ndherungsweise vertikal orientiertes
Blattfederelement 50 an der Wippe 16 angebunden. Die
Wippenlagerung erfolgt tiber einen selbst ebenfalls ela-
stisch gelagerten Trager 56, der Uber erste, sichim Quer-
schnitt nAherungsweise horizontal erstreckende Blattfe-
derelemente 54a an einer Stéanderanordnung 56a ela-
stisch gehaltenist. Zwischen dem Trager 56 und der Wip-
pe 16 ist ferner ein Blattfederelement 54 entsprechend
dem Blattfederelement 54 der Fig. 5 wirksam.

[0066] Es ist anzumerken, dass die Schwenkbewe-
gung keinen gro3en Hub an den Wippenenden erfordert,
um eine therapeutische Wirkung zu erzielen. So kann
beispielsweise bei einer Wippe mit einer Lange von 80
cm von einem Ende zum anderen Ende ein maximaler
Hub an den Enden von etwa 12 mm vorgesehen sein.
Betreffend die translatorische Bewegung der Wippe
kann vorgesehen sein, dass eine der Schwenkbewe-
gung Uberlagerte translatorische Auslegung von etwa 2
mm auftritt, so dass im Falle der Bewegungsbahn B ge-
maR Fig. 8 die liegende acht eine Lange von etwa 2 mm
aufweist. Die Tiefe der Wippe kann beispielsweise 40 cm
betragen, so dass also beispielsweise eine Platte der
Dimension 40 x 80 cm fur die Bereitstellung der Wippe
verwendet werden kann.

[0067] Insbesondere die Ausgestaltung der Fig. 9 ist
besonders wirksam, Hubspitzen und Bewegungsrich-
tungsumkehrungen besonders wirksam abzufedern und
zu dampfen.

[0068] Das Blattfederelement 54 kann wie der Trager
56 durchgehend von der Vorderseite zur Riickseite aus-
gebildet sein, wobei es bei Einspannung im Trager 56
nicht unmittelbar mit dem Gehause verbunden ist. Es ist
aber ebenso denkbar, dass im Trager 56 mehrere, von-
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einander getrennte Blattfederelemente vorgesehen sind.
Eine entsprechende Ausgestaltung erfolgt auf Grund der
zu erfillenden Betriebsbedingungen bzw. Maximalbela-
stungen, welche beim Betrieb auf eine solche elastische
Wippenhalterung wirken. In entsprechender Weise
kénnten die Blattfederelemente 54a ausgebildet sein.
[0069] Neben der Anordnung eines oder mehrerer
Blattfederelemente unterhalb der Wippe ist es auch
denkbar, ein oder mehrere Blattfederelemente derart an
der Wippe anzuordnen, dass sie auf der Vorder- bzw.
Rickseite der Wippe vorstehen und mit dem Gehéuse
direkt verbunden werden. Bei einer solchen Anordnung
wird eine Schwenkbewegung der Wippe durch eine Tor-
sionsauslenkung der Blattfederelemente ermdglicht, und
es kann so Uberdies einfach eine wirkungsvolle Abfede-
rung in Hochrichtung erreicht werden.

[0070] Durch die Verwendung von Blattfederelemen-
ten 50, 52, 54 gemal den vorgestellten Ausfiihrungsfor-
men kann auf jeweils wenigstens eine Drehgelenk-La-
geranordnung verzichtet werden, was einen vereinfach-
ten und kostengtinstigen Aufbau des Trainingsgerats er-
moglicht. Ferner reduziert sich der Wartungsaufwand,
da eine Halterung bzw. Anbindung mittels eines Blattfe-
derelements keine aneinander reibende Verschleifdteile
aufweist, bei denen eine Schmierung notwendig ist.
[0071] BezugnehmendaufFig. 7 wird eine Mdglichkeit
der Lagerung des Trainingsgerats auf dem Untergrund
beschrieben. Das Gehause des Trainingsgeréats, insbe-
sondere dessen Vorderwand 20 und dessen Grundplatte
1, sind schematisch dargestellt. Die im Gehause unter-
gebrachte Antriebsanordnung bzw. Wippenhalterung
kann gemalR einer der oben beschriebenen Ausfih-
rungsformen ausgebildet sein und wird hier nicht mehr
naher beschrieben. Das Gehause liegt mit seiner Grund-
platte 1 auf vier Lagerelementen 32 auf, von denen zwei
dargestellt sind und die selbst auf einer Basisplatte 34
des Trainingsgerats abgestiitzt sind. Die Basisplatte 34
istihrerseits durch entsprechende Standflie 36 aufdem
Boden 38 rutschfest abgestitzt, so dass sich die Basis-
platte 34 im Wippenbetrieb nicht relativ zum Boden 38
bewegt. Selbstverstandlich sind die Lagerelemente 32
an der Grundplatte 1 des Gehauses bzw. der Basisplatte
34 in geeigneter Weise befestigt.

[0072] Als Lagerelemente 32 kommen rohrférmige
Gummiteile zum Einsatz, wobei die beiden dargestellten
Gummiteile 32 bezogen auf die Vorderwand 20 unter-
schiedlich ausgerichtet sind, so dass Bewegungen des
Gehauses in orthogonal zueinander stehenden, horizon-
talen Raumrichtungen gleichmaRig aufgenommen wer-
den kénnen. Selbstversténdlich kénnen aber auch alle
Gummiteile einer solchen Lagerung gleich ausgerichtet
sein.

[0073] An der Basisplatte 34 ist eine Haltevorrichtung
40 angebracht, welche zwei sich vertikal von der Basis-
platte 34 nach oben erstreckende Stangen 42 aufweist,
die Uber ein horizontales Verbindungsstiick 44 an ihren
oberen Enden miteinander verbunden sind. Da die Hal-
tevorrichtung 40 mit der Basisplatte 34 verbunden ist,
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kann sich das Gehause und die darin gelagerte Wippe
relativ zur Basisplatte 34 und der Haltevorrichtung 40 frei
bewegen bzw. schwingen, insbesondere mit drei raum-
lichen Freiheitsgraden.

[0074] Die beschriebene Lagerung des Gehauses er-
maoglicht eine Schwingung des Gehauses und der mit
diesem verbundenen Wippe in beliebigen Raumrichtun-
gen, wobei diese Schwingungen durch den Korper der
auf der Wippe stehenden Person ausgeglichen werden
mussen, was den Trainingseffekt fir die Person positiv
beeinflusst.

[0075] Die UnregelmaRigkeit der durch die Lagerung
des Gehauses hervorgerufenen Schwingungen kann
insbesondere bei elastischer Halterung der Wippe (vgl.
Fig. 5 und 6) noch verstarkt werden, so dass der Trai-
ningseffekt noch weiter vorteilhaft unterstiitzt werden
kann.

[0076] Am Verbindungsstlick 44 kann beispielsweise
ein nicht dargestellter Bildschirm, insbesondere Touchs-
creen, oder ein anderes Schnittstellengerat angebracht
sein, der bzw. das mit dem in Figur 1 dargestellten Steu-
ergerat 24 verbunden ist und die Einstellung des Steu-
ergerats 24 durch die auf der Wippe stehende Person
ermdglicht. Selbstverstandlich kénnen die Stangen 42
und das Verbindungsstiick 44 auch einstiickig miteinan-
der ausgebildet sein. Die Haltevorrichtung 40 vereinfacht
fir die das Trainingsgerat benutzende Person das Auf-/
Absteigen auf bzw. von der beziiglich des Bodens 38
schwimmend gelagerten Wippe. Ferner ermdglicht die
Haltevorrichtung auch ein Festhalten der Person wah-
rend des Wippens, falls sie das Gleichgewicht kurzzeitig
nicht halten kann oder falls eine Anpassung der Wippf-
requenz oder/und -amplitude durchgefiihrt wird.

Patentanspriiche

1. Trainingsgerat fiir die Stimulation und das Training
des Bewegungsapparats einer Person, umfassend
einen Wippenstander, eine die Person tragende, be-
ziglich des Wippenstanders (19, 20, 21, 22, 56; 56a)
schwenkbare Wippe (16) sowie eine Antriebsanord-
nung mit wenigstens einem Motor (2) und einem Ge-
triebeelemente (5, 6, 7, 11, 12, 13, 14, 14’) aufwei-
senden Getriebe, wobei die Getriebeelemente (5, 6,
7,11, 12, 13, 14, 14’) wenigstens eine Kraftlbertra-
gungskette zwischen der Wippe (16) und dem Motor
(2) bilden,

Uber die vermittels des Motors (2) der Wippe (16)
eine Schwenkbewegung erteilbar ist, die gegenlau-
fige Hubbewegungen zueinander entgegengesetz-
ter Wippenenden umfasst,

wobei die Wippe (16) bezuglich des Wippenstanders
(19, 20, 21, 22, 56; 56a) elastisch gehalten ist,
dadurch gekennzeichnet, dass zur elastischen
Halterung beziiglich des Wippenstanders (19, 20,
21, 22, 56; 56a) wenigstens ein Blattfederelement
(54; 54, 54a) vorgesehen ist, welches eine relative
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Schwenkbeweglichkeit zwischen der Wippe (16)
und dem Wippenstander (19, 20, 21, 22, 56; 56a)
und eine translatorische Beweglichkeit der Wippe
(16) in deren Langsrichtung relativzum Wippenstén-
der (19, 20, 21, 22, 56; 56a) ermdglicht, so dass die
Wippe (16) einen elastischen Bewegungsfreiheits-
grad in einer Langsrichtung der Wippe relativ zur
Wippenstander (19, 20, 21, 22, 56; 56a) zur Ermdg-
lichung einer der Schwenkbewegung der Wippe
Uberlagerten translatorischen Wippenbewegung
hat.

Trainingsgerat nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dass wenigstens ein
Getriebeelement (14, 14’; 29) an der Wippe (16) oder
an einem mit der Wippe (16) fest verbundenen He-
belelement (28) elastisch angebunden ist.

Trainingsgerat nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die elastische Anbindung derart ist,
dass das Getriebeelement (14) wenigstens zwei ver-
schiedene elastische Bewegungsfreiheitsgrade re-
lativ zur Wippe bzw. zum Hebelelement hat.

Trainingsgerat nach Anspruch 2 oder 3, dadurch
gekennzeichnet, dass die elastische Anbindung
derart ist, dass das Getriebeelement (14) zumindest
einen elastischen Schwenkbewegungsfreiheitsgrad
relativ zur Wippe (16) bzw. zum Hebelelement hat.

Trainingsgerat nach einem der Anspriiche 2 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass die elastische An-
bindung derart ist, dass das Getriebeelement (14)
zumindest einen elastischen Bewegungsfreiheits-
grad in Kraftlibertragungsrichtung hat, insbesonde-
re zur Abfederung der der Wippe (16) im Betrieb tiber
die Kraftibertragungkette erteilten Schwenkbewe-
gung, insbesondere an den Bewegungsrichtungs-
umkehrpunkten.

Trainingsgerat nach einem der Anspriiche 2 bis 5,
dadurch gekennzeichnet, dass zur elastischen
Anbindung wenigstens ein Blattfederelement (50;
52; 50, 50a) vorgesehen ist, welches eine relative
Schwenkbarkeit zwischen der Wippe (16) und dem
Getriebeelement (14, 14’; 29) oder/und eine Abfe-
derung der der Wippe (16) im Betrieb erteilten
Schwenkbewegung insbesondere an deren Bewe-
gungsrichtungsumkehrpunkten ermdglicht.

Trainingsgerat nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das wenigstens eine Blattfederele-
ment (50; 52; 50, 50a) selbst ein Getriebeelement
der Kraftiibertragungskette ist, lber welches An-
triebskréafte auf die Wippe (16) Ubertragbar sind.

Trainingsgerat nach einem der Anspriiche 2 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dass zu elastischen An-
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bindung wenigstens zwei in der Kraftiibertragungs-
kette hintereinander geschaltete, in verschiedene,
vorzugsweise zueinander orthogonale Richtungen
elastisch auslenkbare Blattfederelemente (50, 50a)
vorgesehen sind.

Trainingsgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, dass die elastische Hal-
terung der Wippe derart ist, dass die Wippe (16) we-
nigstens drei verschiedene elastische Bewegungs-
freiheitsgrade relativ zum Wippensténder (19, 20,
21, 22, 56; 56a) hat.

Trainingsgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 9,
dadurch gekennzeichnet, dass die elastische Hal-
terung derart ist, dass die Wippe (16) zumindest ei-
nen elastischen Bewegungsfreiheitsgrad in einer
Hochrichtung des Trainingsgerats relativ zum Wip-
penstander (56a) hat, insbesondere zur Abfederung
der der Wippe im Betrieb erteilten Schwenkbewe-
gung insbesondere an deren Bewegungsrichtungs-
umkehrpunkten.

Trainingsgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 10,
dadurch gekennzeichnet, dass das wenigstens
eine Blattfederelement (54; 54, 54a) zur elastischen
Halterung der Wippe (16) ferner eine Beweglichkeit
der Wippe (16) relativ zum Wippensténder (56a) in
einer/der Hochrichtung des Trainingsgerats ermdg-
licht.

Trainingsgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 11,
dadurch gekennzeichnet, dass das wenigstens
eine Blattfederelement (54; 54, 54a) wippenseitig
oder/und sténderseitig festgehalten ist und die
Schwenkbeweglichkeit oder/und die translatorische
Beweglichkeit oder/und die Beweglichkeit in Hoch-
richtung der Wippe (16) relativ zum Wippenstander
(19, 20, 21, 22, 56; 56a) durch eine Auslenkung des
Blattfederelements (54) oder wenigstens eines meh-
rerer Blattfederelemente (54, 54a) erfolgt, insbeson-
dere Biege- oder Torsionsauslenkung des Blattfe-
derelements (54) bzw. jeweiligen Blattfederele-
ments betreffend die Schwenkbeweglichkeit und
insbesondere Biegeauslenkung des Blattfederele-
ments (54) bzw. jeweiligen Blattfederelements (54;
54a) betreffend die translatorische Beweglichkeit
bzw. die Beweglichkeit in Hochrichtung.

Trainingsgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 12,
dadurch gekennzeichnet, dass zur elastischen
Halterung wenigstens zwei hintereinander geschal-
tete, in verschiedene, vorzugsweise zueinander or-
thogonale Richtungen elastisch auslenkbare Blatt-
federelemente (54, 54a) vorgesehen sind.

Trainingsgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 13,
dadurch gekennzeichnet, dass zur Halterung der
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Wippe (16) der Wippenstander (19, 20) mit einem
sich quer zur Wippe (16) unterhalb dieser erstrek-
kenden Trager (56) ausgeflhrt ist, der starr an einer
Standeranordnung (19, 20) des Wippenstanders ge-
halten ist.

Trainingsgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 13,
dadurch gekennzeichnet, dass die Halterung der
Wippe (16) einen sich quer zur Wippe unterhalb die-
ser erstreckenden Trager (56) umfasst, der elastisch
an einer Standeranordnung (56a) des Wippenstan-
ders gehalten ist.

Trainingsgerat nach Anspruch 15, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Trager (56) mittels wenig-
stens eines vorzugsweise in Hochrichtung auslenk-
baren Blattfederelements (54a) an der Standeran-
ordnung (56a) gehalten ist.

Claims

A training apparatus for the stimulation and training
of the locomotor system of a person, comprising a
seesaw stand, a seesaw (16) supporting the person
and pivotable with respect to the seesaw stand
(19,20,21,22,56;56a), and also a drive assembly
with at least one motor (2) and a transmission unit
having transmission elements (5,6,7,11,12,13,14,
14’), wherein the transmission elements (5,6,
7,11,12,13,14,14’) form at least one power-transmis-
sion chain between the seesaw (16) and the motor
2),

by way of which a pivoting movement can be impart-
ed to the seesaw (16) by means of the motor (2),
which pivoting movement comprises oppositely di-
rected lifting movements of mutually opposed see-
saw ends,

wherein the seesaw (16) is elastically mounted with
respect to the seesaw stand (19, 20, 21, 22, 56;
56a),

characterised in that for the elastic mounting with
respect to the seesaw stand (19,20,21,22,56;563a)
at least one leaf spring element (54;54,54a) is pro-
vided which ensures a possibility of relative pivoting
movement between the seesaw (16) and the seesaw
stand (19,20,21,22,56;56a) and a possibility of trans-
lational movement of the seesaw (16) in its longitu-
dinal direction relative to the seesaw stand
(19,20,21,22,56;56a), so that the seesaw (16) has
at least one degree of freedom of elastic movement
in a longitudinal direction of the seesaw relative to
the seesaw stands (19,20,21,22,56;56a), so as to
make possible a translational seesaw movement su-
perimposed on the pivoting movement of the see-
saw.

A training apparatus according to Claim 1, charac-
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terised in that at least one transmission element
(14,14’;29) is elastically connected to the seesaw
(16) or to a lever element (28) securely connected
to the seesaw (16).

A training apparatus according to Claim 2, charac-
terised in that the elastic connection is such that
the transmission element (14) has at least two dif-
ferent degrees of freedom of elastic movement rel-
ative to the seesaw or to the lever element.

A training apparatus according to Claim 2 or 3, char-
acterised in that the elastic connection is such that
the transmission element (14) has at least one de-
gree of freedom of elastic pivotal movement relative
to the seesaw (16) or to the lever element.

A training apparatus according to any one of Claims
2 to 4, characterised in that the elastic connection
is such that the transmission element (14) has at
least one degree of freedom of elastic movement in
the power-transmission direction, in particular for the
cushioning of the pivoting movement imparted to the
seesaw (16) in operation via the power-transmission
chain, in particular at the movement direction revers-
al points.

A training apparatus according to any one of Claims
2 to 5, characterised in that for the elastic connec-
tion there is provided at least one leaf-spring element
(50;52;50,50a) which makes possible relative pivot-
ability between the seesaw (16) and the transmission
element (14,14’;29) and/or a cushioning of the piv-
oting movement imparted to the seesaw (16) in op-
eration, in particular at the movement direction re-
versal points thereof.

A training apparatus according to Claim 6, charac-
terised in that the at least one leaf-spring element
(50;52;50,50a) is itself a transmission element of the
power-transmission chain, via which driving forces
can be transmitted to the seesaw (16).

A training apparatus according to any one of Claims
2 to 7, characterised in that for the elastic connec-
tion at least two leaf-spring elements (50,50a) are
provided, which are connected in series and which
can be deflected elastically in different directions
which are preferably orthogonal to one another.

A training apparatus according to any one of Claims
1 to 8, characterised in that the elastic mounting
of the seesaw is such that the.seesaw (16) has at
least three different degrees of freedom of elastic
movement relative to the seesaw stand
(19,20,21,22,56;56a).

10. Atraining apparatus according to any one of Claims
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1 to 9, characterised in that the elastic mounting
is such that the seesaw (16) has at least one degree
of freedom of elastic movement in a vertical direction
of the training apparatus relative to the seesaw stand
(56a), in particular for cushioning the pivoting move-
ment imparted to the seesaw in operation, in partic-
ular at its movement direction reversal points.

A training apparatus according to any one of Claims
1to 10, characterised in that for the elastic mount-
ing of the seesaw (16) the at least one leaf-spring
element (54;54,54a) further makes possible move-
ment of the seesaw (16) relative to the seesaw stand
(56a) in a/the vertical direction of the training appa-
ratus.

A training apparatus according to any one of Claims
1 to 11, characterised the at least one leaf-spring
element (54;54,54a) is retained on the seesaw side
and/or on the stand side and the possibility of pivoting
movement and/or of translational movement and/or
of movement in the vertical direction of the seesaw
(16) relative to the seesaw stand (19,20,21,22,56;
56a) is provided by a deflection of the leaf-spring
element (54) or at least one of a plurality of leaf-
spring elements (54, 54a), in particular a bending or
torsional deflection of the leaf-spring element (54) or
of the respective leaf-spring element in respect of
the possibility of pivoting movement and, in particu-
lar, bending deflection of the leaf-spring element (54)
or of the respective leaf-spring element (54;54a) in
respect of the possibility of translational movement
or the possibility of movement in a vertical direction.

A training apparatus according to any one of Claims
1to 12, characterised in that for the elastic mount-
ing at least two leaf-spring elements (54,54a) are
provided, which are connected in series and which
can be deflected elastically in different directions
which are preferably orthogonal to one another.

A training apparatus according to any one of Claims
1 to 13, characterised in that for the mounting of
the seesaw (16) the seesaw stand (19,20) is de-
signed to have a support (56) which extends trans-
versely to and under the seesaw (16), and which is
retained rigidly on a stand assembly (19,20) of the
seesaw stand.

A training apparatus according to any one of Claims
1 to 13, characterised in that the mounting of the
seesaw (16) comprises a support (56) which extends
transversely to and under the seesaw, and which is
preferably retained elastically on a stand assembly
(56a) of the.seesaw stand.

A training apparatus according to Claim 15, charac-
terised in that the support (56) is retained on the
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stand assembly (56a) by means of at least one leaf-
spring element (54a) which can preferably be de-
flected in a vertical direction.

Revendications

Appareil d’entrainement pour la stimulation et I'en-
trainement de I'appareil de déplacement d’'une per-
sonne, comprenant un support de bascule, une bas-
cule (16) portant la personne, pouvant pivoter par
rapport au support de bascule (19, 20, 21, 22, 56 ;
56a) ainsi qu'un ensemble d’entrainement avec au
moins un moteur (2) et une transmission présentant
des éléments d’engrenage (5, 6, 7, 11, 12, 13, 14,
14’), sachant que les éléments d’engrenage (5, 6, 7,
11, 12, 13, 14, 14’) forment au moins une chaine de
transmission entre la bascule (16) et le moteur (2),
par laguelle chaine un mouvement de pivotement
comportant des mouvements de levage contraires
d’extrémités de bascule opposées, peut étre com-
muniqué a la bascule (16) a I'aide du moteur (2),

la bascule (16) étant maintenue de maniére élasti-
que par rapport au support de bascule (19, 20, 21,
22, 56 ; 56a),

caractérisé en ce qu’au moins un élément aressort
alames (54 ; 54, 54a) est prévu pour le support élas-
tique par rapport au support de bascule (19, 20, 21,
22, 56 ; 56a), lequel permet une mobilité de pivote-
ment relative entre la bascule (16) et le support de
bascule (19, 20, 21, 22, 55 ; 56a) et une mobilité de
translation de la bascule (16) dans son sens longi-
tudinal par rapport au support de bascule (19, 20,
21, 22, 56 ; 56a) de sorte que la bascule (16) pré-
sente un degré de liberté de mouvement élastique
dans son sens longitudinal par rapport au support
de bascule (19, 20, 21, 22, 56 ; 56a) pour permettre
la superposition d’'un mouvement de translation au
mouvement de pivotement de la bascule.

Appareil d’entrainement selon la revendication 1,
caractérisé en ce qu’au moins un élément d’engre-
nage (14, 14’ ; 29) est relié élastiquement a la bas-
cule (16) ou a un élément de levier (28) fixé a la
bascule (16).

Appareil d’entrainement selon la revendication 2,
caractérisé en ce que la liaison élastique est telle
que I'élément d’engrenage (14) présente au moins
deux degrés de liberté de mouvement élastiques dif-
férents par rapport a la bascule ou a I'élément de
levier.

Appareil d’entrainement selon la revendication 2 ou
3, caractérisé en ce que laliaison élastique est telle
que I'élément d’engrenage (14) présente au moins
un degré de liberté de mouvement de pivotement
élastique par rapport a la bascule (16) ou a I'élément
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de levier.

Appareil d’entrainement selon 'une quelconque des
revendications 2 a 4, caractérisé en ce que la
liaison élastique est telle que I'élément d’engrenage
(14) présente au moins un degré de liberté de mou-
vement élastique dans le sens de la transmission de
force, en particulier pour la suspension du mouve-
ment de pivotement communiqué a la bascule (16)
en fonctionnement par la chaine de transmission, en
particulier au niveau des points d’inversion de sens
de déplacement.

Appareil d’entrainement selon I'une quelconque des
revendications 2 a 5, caractérisé en ce qu’au moins
un élément a ressort a lames (50 ; 52 ; 50, 50a) est
prévu pour la liaison élastique, lequel permet une
possibilité de pivotement relative entre la bascule
(16) etl’éléement d’engrenage (14, 14’ ; 29) et/ou une
suspension du mouvement de pivotement commu-
niqué a la bascule (16) en fonctionnement, en par-
ticulier au niveau des points d’inversion de sens de
déplacement.

Appareil d’entrainement selon la revendication 6,
caractérisé en ce qu’au moins un élément a ressort
alames (50 ; 52 ; 50, 50a) lui-méme est un élément
d’engrenage de la chaine de transmission pouvant
transmettre des forces d’entrainement a la bascule
(16).

Appareil d’entrainement selon I'une quelconque des
revendications 2a 7, caractérisé en ce qu’au moins
deux éléments a ressort a lames (50, 50a) pouvant
étre déviés élastiquement dans des sens différents,
de préférence orthogonaux I'un a 'autre, montés I'un
derriére l'autre dans la chaine de transmission sont
prévus pour la liaison élastique.

Appareil d’entrainement selon I'une quelconque des
revendications 1 a 8, caractérisé en ce que le sup-
port élastique de la bascule est tel que la bascule
(16) présente au moins trois degrés de liberté de
mouvement élastiques différents par rapport au sup-
port de bascule (19, 20, 21, 22, 56 ; 56a).

Appareil d’entrainement selon 'une quelconque des
revendications 1 a 9, caractérisé en ce que le sup-
port élastique est tel que la bascule (16) présente
au moins un degré de liberté de mouvement élasti-
que dans un sens vertical de I'appareil d’entraine-
ment par rapport au support de bascule (56a), en
particulier pour la suspension du mouvement de pi-
votement communiqué a la bascule en fonctionne-
ment, en particulier au niveau de ses points d’inver-
sion de sens de déplacement.

Appareil d’entrainement selon I'une quelconque des
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revendications 1 a 10, caractérisé en ce qu’au
moins un élément a ressort a lames (54 ; 54, 54a)
permet de plus, pour le support élastique de la bas-
cule (16), une mobilité de la bascule (16) par rapport
au support de bascule (56a) dans un/le sens vertical
de l'appareil d’entrainement.

Appareil d’entrainement selon I'une quelconque des
revendications 1 a 11, caractérisé en ce qu’au
moins un élément a ressort a lames (54 ; 54, 54a)
est fixé coté bascule et/ou coté support et la mobilité
de pivotement et/ou la mobilité de translation et/ou
la mobilité dans le sens vertical de la bascule (16)
par rapport au support de bascule (19, 20, 21, 22,
56 ; 56a) est assurée par une déviation de I'élément
aressort alames (54) ou au moins I'un des plusieurs
éléments a ressort a lames (54, 54a), en particulier
une déviation de flexion ou de torsion de I'élément
a ressort a lames (54) ou de I'élément a ressort a
lames respectif concernantla mobilité de pivotement
et en particulier la déviation de flexion de I'élément
a ressort a lames (54) ou de I'élément a ressort a
lames respectif (54 ; 54a) concernant la mobilité de
translation ou la mobilité dans le sens vertical.

Appareil d’entrainement selon I'une quelconque des
revendications 1 a 12, caractérisé en ce qu’au
moins deux éléments a ressort a lames (54, 54a)
montés l'un derriere I'autre, pouvant étre déviés
élastiquement dans différents sens, de préférence
orthogonaux les uns aux autres, sont prévus pour le
support élastique.

Appareil d’entrainement selon I'une quelconque des
revendications 1 a 13, caractérisé en ce que le sup-
port de bascule (19, 20) est réalisé avec un élément
porteur (56) s’étendant transversalement a la bas-
cule (16) sous celle-ci pour la fixation de la bascule,
lequel élément est maintenu rigidement sur un en-
semble (19, 20) du support de bascule.

Appareil d’entrainement selon I'une quelconque des
revendications 1 a 13, caractérisé en ce que lafixa-
tion de la bascule (16) comporte un élément porteur
(56) s’étendant transversalement a la bascule sous
celle-ci, lequel est maintenu élastiquement sur un
ensemble (56a) du support de bascule.

Appareil d’entrainement selon la revendication 15,
caractérisé en ce que I'élément porteur (56) est
maintenu a I'aide d’au moins un élément a ressort a
lames (54a) pouvant étre dévié de préférence dans
le sens vertical sur 'ensemble de support (56a).
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