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(54) Trainingsgerat

(57)  Ein Trainingsgerat (10) umfasst wenigstens ei-
nen Trainingsarm (18), der einen Oberarm (18a) und ei-
nen Unterarm (18b) aufweist, die Uber ein Gelenk ver-
schwenkbar miteinander verbunden sind, sowie einen
Positionierantrieb, der dazu ausgestaltet ist, den Unter-
arm (18b) relativ zum Oberarm (18a) des Trainingsarms
(18) zu verschwenken. Dabei ist der Oberarm (18a) des
Trainingsarms (18) gekropft ausgestaltet ist, d.h. der

Oberarm (18a) umfasst einen im Wesentlichen geraden
ersten Hauptabschnitt und einen dazu in einem Winkel
angeordneten zweiten Endabschnitt, wobei der zweite
Endabschnitt des Oberarms (18a) verschwenkbar mit
dem im Wesentlichen geraden Unterarm (18b) des Trai-
ningsarms (18) verbunden ist, so dass durch die gekropf-
te Ausgestaltung mégliche Quetschzonen zwischen dem
Oberarm (18a) und dem Unterarm (18b) vermieden wer-
den.

Fig. 1a
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Beschreibung

Gebiet der Erfindung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Trainings-
gerat zur Steigerung der Fitness und Gesundheit und
insbesondere ein Trainingsgerat mit einer elektromagne-
tischen Antriebseinheit.

Hintergrund der Erfindung

[0002] Fitnessvorrichtungen bzw. Trainingsgerate
kommen in Sport- und Freizeiteinrichtungen, wie bei-
spielsweise Sporthallen, Fitnessstudios, Rehabilitations-
zentren, Kliniken und &hnlichen Einrichtungen, zum Ein-
satz.

[0003] Bei herkdmmlichen Trainingsgeraten wird die
von einem Trainierenden aufzubringende Kraftin der Re-
gel von einem Gewichtsstapel erzeugt. Bei derartigen
auf einem Gewichtsstapel basierenden Trainingsgera-
ten ist der Gewichtsstapel beispielsweise tiber ein Draht-
seil mit dem vom Trainierenden zu betétigenden Trai-
ningsarm derart verbunden, dass eine von dem Trainie-
renden auf den Trainingsarm ausgelibte Kraft auf den
Gewichtsstapel wirkt, d.h. diesen z.B. anhebt. Das an-
zuhebende Gewicht lasst sich mittels einer Steckverbin-
dung in dem Gewichtsstapel manuell in bestimmten fest-
gelegten Schritten, beispielsweise in Schritten von 5 kg,
variieren. Aus der EP 0 853 961 und der EP 1 614 448
sind Krafttrainingsgerate bekannt, bei denen die auf den
Trainingsarm wirkende Kraft im Wesentlichen durch ei-
nen Elektromotor erzeugt wird. Dabei kann der Elektro-
motor im Prinzip so angesteuert werden, dass die Kraft,
die von einem Trainierenden wahrend einer Training-
seinheit zu Uberwinden ist, als Funktion der Strecke ent-
lang des Verstellwegs des Trainingsarms zwischen einer
Anfangsposition und einer Endposition frei variiert wer-
den kann.

[0004] Beim Training an diesen motorisch betriebenen
Krafttrainingsgeraten ist es wiinschenswert, wenn vor
dem Beginn einer Trainingseinheit eine automatische
Verstellung des Trainingsgerats, insbesondere eines
oder mehrerer Trainingsarme und eventuell vorhandener
Fixierungselemente, erfolgt, so dass diese Aufgabe nicht
mehr manuell vom Trainierenden erledigt werden muss.
Derartige Trainingsarme bestehen in der Regel im We-
sentlichen aus einem geraden Oberarm, der an einen
Hauptantrieb gekoppelt ist, und einem ebenfalls im We-
sentlichen geraden Unterarm, der Uber ein Gelenk ver-
schwenkbar mit dem Oberarm verbunden ist. Die Ver-
stellung des Unterarms relativ zum Oberarm des Trai-
ningsarms kann beispielsweise uber einen geeignet an-
steuerbaren Stellmotor erfolgen, derin der Nahe des Ge-
lenks zwischen dem Unterarm und dem Oberarm ange-
ordnetist. Wenn bei der automatischen Verstellung eines
derartigen herkdmmlichen Trainingsarms der Winkel
zwischen dem Oberarm und dem Unterarm des Trai-
ningsarms maschinell verkleinert wird, kann es nicht aus-
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geschlossen werden, dass der Trainierende mit seinen
Extremitaten zwischen den Oberarm und den Unterarm
des Trainingsarms gerat, wodurch es zu Verletzungen
des Trainierenden, beispielsweise Quetschungen, bei
der Voreinstellung des Trainingsgerats kommen kann.
[0005] Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung be-
steht darin, die vorstehenden Nachteile bekannter Trai-
ningsgerate zu vermeiden und ein verbessertes Trai-
ningsgerat bereitzustellen.

Zusammenfassung der Erfindung

[0006] Die Aufgabe wird durch ein Trainingsgerat ge-
maf Anspruch 1 geldst. Das Trainingsgerat umfasst we-
nigstens einen Trainingsarm, der einen Oberarm und ei-
nen Unterarm aufweist, die Gber ein Gelenk verschwenk-
bar miteinander verbunden sind, sowie einen Positionier-
antrieb, der dazu ausgestaltet ist, den Unterarm relativ
zum Oberarm des Trainingsarms zu verschwenken. Da-
bei ist der Oberarm des Trainingsarms gekropft ausge-
staltet ist, d.h. der Oberarm umfasst einen im Wesentli-
chen geraden ersten Hauptabschnitt und einen dazu in
einem Winkel angeordneten zweiten Endabschnitt, wo-
bei der zweite Endabschnitt des Oberarms verschwenk-
bar mitdemim Wesentlichen geraden Unterarm des Trai-
ningsarms verbunden ist. Selbstverstandlich kann statt
des Oberarms auch der Unterarm gekropft ausgestaltet
sein. Wesentlich fiir die Erfindung st lediglich, dass durch
die gekropfte Ausgestaltung mdégliche Quetschzonen
zwischen dem Oberarm und dem Unterarm des Trai-
ningsarms vermieden werden.

[0007] Weitere Vorteile der Erfindung und bevorzugte
Ausgestaltungen ergeben sich aus der nachfolgenden
gegenstandlichen Beschreibung, den Merkmalen der
Unteranspriiche und den Zeichnungen.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0008] Bevorzugte Ausfiihrungsformen der Erfindung
sind in den beigefligten Zeichnungen dargestellit.
[0009] Die Figuren 1 aund 1 b zeigen eine perspekti-
vische Ansicht sowie eine Seitenansicht einer Ausfiih-
rungsform eines erfindungsgemafen Trainingsgerats fur
das Training insbesondere der Bauchmuskeln.

[0010] Die Figuren 2a, 2b und 2c zeigen eine perspek-
tivische Ansicht, eine Rickansicht und eine Vorderan-
sicht eines Trainingsarms der erfindungsgemafen Trai-
ningsgerate, wobei in Figur 2c nur ein Teil des Trainings-
arms dargestellt ist, um dessen Abmessungen zu ver-
deutlichen.

[0011] Figur 3 zeigt ein beispielhaftes System, in dem
die verschiedenen Ausfiihrungsformen Trainingsgerate
gemal der vorliegenden Erfindung integriert werden
kénnen.

[0012] Die Figuren 4a und 4b zeigen eine perspektivi-
sche Ansicht sowie eine Seitenansicht einer Ausfih-
rungsform eines erfindungsgemafen Trainingsgerats fir
das Training insbesondere der Rickenmuskulatur.
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[0013] Die Figuren 5a, 5b, 5¢c und 5d zeigen zwei per-
spektivische Ansichten, eine Seitenansicht sowie eine
Frontansicht einer Ausfiihrungsform eines erfindungsge-
mafRen Trainingsgerats fur das Training insbesondere
der seitlichen Rumpfmuskulatur.

[0014] Figur 6 zeigt eine perspektivische vergroRerte
Ansicht eine einen Teil der in den Figuren 5a bis 5d dar-
gestellten Ausfihrungsform eines erfindungsgemafRen
Trainingsgerats mit zwei Trainingsarmen.

[0015] Die Figuren 7a, 7b und 7c zeigen eine perspek-
tivische Ansicht, eine Seitenansicht sowie eine Frontan-
sicht einer weiteren Ausfiihrungsform eines erfindungs-
gemalfien Trainingsgerats fiir das Training insbesondere
der seitlichen Rumpfmuskulatur.

Detaillierte Beschreibung der bevorzugten Ausfiih-
rungsformen

[0016] In den Figuren 1 aund 1b ist eine erste bevor-
zugte Ausfuhrungsform eines Trainingsgerat 10 zur Star-
kung insbesondere der Bauchmuskeln eines Trainieren-
den dargestellt, ein sogenannter "Bauchtrainer". Das
Trainingsgerat 10 weist einen Sitz 12 mit einer auf einem
zylindrischen Stuhlbein gelagerten Sitzflache auf, an die
eine Rickenlehne angebracht ist, wobei die Sitzflache
und die Riickenlehne gepolstert sind und zusammen den
Sitz 12 ausbilden. Der Sitz 12 ist auf einem ebenen, auf
dem Boden liegenden Pedestal (bzw. Bodenplatte) 14
angeordnet, das dem gesamten Trainingsgerat 10 wah-
rend einer Trainingseinheit eines Trainierenden einen
genugenden Halt auf dem Boden z.B. eines Fitnessstu-
dios verleiht. Auf dem Pedestal 14 ist ferner ein Steue-
rungsturm 16 angeordnet, in dem vorzugsweise die we-
sentlichen mechanischen und elektronischen Bauele-
mente untergebracht sind, die fir den Betrieb des Trai-
ningsgerats 10 erforderlich sind.

[0017] Insbesondere sind in dem Steuerungsturm 16
eine nachstehend naher beschriebene Antriebseinheit
mit dazugehoriger Steuerung untergebracht, die dazu
ausgestaltet ist, einerseits vor einer Trainingseinheit ins-
besondere einen mit einem Polster versehenen Trai-
nings- bzw. Lastarm 18 flir einen Trainierenden vor ein-
zustellen, d.h. in eine Anfangsposition zu verfahren, und
andererseits wahrend einer Trainingseinheit den Trai-
ningsarm 18 mit einer Gegenkraft bzw. mit einem Ge-
genmoment zu beaufschlagen, das von dem Trainieren-
den wahrend der Trainingseinheit Gberwunden werden
muss, um den Trainingsarm 18 von der Anfangsposition
in eine Endposition und wieder zurlick zu bewegen. Mit
anderen Worten: wahrend einer aktiven Phase einer
Wiederholung muss der Trainierende unter Uberwin-
dung eines an dem Trainingsarm 18 angreifenden Ge-
genmoments den Trainingsarm 18 von einer Anfangs-
position in eine Endposition bewegen und wahrend einer
passiven Phase einer Wiederholung muss der Trainings-
arm 18 von dem Trainierenden entgegen der Wirkung
des diesen antreibenden Moments gehalten bzw. abge-
bremst werden. Der Trainingsarm 18 ist in den Figuren
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2a,2bund 2c vergréRert dargestellt und wird weiter unten
detailliert beschrieben.

[0018] Das Trainingsgerat 10 weist ferner vorzugswei-
se eine Benutzerschnittstelle 22 fur die Interaktion mit
einem Trainierenden auf, Uber die sich der Trainierende
vor einer Trainingseinheit an dem Trainingsgerat 10 an-
melden bzw. identifizieren kann. Dies kann beispielswei-
se mittels einer RFID-Karte erfolgen, die der Trainieren-
de mit sich fiihrt, diesen eindeutig identifiziert und von
einem in der Benutzerschnittstelle 22 des Trainingsge-
rates 10 vorhandenen RFID-Reader ausgelesen wird. Al-
ternativ kann dies mittels einer vom Trainierenden mit
sich gefuihrten Chipkarte und einem in dem Trainingsge-
rat 10, beispielsweise im Steuerungsturm 16, integrierten
ChipkartenLeser erfolgen. Die Benutzerschnittstelle 22
kann beispielsweise uUber einen Verbindungsarm 23 mit
dem Pedestal 14 verbunden sein. Vorzugsweise umfasst
die Benutzerschnittstelle 22 ferner ein Touch-Screen, auf
dem der Trainierende eine Reihe von Funktionen des
Trainingsgerats 10 auswahlen kann und dem Trainieren-
den Informationen, beispielsweise hinsichtlich der durch-
zuflihrenden Trainingseinheit am Trainingsgerat 10, an-
gezeigt werden.

[0019] Wie vorstehend bereits teilweise erwahnt, sind
vorzugsweise mehrere Elemente des Trainingsgerats 10
so ausgestaltet, dass diese verfahren und/oder ver-
schwenkt werden kénnen, so dass nach der Identifizie-
rung des Trainierenden und vor dem Beginn einer Trai-
ningseinheit das Trainingsgerat 10 automatisch optimal
auf der Grundlage der individuellen KérpermaRe des
Trainierenden voreingestellt wird. Die Kérpermale des
Trainierenden kénnen beispielsweise einmalig miteinem
Bodyscanner erfasst werden, der Teil eines Systems ist,
wie dies inder DE 102008 018 167 detaillierter beschrie-
ben wird, auf die hiermit ausdricklich Bezug genommen
wird, und das in Figur 3 schematisch dargestellt ist.
[0020] Das in Figur 3 dargestellte System besteht im
Wesentlichen aus einem Server 50 und aus mit diesem
vernetzten Vorrichtungen, die zusammen ein Netzwerk
ausbilden, das beispielsweise in einem Fitnessstudio im-
plementiert sein kann. Dabei kann die Kommunikation
innerhalb des Netzwerkes Uber eine Verkabelung oder
drahtlos erfolgen. Der Server 50 ist mit einem Bodyscan-
ner 60 oder dergleichen verbunden, der die einmalige
Erfassung von Kérpermal3en und Kérpergeometrie-Da-
ten einer Vielzahl von Trainierenden ermdglicht. Ferner
kann das System ein Betreuer-Terminal 70 sowie eine
Datenbank 80 enthalten. Die Datenbank 80 ermdglicht
beispielsweise die Speicherung der vom Bodyscanner
60 erfassten Koérpermalie und/oder Koérpergeometrie-
Daten einer Vielzahl von Trainierenden und das Abrufen
dieser Daten durch den Server 50 sowie das Weiterleiten
dieser Daten an die im Netzwerk integrierten Trainings-
gerate 10, 110. Der Fachmann wird jedoch erkennen,
dass das Betreuer-Terminal 70 und die Datenbank 80
auch Teil des Servers 50 sein kénnen und dass das Sy-
stem noch eine Vielzahl weiterer Komponenten aufwei-
sen kann, wie beispielsweise weitere netzwerkfahige



5 EP 2 174 692 A1 6

Trainingsgerate, ein User-Terminal, auf dem Trainieren-
de einen beschrankten Zugriff auf die im System zur Ver-
fugung stehenden Informationen haben, und derglei-
chen. Nicht direkt netzwerkféhige Trainingsgerate kon-
nen Uber geeignete Trainingsgerat-Steuereinheiten in
das System eingebunden werden.

[0021] Wie vorstehend bereits erwahnt, sind auf der
Grundlage der im Rahmen beispielsweise des vorste-
hend beschriebenen Systems erfassten und gespeicher-
ten individuellen KérpermaRe eines Trainierenden der
mit einem Polster versehene Trainingsarm 18, ein mit
einem Polster versehener Fixierungsarm 20, der Sitz 12
und eine FuBablage 24 in eine jeweilige Anfangs- bzw.
Sollposition verfahrbar, und zwar, vor, wahrend und/oder
nachdem der Trainierende auf dem Sitz 12 Platz genom-
men hat, so dass der Trainierende unmittelbar mit der
Trainingseinheit beginnen kann, ohne eine vorherige
manuelle Einstellung des Trainingsgerats 10 vornehmen
zu missen.

[0022] Wie dies insbesondere in Figur 1b angedeutet
ist, ist ein unteres Ende eines ersten gekropften Ab-
schnitts 18a des Trainingsarms 18, d.h. der gekropfte
"Oberarm" 18a des Trainingsarms 18, derart drehbar mit
einer Antriebseinheit verbunden, die im Steuerungsturm
16 untergebracht ist, dass der gekrépfte Oberarm 18a
des Trainingsarms 18 um eine erste Rotationsachse
RA1, insbesondere motorisch, verschwenkt werden
kann. Unter weiterer Bezugnahme auf die Figuren 2a, 2
und 2c ist vorzugsweise ein zweiter Abschnitt 18b des
Trainingsarms 18, d.h. der"Unterarm" 18b des Trainings-
arms 18, an einem Ende davon ebenfalls derart drehbar
mit dem oberen Ende des gekrépften Oberarms 18a des
Trainingsarms 18 verbunden, dass der Unterarm 18b re-
lativ zum gekrépften Oberarm 18a des Trainingsarms 18
um eine zweite Rotationsachse RA2, insbesondere mo-
torisch, verschwenkt werden kann. Ein dritter Polsterab-
schnitt 18c des Trainingsarms 18, der im Wesentlichen
senkrecht zu einer von dem gekrépften Oberarm 18aund
dem Unterarm 18b definierten Ebene verlauft, ist mit ei-
nem Polster bzw. Kissen versehen und derart ausgestal-
tet, dass wahrend einer Trainingseinheit der Trainieren-
de mit seiner Brust das Polster beruihrt und dieser somit
durch eine Vor- und Zurlickbewegung seines Oberkor-
pers den Trainingsarm 18 von einer Anfangsposition zu
einer Endposition und wieder zurlick flhrt.

[0023] Der Trainingsarm 18 ist noch einmal detaillier-
ter in den Figuren 2a, 2b und 2c¢ dargestellt. Wie vorste-
hend erwahnt, umfasst der Trainingsarm 18 einen ge-
kropften Oberarm 18a, einen Unterarm 18b und einen
Polsterabschnitt 18c. Dabei ist der gekrépfte Oberarm
18a verschwenkbar mit dem Unterarm 18b verbunden
und der Unterarm 18b ist starr mit dem Polsterabschnitt
18c verbunden. Was unter dem hier verwendeten Begriff
gekropfter Oberarm 18a zu verstehen ist, lasst sich unter
anderem den Figuren 2a, 2b und 2c entnehmen. Der
Oberarm 18a, der vorzugsweise im Wesentlichen als
Hohlkérper ausgestaltet ist, kann sich gedanklich in zwei
Abschnitte unterteilen lassen, und zwar in einen ersten
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oberen Abschnitt bzw. Hauptabschnitt 19a und einen
zweiten unteren Abschnitt bzw. Endabschnitt 19b, wie
dies z.B. durch die gestrichelte Linie in Figur 2a ange-
deutet ist. Gemal einer bevorzugten Ausfiihrungsform
weist der Hauptabschnitt 19a eine Lange von ca. 27 cm
und der Endabschnitt 19b des Oberarms 18 eine Lange
von ca. 16 cm auf (siehe Figur 2c). Dabei bildet die vom
Hauptabschnitt 19a definierte Langsachse mit der vom
Endabschnitt 19b definierten Langsachse einen Winkel
von ca. 130 Grad aus. Da der Unterarm 18b des Trai-
ningarms 18 am Ende des zweiten unteren Abschnitts
19b des Oberarms 18a verschwenkbar angebracht ist,
ermoglicht diese Ausgestaltung eine freie Verschwenk-
barkeit des Unterarms 18b relativ zum Oberarm 18a des
Trainingarms 18, dass zwischen dem Unterarm 18b und
dem Oberarm 18a des Trainingsarms 18 keine den Trai-
nierenden potentiell gefahrdende Quetschzone entste-
hen kann.

[0024] Vorzugsweise weist die Antriebseinheit des
Trainingsgerats 10, die den Trainingsarm 18 zun&chst
positioniert und nach der Positionierung mit einer Kraft
beaufschlagt, einen Hauptantrieb und einen separaten
Positionierantrieb auf. Dabei erfolgt die Voreinstellung
des Trainingsarms 18 durch den Positionierantrieb, der
so ausgestaltet ist, dass das wahrend der Voreinstellung
vom Positionierantrieb erzeugte maximale Drehmoment
zu keinen Verletzungen des Trainierenden flhren kann,
und die Beaufschlagung des Trainingsarms 18 mit einer
wahrend einer Trainingseinheit vom Trainierenden auf-
zubringenden Kraft erfolgt durch den Hauptantrieb, des-
sen maximales Drehmoment lediglich durch seine Lei-
stungsfahigkeit beschrankt ist. Mehrere bevorzugte Aus-
fuhrungsformen einer derartigen Antriebseinheit werden
in der europaischen Patentanmeldung der Anmelderin
der vorliegenden Anmeldung mit dem Titel "Trainingsge-
rat mit getrenntem Positionier- und Hauptantrieb" be-
schrieben, die am selben Tag wie die vorliegende An-
meldung eingereicht worden ist und auf die hiermit aus-
driicklich Bezug genommen wird. Als Hauptantrieb kén-
nen vorzugsweise die in der EP 0 853 961 oder der EP
1 614 448 beschriebenen Elektromotoren verwendet
werden, die so angesteuert werden kénnen, dass die
Kraft, die von einem Trainierenden wahrend einer Trai-
ningseinheit zu Uberwinden ist, als Funktion der Strecke
entlang des Verstellwegs des Trainingsarms zwischen
einer Anfangsposition und einer Endposition frei variiert
werden kann. Der Fachmann wird jedoch erkennen, dass
die Krafterzeugung auch durch andere elektromagneti-
sche Antriebssysteme, wie beispielsweise Gleichstrom-
motoren, Linearmotoren, Torque-Motoren, Stepper-Mo-
toren, Synchronmotoren, Tauchspulen, oder sogar durch
einen geeignet ausgestalteten Gewichtsstapel bewirkt
werden kann.

[0025] Zusatzlich zu der vorstehend beschriebenen
Antriebseinheit, die aus einem Hauptantrieb und einem
Positionierantrieb besteht und die am unteren Ende des
gekropften Oberarms 18a des Trainingsarms 18 angreift,
weist das Trainingsgerat 10 einen weiteren Positionier-
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antrieb zum Verschwenken des Unterarms 18b und des
mit diesem starr verbundenen dritten Abschnitts 18c des
Trainingsarms 18 relativ zum gekropften Oberarm 18a
des Trainingsarms 18 um die zweite Rotationsachse RA2
auf. Dieser weitere Positionierantrieb kann beispielswei-
se im oberen Ende bzw. Endabschnitt 19b des gekropf-
ten Oberarms 18a des Trainingsarms 18 angeordnet
sein. Vorzugsweise ist dieser zusatzliche Positionieran-
trieb derart ausgestaltet, dass wahrend einer Training-
seinheit, d.h. nach der automatischen Voreinstellung, die
Verbindung zwischen dem Unterarm 18b und dem Ober-
arm 18a des Trainingsarms 18 im Wesentlichen starr ist.
[0026] Vorzugsweise kdnnen vor dem unmittelbaren
Trainingsbeginn ferner die Hohe der Sitzflache des Sit-
zes 12 sowie die vertikale Position der FuRablage 24
relativ zum Pedestal 14 voreingestellt werden. Hierzu
sind vorzugsweise in einem auf dem Pedestal 14 ange-
ordneten Gehause 17 zwei geeignet ansteuerbare Stell-
motoren angeordnet, die ein lineares Verfahren des Sit-
zes 12 bzw. der FuRablage 24 ermdglichen. Zuséatzlich
zu der Verstellung des Sitzes 12 und der Fullablage 24
ist das Trainingsgerat 10 vorzugsweise so ausgestaltet,
dass der mit einem Polster versehene Fixierungsarm 20,
der hinsichtlich der Form die gleiche Ausgestaltung wie
der Trainingsarm 18 aufweist, derart am Steuerungsturm
16 angebracht ist, dass der Fixierungsarm 20 vor einer
Trainingseinheitin eine Fixierungs- bzw. Sollposition ver-
fahren werden kann, in der die Oberschenkel des Trai-
nierenden fixiert werden. Hierzu kann der Fixierungsarm
20 als Ganzes linear hoch und runter verfahrenen wer-
den, und zwar in der von der Langsachse des Hauptab-
schnitts des gekrépften Oberarms des Fixierungsarms
20 definierten Richtung. Hierzu ist wiederum vorzugs-
weise ein geeignet ansteuerbarer Stellmotor in dem
Steuerturm 16 oder dem zu bewegenden Fixierungsarm
20 selbst angeordnet, und zwar in dem Hauptabschnitt
des gekrdpften Oberarms davon.

[0027] Es ist ferner vorstellbar, dass ebenfalls der Fi-
xierungsarm 20 mit geeigneten Positionierantrieben aus-
gestattet ist, die eine Verschwenkung des gekrdpften
Oberarms des Fixierungsarms 20 relativ zum Steue-
rungsturm 16 um eine erste Rotationsachse und/oder
eine Verschwenkung des Unterarms und des damit starr
verbundenen Polsterabschnitts des Fixierungsarms 20
relativ zum gekropften Oberarm des Fixierungsarms 20
um eine zweite Rotationsachse RA2 ermdglichen. In der
Praxis hat sich jedoch gezeigt, dass die vorstehend be-
schriebenen Verstellmdglichkeiten des Trainingsarms
18 sowie die linearen Verfahrmdglichkeiten des Sitzes
12, der FulRablage 24 und des Fixierungsarms 20 dem
Trainingsgerat 10 eine hinreichende Flexibilitat verlei-
hen, so dass dieses fiir die unterschiedlichsten Kérper-
male geeignet voreingestellt werden kann, so dass der
Trainierende die Trainingseinheit in einer korrekten Hal-
tung durchfiihren kann, bei derinsbesondere die gedach-
te Korperrotationsachse im Wesentlichen mit der Rota-
tionsachse des Trainingsgerats 10 zusammenfallt, um
die der Trainingsarm 18 wahrend der Trainingseinheit
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verschwenkt wird, namlich der Rotationsachse RA1.

[0028] Wie vorstehend beschrieben, wird beim Ein-
stellen des Fixierungsarms 20 dieser gemafl den Kor-
permafien des Trainierenden in eine Soll- bzw. Endpo-
sition nach untern verfahren. Vorzugsweise driickt in die-
ser Endposition das Polster, das sich am Ende des Fi-
xierungsarms 20 befindet, derart auf die Oberschenkel
des Trainierenden, dass diese Fixierung dem Trainieren-
den zwar nicht unangenehm ist, diesen jedoch hinrei-
chend auf dem Sitz fixiert, wobei der Fixierungsarm 20
in dieser Endposition vorzugsweise verriegelt ist. Um ir-
gendwelche Verletzungen beim Herunterfahren des Fi-
xierungsarms 20 zu vermeiden, ist vorzugsweise ein Me-
chanismus vorgesehen, mit dem die maximale Kraft ge-
eignet beschrankt werden kann, mit der der Fixierungs-
arm 20 hierzu beaufschlagt wird. Dieser Mechanismus
kann beispielsweise mechanisch mittels einer Rutsch-
kupplung oder einer vergleichbaren Vorrichtung verwirk-
licht werden. Alternativ kann im Polster des Fixierungs-
arms 20 ein Drucksensor vorgesehen sein, der den auf
das Polster wirkenden Druck bestimmt und diesen an die
Steuereinheit des Stellmotors weiterleitet, der den Fixie-
rungsarm 20 antreibt. Falls der Drucksensor einen Druck
ermittelt, der Uber einem vordefinierten Schwellenwert
liegt, wird der Stellmotor des Fixierungsarms 20 derart
angesteuert, dass der Fixierungsarm 20 wieder nach
oben verfahren wird, bis der auf das Polster wirkende
Druck wieder unterhalb des Schwellenwerts liegt. Als
weitere Alternative kann statt einer Druckmessung mit-
tels eines Drucksensors der Strom, mit dem der Stellmo-
tor des Fixierungsarms 20 beaufschlagt wird, sowie des-
sen momentane Ableitung bestimmt werden. Falls dabei
bestimmt wird, dass die momentane Ableitung des
Stroms Uber einem vordefinierten Schwellenwert liegt,
wird der Stellmotor des Fixierungsarms 20 derart ange-
steuert, dass der Fixierungsarm 20 wieder nach oben
verfahren wird. Obgleich diese vorteilhafte Ausgestal-
tung des Fixierungsarms 20 als Teil des in den Figuren
1 aund 1 b dargestellten Trainingsgerats 10 mit der vor-
teilhaften gekropften Ausgestaltung des Trainingsarms
18 beschrieben worden ist, wird der Fachmann erken-
nen, dass diese Ausgestaltung des Fixierungsarms auch
vorteilhaft Teil eines herkdmmlich motorisch angesteu-
erten Trainingsgerats sein kann, das keinen gekrdpften
Trainingsarm aufweist. Fur den Fall, dass aus irgendei-
nem Grund die vom Trainingsgerat 10 auf der Grundlage
der Korpermale des Trainierenden vorgenommenen
Einstellungen dem Trainierenden nicht passen, bietet
das Trainingsgerat 10 die Moglichkeit, diese Einstellun-
gen nachzuregeln. Hierzu weist das Trainingsgerat 10
ein entsprechendes Betatigungselement 26 auf, das vor-
zugsweise an einer Stelle des Trainingsgerats 10 ange-
ordnet ist, die fir einen Trainierenden unmittelbar vor
und auch wahrend einer Trainingseinheit gut erreichbar
ist. Bei dem in den Figuren 1 a und 1b dargestellten Trai-
ningsgerat 10 befindet sich das Betatigungselement 26
beispielsweise an der linken Seite des Sitzes 12. Selbst-
verstandlich kann das Trainingsgerat 10 auch mehr als
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ein Betatigungselement 26 an verschiedenen geeigne-
ten Stellen aufweisen, beispielsweise an der rechten Sei-
te des Sitzes 12.

[0029] Vorzugsweise ist das Betatigungselement 26
als ein Dreh-Drlick-Schalter ausgestaltet, mit dem sich
das Trainingsgerat 10 bedienen lasst. Es ist beispiels-
weise vorstellbar, dass beim oder nach dem automati-
schen Einstellen des Trainingsgerats 10 dem Trainieren-
den auf dem Touch-Screen der Benutzschnittstelle 22
eine Liste der verstellbaren Elemente des Trainingsge-
rats 10 angezeigt wird, wie beispielsweise der Sitz 12,
die FuRablage 24, der Trainingsarm 18 und der Fixie-
rungsarm 20, so dass der Trainierende aus dieser Liste
mittels eines Drehens (Liste hoch bzw. runter) und Driik-
kens des Betatigungselements 26 ein Element aus die-
ser Liste auswahlen kann. Hat der Trainierende auf diese
Art und Weise ein verstellbares Element des Trainings-
gerats 10 ausgewahlt, kann er wiederum durch Drehen
(Sollwert erhéhen bzw. erniedrigen) und Driicken des
Betatigungselements 26 den einzustellenden bzw. den
bereits eingestellten Sollwert innerhalb bestimmter vor-
definierter Grenzen (Wohlflihlbereich) nachregeln.
Selbstverstandlich lassen sich diese Einstellungen auch
direkt Uber das Touch-Screen der Benutzerschnittstelle
22 vornehmen.

[0030] Neben der Voreinstellung des Trainingsgerats
10 auf der Grundlage Kérpermale eines Trainierenden,
die dem Trainingsgerat 10 nach der Identifizierung des
Trainierenden am Geréat beispielsweise vom Server 50
bzw. der Datenbank 80 zur Verfigung gestellt werden,
ermoglicht das erfindungsgemalfe Trainingsgerat 10 ei-
ne ahnliche Voreinstellung weiterer Parameter der am
Trainingsgerat 10 durchzufihrenden Trainingseinheit,
wie beispielsweise Gewicht, Anzahl der Wiederholungen
pro Satz, Anzahl der Sétze und dergleichen. Diese Pa-
rameter sind vorzugsweise in einem von einem Betreuer
erstellten Trainingsplan fiir das Trainingsgerat 10 be-
stimmt worden, der auf dem Server 50 bzw. der Daten-
bank 80 hinterlegt worden ist und nach der Identifizierung
des Trainierenden an einem Trainingsgerat von diesem
abgerufen werden kann, um die im Trainingsplan defi-
nierten Voreinstellungen durchzufiihren. Fir weitere De-
tails der Erstellung von Trainingsplanen wird auf die eu-
ropaische Patentanmeldung der Anmelderin der vorlie-
genden Anmeldung mit dem Titel "System und Verfahren
zur Erstellung von Trainingspléanen und zur adaptiven
Anpassung von Fitness- und/oder Rehabilitationsgera-
ten" verwiesen, die am selben Tag wie die vorliegende
Anmeldung eingereicht worden ist und auf die hiermit
ausdricklich Bezug genommen wird.

[0031] Fir den Fall, dass die in einem Trainingsplan
definierten Trainingsparameter einem Trainierenden
nichtzusagen, bietet das Betatigungselement 26 wieder-
um die Méglichkeit, diese Parameter nachzuregeln. Vor-
zugsweise wird dem Trainierenden auf dem Touch-
Screen der Benutzerschnittstelle 22 eine Liste der ver-
stellbaren Trainingsparameter des Trainingsgerats 10
angezeigt, wie beispielsweise das Gewicht, die Anzahl

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

der Wiederholungen pro Satz, die Anzahl der Satze, und
dergleichen, so dass der Trainierende aus dieser Liste
mittels eines Drehens (Liste hoch bzw. runter) und Driik-
kens des Betatigungselements 26 ein Element aus die-
ser Liste auswahlen kann. Hat der Trainierende auf diese
Art und Weise einen verstellbaren Parameter der Trai-
ningseinheit am Trainingsgerats 10 ausgewahlt, kann er
wiederum durch Drehen (Wert erhéhen bzw. erniedri-
gen) und Driicken des Betatigungselements 26 den von
dem Trainingsplan vorgegebenen Parameter innerhalb
bestimmter vordefinierter Grenzen (Wohlfuihlbereich)
abandern. Selbstverstandlich lassen sich diese Einstel-
lungen auch direkt Uber das Touch-Screen der Benut-
zerschnittstelle 22 vornehmen. Obgleich diese vorteilhaf-
te Ausgestaltung des Betatigungselements 26 als Teil
des in den Figuren 1 a und 1 b dargestellten Trainings-
gerats 10 mit der vorteilhaften gekrépften Ausgestaltung
des Trainingsarms 18 beschrieben worden ist, wird der
Fachmann erkennen, dass diese Ausgestaltung des Be-
tatigungselements auch vorteilhaft Teil eines herkdmm-
lich motorisch angesteuerten Trainingsgerats sein kann,
das keinen gekropften Trainingsarm aufweist.

[0032] Wie bereits beschrieben, ermdglicht die Benut-
zerschnittstelle 22 die Interaktion des Trainierenden mit
dem Trainingsgerat 10, indem beispielsweise der Trai-
nierende Uber das Touch-Screen der Benutzerschnitt-
stelle 22 bestimmte Parameter des Trainingsgerats 10
andernkann und eine Vielzahl von Informationen abrufen
kann, wie beispielsweise Informationen Uber die aktuelle
Trainingseinheit, Informationen Gber den Trainingsplan
des Trainierenden und dergleichen. Insbesondere in Re-
habilitations-Einrichtungen ist es wiinschenswert, wenn
Trainingsgerate behindertengerecht ausgestaltet sind.
Vorzugsweise weist die Benutzerschnittstelle 22 eine be-
sondere Ausgestaltung auf, die es einer blinden Person
ermdglicht, mit dem Trainingsgeréat zu trainieren. Hierzu
ist vorzugsweise am oberen Ende des Touch-Screens
der Benutzschnittelle 22 eine flexible Tastfolie in einem
Gehause eingerollt, die sich in Form eines Rollos aus
dem Gehause gegen eine Vorspannung herausziehen
lasst. Dabeilasst sich die flexible Tastfolie so weit entlang
des Touch-Screens herunterziehen, bis die Tastfolie den
Touch-Screen vollstédndig bedeckt. Vorzugsweise kann
die flexible Tastfolie in dieser Endposition gegen die Vor-
spannung arretiert werden, wodurch die Benutzerschnitt-
stelle 22 automatisch in einen Blindenmodus versetzt
wird. Auf der flexiblen Tastfolie befinden sich an geeig-
neten Stellen bestimmte fir die Bedienung des Trai-
ningsgerats erforderliche Befehle in Blindenschrift, wie
beispielsweise "+", "-", "OK", "Zuruick", und dergleichen.
Aufgrund des Betriebs im Blindenmodus kdnnen diese
Stellen auf der flexiblen Tastfolie, die bestimmten Berei-
chen auf dem Touch-Screen entsprechen, bestimmten
Befehlen zugeordnet werden, die durch ein Driicken auf
der entsprechenden Stelle der flexiblen Tastfolie ausge-
fuhrt werden. Vorzugsweise ist im Blindenmodus die In-
teraktion mit der Benutzerschnittstelle 22 tiber die flexible
Tastfolie mit entsprechenden akustischen Signalen hin-



11 EP 2 174 692 A1 12

terlegt, die von der Benutzerschnittstelle 22 erzeugt und
ausgegeben werden. Obgleich diese vorteilhafte Ausge-
staltung der Benutzerschnittstelle 22 als Teil des in den
Figuren 1a und 1b dargestellten Trainingsgerats 10 mit
der vorteilhaften gekropften Ausgestaltung des Trai-
ningsarms 18 beschrieben worden ist, wird der Fach-
mann erkennen, dass diese Ausgestaltung der Benut-
zerschnittstelle auch vorteilhaft Teil eines herkdmmlich
motorisch angesteuerten Trainingsgerats sein kann, das
keinen gekropften Trainingsarm aufweist.

[0033] In den Figuren 4a und 4b ist ein weiteres erfin-
dungsgemafes Trainingsgerat 110 zur Starkung insbe-
sondere der Rickenmuskulatur dargestellt, wobei in den
Figuren 4a und 4b die Elemente des Trainingsgerats 110
unter Voranstellung der Ziffer "1" so weit als mdglich mit
den selben Bezugsziffern wie die Elemente des Trai-
ningsgerats 10 gekennzeichnet worden sind. Das Trai-
ningsgerat 110 unterscheidet sich von dem in den Figu-
ren 1a und 1b dargestellten Trainingsgerat 10 im We-
sentlichen darin, dass das Trainingsgerat 110 neben der
horizontalen FuRablage 124a eine zuséatzliche schrage
FuRablage 124b aufweist, die linear auf den Sitz 112 zu
oder von diesem Weg bewegt werden kann und dabei in
dem Pedestal 114 beweglich gefiihrt ist. Ansonsten ist
auf dem Pedestal 114 des Trainingsgerats 110 ebenso
ein Steuerungsturm 116 angeordnet, in dem die wesent-
lichen mechanischen und elektronischen Bauelemente
untergebracht sind, die fiir den Betrieb des Trainingsge-
rats 110 erforderlich sind.

[0034] Insbesondere sind in dem Steuerungsturm 116
eine geeignete Antriebseinheit mit dazugehdoriger Steue-
rung untergebracht, die dazu ausgestaltet ist, einerseits
vor einer Trainingseinheit insbesondere den mit einem
Polster versehenen Trainingsarm 118 fir einen Trainie-
renden vor einzustellen, d.h. in eine Anfangsposition zu
verfahren, und andererseits wahrend einer Trainingsein-
heit den Trainingsarm 118 mit einer Gegenkraft bzw. mit
einem Gegenmoment zu beaufschlagen, das von dem
Trainierenden wahrend der Trainingseinheit Gberwun-
den werden muss, um den Trainingsarm 118 von der
Anfangsposition in eine Endposition und wieder zuriick
zu bewegen.

[0035] Das Trainingsgerat 110 weist ferner vorzugs-
weise eine Benutzerschnittstelle 122 fur die Interaktion
mit einem Trainierenden auf, Gber die sich der Trainie-
rende, wie im Zusammenhang mit der ersten erfindungs-
gemalen Ausfihrungsform vorstehend beschrieben,
vor einer Trainingseinheitan dem Trainingsgerat 110 an-
melden bzw. identifizieren kann. Die Benutzerschnittstel-
le 122 kann beispielsweise uber einen Verbindungsarm
123 mit dem Pedestal 114 verbunden sein. Vorzugswei-
se umfasst die Benutzerschnittstelle 122 ferner ein
Touch-Screen mit den vorstehend im Zusammenhang
mit der ersten erfindungsgemafRen Ausfiihrungsform be-
schriebenen Eigenschaften, auf dem der Trainierende
eine Reihe von Funktionen des Trainingsgerats 110 aus-
wéahlen kann und dem Trainierenden Informationen, bei-
spielsweise hinsichtlich der durchzuflihrenden Training-
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seinheit am Trainingsgerat 110, angezeigt werden.
[0036] Nebendem miteinem Polster versehenen Trai-
ningsarm 118 sind auf der Grundlage der individuellen
Koérpermalie eines Trainierenden ein mit einem Polster
versehener Fixierungsarm 120, der Sitz 112, die horizon-
tale FuBablage 124a und die schrage Fuliablage 124b
in eine jeweilige Anfangs- bzw. Sollposition verfahrbar,
und zwar, vor, wahrend und/oder nachdem der Trainie-
rende auf dem Sitz 112 Platz genommen hat, so dass
der Trainierende unmittelbar mit der Trainingseinheit be-
ginnen kann, ohne eine vorherige manuelle Einstellung
des Trainingsgerats 110 vornehmen zu missen.

[0037] Der Trainingsarm 118 der in den Figuren 4a
und 4b dargestellten erfindungsgemaRen Ausfiihrungs-
form eines Trainingsgerats 110 ist identisch zu dem Trai-
ningsarm 18 der in den Figuren 1a und 1b dargestellten
und vorstehend beschriebenen erfindungsgemalen
Ausfliihrungsform eines Trainingsgerats 10. Wie beim
Trainingsarm 18 ist somit ein unteres Ende eines ersten
gekropften Abschnitts 118a des Trainingsarms 118, d.h.
der gekropfte "Oberarm" 118a des Trainingsarms 118,
derart drehbar mit einer Antriebseinheit verbunden, die
im Steuerungsturm 116 untergebracht ist, dass der ge-
kropfte Oberarm 118a des Trainingsarms 118 um eine
erste Rotationsachse RA1 motorisch verschwenkt wer-
den kann. Vorzugsweise ist ein zweiter Abschnitt 118b
des Trainingsarms 118, d.h. der "Unterarm" 118b des
Trainingsarms 118, an einem Ende davon ebenfalls der-
art drehbar mit dem oberen Ende des gekropften Ober-
arms 118a des Trainingsarms 118 verbunden, dass der
Unterarm 118brelativzum gekrépften Oberarm 118ades
Trainingsarms 118 um eine zweite Rotationsachse RA2
motorisch verschwenkt werden kann. Ein dritter Polster-
abschnitt 118c des Trainingsarms 118, der starr mit dem
Unterarm 118b verbunden ist und im Wesentlichen senk-
recht zu einer von dem gekrépften Oberarm 118a und
dem Unterarm 118b definierten Ebene verlauft, ist mit
einem Polster bzw. Kissen versehen und derart ausge-
staltet, dass wahrend einer Trainingseinheit der Trainie-
rende mit seinem Rucken das Polster berthrt und dieser
somit durch eine Vor- und Zuriickbewegung des Ober-
korpers den Trainingsarm 118 von einer Anfangsposition
zu einer Endposition und wieder zurtick fihrt.

[0038] Vorzugsweise ist die Antriebseinheit des Trai-
ningsarms 118 so wie die vorstehend beschriebene An-
triebseinheit des Trainingsarms 18 ausgestaltet, d.h. der
gekropfte Oberarm 118a des Trainingsarms 118 wird zur
Positionierung des Trainingsarms 118 von einem mo-
mentbegrenzten Positionierantrieb beaufschlagt und zur
Durchfiihrung der Trainingseinheit von einem separaten
Hauptantrieb beaufschlagt. Zusétzlich zu der vorstehen-
dem Antriebseinheit, die aus einem Hauptantrieb und ei-
nem Positionierantrieb besteht und die am unteren Ende
des gekropften Oberarms 118a des Trainingsarms 118
angreift, weist das Trainingsgerat 110 einen weiteren Po-
sitionierantrieb zum Verschwenken des Unterarms 118b
und des mit diesem starr verbundenen Polsterabschnitts
118c des Trainingsarms 118 relativ zum gekrdpften
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Oberarm 118a des Trainingsarms 118 um die zweite Ro-
tationsachse RA2 auf. Dieser weitere Positionierantrieb
kann beispielsweise im Endabschnitt bzw. oberen Ende
des gekropften Oberarms 118a des Trainingsarms 118
angeordnet sein. Vorzugsweise ist dieser weitere Posi-
tionierantrieb derart ausgestaltet, dass wahrend einer
Trainingseinheit, d.h. nach der automatischen Vorein-
stellung, die Verbindung zwischen dem Unterarm 118b
und dem Oberarm 118a des Trainingsarms 118 im We-
sentlichen starr ist.

[0039] Zur Voreinstellung oder zur Nachregelung der
Hohe der Sitzflache des Sitzes 112, der Position der ver-
tikalen FulRablage 124a relativ zum Pedestal 114 und
der Position der schragen FuRablage 124b relativ zum
Sitz 112 sind vorzugsweise in einem auf dem Pedestal
114 angeordneten Gehduse 117 geeignet ansteuerbare
Stellmotoren angeordnet, die ein lineares Verfahren des
Sitzes 112 bzw. der FuRRablagen 124a, 124b ermdgli-
chen.

[0040] Vorzugsweise ist der Fixierungsarm 120 des
Trainingsgerats 110 wie der Fixierungsarm 20 des Trai-
ningsgerats 10 ausgestaltet, so dass auf die entspre-
chende vorstehende Beschreibung des Fixierungsarms
20 verwiesen werden kann. Ferner sind die Benutzer-
schnittstelle 122 sowie das Betatigungselement 126 des
Trainingsgerats 110 wie die Benutzerschnittstelle 22
bzw. das Betatigungselement 26 des Trainingsgerats 10
ausgestaltet, so dass ebenfalls auf die entsprechenden
vorstehenden Beschreibungen der Benutzerschnittstelle
22 und des Betéatigungselements 26 verwiesen werden
kann.

[0041] Inden Figuren5a, 5b, 5¢c und 5d ist ein weiteres
erfindungsgemafes Trainingsgerat 210, ein sogenann-
ter Seitneiger, zur Starkung insbesondere der seitlichen
Rumpfmuskulatur dargestellt, wobei in den Figuren 5a,
5b, 5¢ und 5d die Elemente des Trainingsgerats 210 un-
ter Voranstellung der Ziffer "2" so weit als mdglich mit
den selben Bezugsziffern wie die Elemente des vorste-
hend beschriebenen Trainingsgerats 10 gekennzeichnet
worden sind.

[0042] Das Trainingsgerat210 weist einen Sitz 212 mit
einer auf einem zylindrischen Stuhlbein gelagerten Sitz-
flache auf, an die eine Riickenlehne angebracht ist, wo-
bei die Sitzflache und die Rickenlehne gepolstert sind
und zusammen den Sitz 212 ausbilden. Der Sitz 212 ist
auf einem ebenen, auf dem Boden liegenden Pedestal
(bzw. Bodenplatte) 214 angeordnet, das dem gesamten
Trainingsgerat 210 wahrend einer Trainingseinheit eines
Trainierenden einen gentigenden Halt auf dem Boden
z.B. eines Fitnessstudios verleiht. Auf dem Pedestal 214
ist ferner ein Steuerungsturm 216 angeordnet, in dem
vorzugsweise die wesentlichen mechanischen und elek-
tronischen Bauelemente untergebracht sind, die fur den
Betrieb des Trainingsgerats 210 erforderlich sind. An-
ders als bei den vorstehend beschriebenen Trainingsge-
raten 10, 110, ist der Steuerungsturm 216 mit seiner
Langsrichtung nicht parallel zur Sitzrichtung, sondern
senkrecht zur Sitzrichtung auf dem Pedestal 214 ange-
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ordnet, und zwar hinter dem Sitz 212.

[0043] Im Steuerungsturm 216 ist vorzugsweise eine
geeignete Antriebseinheit mit dazugehdriger Steuerung
untergebracht, die dazu ausgestaltet ist, ein Trainings-
element 228 mit einer Kraft zu beaufschlagen, das noch
einmal detaillierter in Figur 6 dargestelltist. Das Training-
selement 228 ist Uber eine Hauptwelle 240 an die An-
triebseinheit (nicht dargestellt) gekoppelt. Dabei ist die
Hauptwelle 240 der Antriebseinheit an einem Ende da-
von starr mit einer Zwischenplatte des Trainingsele-
ments 228 verbunden, so dass bei einer von der An-
triebseinheit bewirkten Drehung der Hauptwelle 240 die
Zwischenplatte des Trainingselements 228 entspre-
chend gedreht wird. Mit der Zwischenplatte ist starr ein
Ende eines Tragerarms verbunden, an dessen anderem
Ende ein Kopf- bzw. Riickenpolster 230 montiert ist. Fer-
ner sind zwei Trainingsarme 218, 218’ mit der Zwischen-
platte derart verbunden, dass bei einer von der Antriebs-
einheit bewirkten Drehung der Hauptwelle 240 die zwei
Trainingsarme 218, 218’ verschwenkt werden. Dabei er-
folgt die Verschwenkung der zwei Trainingsarme 218,
218 in dem Sinne gegensinnig, als aufgrund der Anbrin-
gung der zwei Trainingsarme 218, 218’ auf hinsichtlich
der Rotationsachse gegenlberliegenden Seiten der Zwi-
schenplatte sich der eine Trainingsarm nach unten be-
wegt, wahrend sich der andere Trainingsarm nach oben
bewegt und umgekehrt.

[0044] Die zwei Trainingsarme 218, 218’ des Training-
selements 228 der in den Figuren 5a, 5b, 5¢ und 5d dar-
gestellten erfindungsgemafRen Ausfiihrungsform eines
Trainingsgerats 210 sind vorzugsweise identisch zu dem
Trainingsarm 18 der in den Figuren 1aund 1b dargestell-
ten und vorstehend beschriebenen erfindungsgeméafien
Ausfiihrungsform eines Trainingsgerats 10. Somit um-
fassendie Trainingsarme 218, 218’ wie der Trainingsarm
18 jeweils einen gekropften Oberarm 218a, 218a’, einen
Unterarm 218b, 218b’ und ein mit einem Polster verse-
henen Polsterabschnitt 218c, 218c’. Dabei ist der ge-
kropfte Oberarm 218a, 218a’ eines jeweiligen Trainings-
arms 218, 218’ an einem Ende davon derart mit der Zwi-
schenplatte des Trainingselements 228 verbunden, dass
der gekropfte Oberarm 218a, 218a’ jeweils mittels eines
Positionierantriebs, der beispielsweise jeweils indem ge-
krépften Oberarm 218a, 218a’ angeordnet sein kann, re-
lativ zu der Zwischenplatte des Trainingselements 228
verschwenkt werden kann. Ebenso sind die jeweiligen
Unterarme 218b, 218b’ der Trainingsarme 218, 218’ je-
weils derart drehbar mit dem anderen Ende bzw. dem
Endabschnitt des gekrépften Oberarms 218a, 218a’ des
Trainingsarms 218 verbunden, dass die Unterarme
218b, 218b’ jeweils relativ zum gekrépften Oberarm
218a, 218a’ des jeweiligen Trainingsarms 218, 218’ ver-
schwenkt werden kénnen. Die mit einem Polster verse-
henen Polsterabschnitte 218c, 218c¢’ der Trainingsarme
218, 218’ sind jeweils starr mit den Unterarmen 218b,
218 verbunden und verlaufen jeweils im Wesentlichen
senkrecht zu einer vom gekrépften Oberarm 218a, 218a’
und dem Unterarm 218b, 218b’ eines jeweiligen Trai-
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ningsarms 218, 218’ definierten Ebene. Vorzugsweise
weist das Trainingsgerat 210 zum Verschwenken der je-
weiligen Unterarme 218b, 218b’ und der mit diesen starr
verbundenen Polsterabschnitte 218c, 218c¢’ relativ zu
den gekropften Oberarmen 218a, 218a’ zwei weitere Po-
sitionierantriebe auf, die beispielsweise jeweils im obe-
ren Ende bzw. Endabschnitt des gekrépften Oberarms
218a, 218a’ eines Trainingsarms 218, 218’ angeordnet
sind. Vorzugsweise sind diese weiteren Positionieran-
triebe derart ausgestaltet, dass wahrend einer Training-
seinheit, d.h. nach der automatischen Voreinstellung, die
jeweilige Verbindung zwischen den Unterarmen 218b
und den Oberarmen 218ades Trainingsarms 218 im We-
sentlichen starr ist.

[0045] Zum Ausfiihren einer Trainingseinheit positio-
niert der Trainierende die Polsterabschnitte 218c und
218c’ jeweils unter seinen Achseln, d.h. zwischen dem
Rumpf und den Armen des Trainierenden, wobei der
Trainierende seine Arme auf die jeweiligen Polsterab-
schnitte 218cund 218c’ der Trainingsarme 218, 218’ legt,
und bewegt den Oberkdrper unter Uberwindung eines
Widerstand von der Ausgangsposition in jeweilige seitli-
che Endposition nach links bzw. nach rechts, der durch
eine entsprechende Kraftbeaufschlagung der Hauptwel-
le der Antriebseinheit erzeugt wird. Dabei verlauft die ge-
dachte Rotationsachse im Wesentlichen durch den
Bauchnabel und senkrecht zur Bauchdecke des Trainie-
renden.

[0046] Das Trainingsgerat 210 weist ferner vorzugs-
weise eine Benutzerschnittstelle 222 fir die Interaktion
mit einem Trainierenden auf, Gber die sich der Trainie-
rende, wie im Zusammenhang mit der ersten erfindungs-
gemalen Ausflhrungsform vorstehend beschrieben,
vor einer Trainingseinheit an dem Trainingsgerat210 an-
melden bzw. identifizieren kann. Die Benutzerschnittstel-
le 222 kann beispielsweise uber einen Verbindungsarm
223 mit dem Pedestal 214 verbunden sein. Vorzugswei-
se umfasst die Benutzerschnittstelle 222 ferner ein
Touch-Screen mit den vorstehend im Zusammenhang
mit der ersten erfindungsgemafRen Ausfiihrungsform be-
schriebenen Eigenschaften, auf dem der Trainierende
eine Reihe von Funktionen des Trainingsgerats 210 aus-
wahlen kann und dem Trainierenden Informationen, bei-
spielsweise hinsichtlich der durchzufiihrenden Training-
seinheit am Trainingsgerat 210, angezeigt werden.
[0047] Neben den Trainingsarmen 218, 218’ sind auf
der Grundlage der individuellen Kérpermale eines Trai-
nierenden vorzugsweise der Sitz 212 und die FuRablage
224 in eine jeweilige Anfangs- bzw. Sollposition verfahr-
bar, und zwar, vor, wahrend und/oder nachdem der Trai-
nierende auf dem Sitz 212 Platz genommen hat, so dass
der Trainierende unmittelbar mit der Trainingseinheit be-
ginnen kann, ohne eine vorherige manuelle Einstellung
des Trainingsgerats 210 vornehmen zu missen. Zur Vor-
einstellung oder zur Nachregelung der Héhe der Sitzfla-
che des Sitzes 212 und der Position der FuRablage 224
relativ zum Pedestal 214 sind vorzugsweise in einem auf
dem Pedestal 214 angeordneten Gehause 217 geeignet
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ansteuerbare Stellmotoren angeordnet, die ein lineares
Verfahren des Sitzes 212 bzw. der FuRablage 224 er-
mdglichen.

[0048] Statteines Fixierungsarms 20, 120 umfasstdas
Trainingsgerat 210 zur Fixierung des Unterkdrpers des
Trainierenden zwei an den beiden Seiten des Sitzes 212
angebrachte Fixierungselemente 213, 213’, die an ihren
jeweiligen Enden mit einem im Wesentlichen "L"-férmi-
gen Fixierungskissen versehen sind. In Figur 5a sind die
zwei Fixierungselemente 213, 213’ in einer geschlosse-
nen bzw. eingeklappten Position, in der wahrend einer
Trainingseinheit die Fixierungskissen der Fixierungsele-
mente 213, 213’ die Oberschenkel eines Trainierenden
beriihren und fixieren, und in Figur 5b in einer gedffneten
bzw. ausgeklappten Position dargestellt. Die Verbrin-
gung der Fixierungselemente 213, 213’ von der ausge-
klappten Position (Figur 5b) in die eingeklappte Position
(Figur 5a) erfolgt durch ein lineares Verfahren der Fixie-
rungselemente 213, 213’ auf den Sitz 212 zu. Hierzu ist
beispielsweise an der Unterseite des Sitzes 212 ein ge-
eigneter Motor vorgesehen, der derart angeordnet und
ausgestaltet ist, dass die seitlich angeordneten Fixie-
rungselemente 213, 213’ auf den Sitz 212 zu und von
diesen weg verfahren werden kénnen. Vorzugsweise
sind die "L"-férmigen Fixierungskissen beispielsweise
mittels eines jeweiligen Federelements so vorgespannt,
dass die Fixierungskissen nach oben geklappt sind. Wer-
den die Fixierungselemente 213, 213’ linear in Richtung
des Sitzes 212 bewegt und treffen dabei die kurzen
Schenkel der "L"-férmigen Fixierungskissen auf einen
Widerstand, ndmlich die Oberschenkel eines Trainieren-
den, so werden aufgrund der jeweils auf den kurzen
Schenkel eines L"-férmigen Fixierungskissens wirken-
den Kraft die langen Schenkel der "L"-férmigen Fixie-
rungskissen relativ zu deren kurzen Schenkeln nach un-
ten in eine eingeklappte Position verschwenkt, in der die
Fixierungskissen der Fixierungselemente 213, 213’ die
Oberschenkel des Trainierenden berlhren.

[0049] Vorzugsweise wird die Sollposition, bis zu der
die Fixierungselemente 213, 213’ in Richtung des Sitzes
jeweils verfahren werden sollen, ebenfalls auf der Grund-
lage der Korpermalie eines Trainierenden bestimmit.
Selbstverstandlich besteht auch hier fir den Trainieren-
den die Mdglichkeit, diese Position mittels der Betati-
gungselemente 226a, 226b, 226¢ und/oder der Benut-
zerschnittstelle 222 nachzuregeln. Obgleich diese vor-
teilhafte Ausgestaltung der Fixierungselemente 213,
213’ als Teil des in den Figuren 5a, 5b, 5¢ und 5d dar-
gestellten Trainingsgerats 210 mit der vorteilhaften ge-
kropften Ausgestaltung der Trainingsarme 218 beschrie-
ben worden ist, wird der Fachmann erkennen, dass diese
Ausgestaltung der Fixierungselemente auch vorteilhaft
Teil eines herkdbmmlich motorisch angesteuerten Trai-
ningsgerats sein kann, das keine gekropften Trainings-
arme aufweist.

[0050] Vorzugsweise sind die Benutzerschnittstelle
222 sowie das Betatigungselement 226 des Trainings-
gerats 210 wie die Benutzerschnittstelle 22 bzw. das Be-
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tatigungselement 26 des Trainingsgerats 10 ausgestal-
tet, so dass auf die entsprechenden vorstehenden Be-
schreibungen der Benutzerschnittstelle 22 und des Be-
tatigungselements 26 verwiesen werden kann. Wie sich
dies jedoch insbesondere den Figuren 5a und 6 entneh-
men lasst, sind bei dem erfindungsgemafRen Trainings-
gerat 210 zuséatzlich zu einem Betatigungselement 226a
an der Seite des Sitzes 212 zwei Betatigungselemente
226b, 226¢ an den jeweiligen Enden der Polsterabschnit-
te 218c, 218c’ der Trainingsarme 218, 218’ vorgesehen,
da wahrend einer Trainingseinheit die Arme des Trainie-
renden aufden Polsterabschnitten 218c, 218¢’ ruhenund
der Trainierende somit wahrend der Trainingseinheit an
dem Trainingsgerat 210 die Betatigungselemente 226b,
226c¢ gut erreichen kann.

[0051] In den Figuren 7a, 7b und 7c ist ein weiteres
erfindungsgemales Trainingsgerat 310, ein sogenann-
ter Rotator, zur Starkung insbesondere der seitlichen
Rumpfmuskulatur dargestellt, wobei in den Figuren 7a,
7b und 7c die Elemente des Trainingsgerats 310 unter
Voranstellung der Ziffer "3" so weit als mdglich mit den
selben Bezugsziffern wie die Elemente des vorstehend
beschriebenen Trainingsgerats 10 gekennzeichnet wor-
den sind.

[0052] Das Trainingsgerat 310 weist einen Sitz 312 mit
einer auf einem zylindrischen Stuhlbein gelagerten Sitz-
flache auf, an die eine Riickenlehne angebracht ist, wo-
bei die Sitzflache und die Rickenlehne gepolstert sind
und zusammen den Sitz 312 ausbilden. Der Sitz 312 ist
auf einem ebenen, auf dem Boden liegenden Pedestal
(bzw. Bodenplatte) 314 angeordnet, das dem gesamten
Trainingsgerat 310 wahrend einer Trainingseinheit eines
Trainierenden einen genligenden Halt auf dem Boden
z.B. eines Fitnessstudios verleiht. Auf dem Pedestal 314
sind ferner ein Steuerungsturm 316 und ein Gehause
317 angeordnet, in denen vorzugsweise die wesentli-
chen mechanischen und elektronischen Bauelemente
untergebracht sind, die fiir den Betrieb des Trainingsge-
rats 310 erforderlich sind. Anders als bei dem vorstehend
beschriebenen Trainingsgerat 10 ist der Steuerungsturm
316 mit seiner Langsrichtung nicht parallel zur Sitzrich-
tung, sondern senkrecht zur Sitzrichtung auf dem Pede-
stal 314 angeordnet, und zwar hinter dem Sitz 312.
[0053] Anders als bei den vorstehend beschriebenen
Trainingsgeraten 10, 110, 210 ist bei dem Trainingsgerat
310 die Hauptantriebseinheit mit dazugehdriger Steue-
rung nichtin dem Steuerungsturm 316, sondern vorzugs-
weise in dem dementsprechend gréRer ausgestalteten
Gehause 317 untergebracht, da bei einer Trainingsein-
heit auf dem Trainingsgerat 310 die Hauptantriebseinheit
dem Trainierenden einen Widerstand entgegen setzen
muss, der mittels einer jeweiligen Drehung seines Ober-
korpers versucht, ein verschwenkbar mit der Hauptan-
triebseinheit verbundenes Trainingselement 328 unter
Uberwindung des Widerstands von einer Ausgangspo-
sition in eine Endposition entgegen dem Uhrzeigersinn
und eine Endposition in Richtung des Uhrzeigersinns zu
bewegen, wobei die gedachte Rotationsachse der Be-
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wegung im Wesentlichen durch die Wirbelsaule des auf
dem Sitz 312 sitzenden Trainierenden verlauft. Bei dieser
Bewegung verbleibt der Sitz 312 ortsfest, d.h. nimmt
nicht an der Drehbewegung teil. Das Trainingselement
328 ist vorzugsweise identisch zu dem Trainingselement
228 des vorstehend beschriebenen Trainingsgerats 210
ausgestaltet, jedoch nicht direkt mit der Hauptwelle einer
Hauptantriebseinheit verbunden. Stattdessen ist das
Trainingselement 328 Uber ein gebogenes Tragerele-
ment 332 derart mit der Hauptantriebseinheit verbunden,
dieindem Gehause 317 untergebrachtist, dass bei einer
Drehung des Trainingselements 328 durch den Trainie-
renden das gebogene Tragerelement 332 diese Bewe-
gung mit vollfiihrt, jedoch aufgrund der Kopplung des ge-
bogenen Tragerelements 332 an die Hauptantriebsein-
heit dieser Bewegung einen Widerstand entgegen setzt,
der von dem Trainierenden Uberwunden werden muss.
[0054] Das Trainingselement 328 ist vorzugsweise
starr Uber eine Zwischenplatte mit dem gebogenen Tra-
gerelement 332 verbunden. Mit der Zwischenplatte ist
starr ein Ende eines Tragerarms verbunden, an dessen
anderem Ende ein Kopf- bzw. Riickenpolster 330 mon-
tiertist. Ferner sind zwei Trainingsarme 318, 318’ mitder
Zwischenplatte derart verbunden, dass bei einer im We-
sentlichen horizontalen Drehung der Trainingsarme 318,
318’ die Zwischenplatte, das gesamte Trainingselement
328 und das gebogene Tragerelement 332 diese Dreh-
bewegung mit vollfiihren.

[0055] Diezwei Trainingsarme 318, 318’ des Training-
selements 328 der in den Figuren 7a, 7b und 7c darge-
stellten erfindungsgemaflen Ausfihrungsform eines
Trainingsgerats 310 sind vorzugsweise identisch zu dem
Trainingsarm 18 der in den Figuren 1a und 1b dargestell-
ten und vorstehend beschriebenen erfindungsgemafien
Ausfiihrungsform eines Trainingsgerats 10. Somit um-
fassen die Trainingsarme 318, 318’ wie der Trainingsarm
18 jeweils einen gekrépften Oberarm 318a, 318a’, einen
Unterarm 318b, 318b’ und ein mit einem Polster verse-
henen Polsterabschnitt 318c, 318c’. Dabei ist der ge-
kropfte Oberarm 318a, 318a’ eines jeweiligen Trainings-
arms 318, 318’ an einem Ende davon derart mit der Zwi-
schenplatte des Trainingselements 328 verbunden, dass
der gekropfte Oberarm 318a, 318a’ jeweils mittels eines
Positionierantriebs, der beispielsweise jeweils indem ge-
krépften Oberarm 318a, 318a’ angeordnet sein kann, re-
lativ zu der Zwischenplatte des Trainingselements 328
im Wesentlichen vertikal verschwenkt werden kann.
Ebenso sind die jeweiligen Unterarme 318b, 318b’ der
Trainingsarme 318, 318’ jeweils derart drehbar mit dem
anderen Ende bzw. Endabschnitt des gekropften Ober-
arms 318a, 318a’ des Trainingsarms 318 verbunden,
dass die Unterarme 318b, 318b’ jeweils relativ zum ge-
kropften Oberarm 318a, 318a’ des jeweiligen Trainings-
arms 318, 318 im Wesentlichen vertikal verschwenkt
werden kdnnen. Die mit einem Polster versehenen Pol-
sterabschnitte 318c, 318c’ der Trainingsarme 318, 318’
sind jeweils starr mit den Unterarmen 318b, 318’ verbun-
den und verlaufen jeweils im Wesentlichen senkrecht zu
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einer vom gekropften Oberarm 318a, 318a’ und dem Un-
terarm 318b, 318b’ eines jeweiligen Trainingsarms 318,
318’ definierten Ebene. Vorzugsweise weist das Trai-
ningsgerat 310 zum Verschwenken der jeweiligen Un-
terarme 318b, 318b’ und der mit diesen starr verbunde-
nen Polsterabschnitte 318c, 318c’ relativ zu den gekropf-
ten Oberarmen 318a, 318a’ zwei weitere Positionieran-
triebe auf, die beispielsweise jeweils im oberen Ende
bzw. Endabschnitt des gekrépften Oberarms 318a, 318a’
eines Trainingsarms 318, 318’ angeordnet sind. Vor-
zugsweise sind diese weiteren Positionierantriebe derart
ausgestaltet, dass wahrend einer Trainingseinheit, d.h.
nach der automatischen Voreinstellung, die jeweilige
Verbindung zwischen den Unterarmen 318b und den
Oberarmen 318a des Trainingsarms 318 im Wesentli-
chen starr ist.

[0056] Zum Ausfiihren einer Trainingseinheit positio-
niert der Trainierende die Polsterabschnitte 318c und
318c’ jeweils unter seinen Achseln, d.h. zwischen dem
Rumpf und den Armen des Trainierenden, wobei der
Trainierende seine Arme auf die jeweiligen Polsterab-
schnitte 318cund 318c’ der Trainingsarme 318, 318’ legt,
und verdreht den Oberkdrper, wobei die gedachte Rota-
tionsachse im Wesentlichen entlang der Wirbels&ule des
Trainierenden verlauft, unter Uberwindung eines Wider-
stand von der Ausgangsposition in jeweilige Endpositio-
nenim Uhrzeigersinn bzw. gegen den Uhrzeigersinn, der
durch eine entsprechende Kraftbeaufschlagung der
Hauptwelle der Antriebseinheit erzeugt wird, die Giber das
gebogene Tragerelement 332 mit dem Trainingselement
328 verbunden ist.

[0057] Das Trainingsgerat 310 weist ferner vorzugs-
weise eine Benutzerschnittstelle 322 fur die Interaktion
mit einem Trainierenden auf, tber die sich der Trainie-
rende, wie im Zusammenhang mit der ersten erfindungs-
gemalen Ausfihrungsform vorstehend beschrieben,
vor einer Trainingseinheit an dem Trainingsgerat 310 an-
melden bzw. identifizieren kann. Die Benutzerschnittstel-
le 322 kann beispielsweise Uber einen Verbindungsarm
323 mit dem Pedestal 314 verbunden sein. Vorzugswei-
se umfasst die Benutzerschnittstelle 322 ferner ein
Touch-Screen mit den vorstehend im Zusammenhang
mit der ersten erfindungsgemafen Ausfiihrungsform be-
schriebenen Eigenschaften, auf dem der Trainierende
eine Reihe von Funktionen des Trainingsgerats 310 aus-
wahlen kann und dem Trainierenden Informationen, bei-
spielsweise hinsichtlich der durchzufiihrenden Training-
seinheit am Trainingsgerat 310, angezeigt werden.
[0058] Nebenden Trainingsarmen 318, 318’ istaufder
Grundlage der individuellen Kérpermalfe eines Trainie-
renden vorzugsweise die FuRablage 324 in eine An-
fangs- bzw. Sollposition verfahrbar, und zwar, vor, wéh-
rend und/oder nachdem der Trainierende auf dem Sitz
312 Platz genommen hat, so dass der Trainierende un-
mittelbar mit der Trainingseinheit beginnen kann, ohne
eine vorherige manuelle Einstellung des Trainingsgerats
310 vornehmen zu mussen. Zur Voreinstellung oder zur
Nachregelung der Position der FulRablage 324 relativ
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zum Pedestal 314 ist vorzugsweise ein geeignet ansteu-
erbarer Stellmotor in dem auf dem Pedestal 314 ange-
ordneten Gehause 317 angeordnet, der ein lineares Ver-
fahren der FuRBablage 324 ermdglicht. Obgleich ein li-
neares Verfahren des Sitzes 312 hoch und runterim Prin-
zip ebenso moglich ware, ist dies aufgrund der gegebe-
nen Einstellméglichkeiten bei dem Trainingsgerat 310
nicht notwendig, da die gedachte Achse der vom Trai-
nierenden durchgefiihrten Rotationsbewegung mit der
Rotationsachse des Trainingsgerats 310 zusammenfallt,
sobald der Trainierende mittig auf dem Sitz 312 sitzt.
[0059] Statt der verfahrbaren Fixierungselemente
213, 213’ des Trainingsgerats 210 weist das Trainings-
gerat 310 in den Figuren 7a, 7b und 7c zwei seitlich fest
montierte Fixierungselemente 313, 313’ sowie ein an der
Vorderseite des Sitzes 312 mittig angebrachtes Fixie-
rungselement 315 auf. Der Fachmann wird jedoch ohne
weiteres erkennen, dass das Trainingsgerat 310 ebenso
mit den verfahrbaren Fixierungselementen 213,213’ des
Trainingsgerats 210 ausgestattet werden koénnte und
dass umgekehrt das Trainingsgerat 210 ebenso mit den
seitlich fest montierten Fixierungselementen 313, 313
und/oder dem an der Vorderseite des Sitzes 312 mittig
angebrachten Fixierungselement 315 des Trainingsge-
rats 310 ausgestattet werden kénnte.

[0060] Vorzugsweise sind die Benutzerschnittstelle
322 sowie das Betatigungselement 326a des Trainings-
gerats 310 wie die Benutzerschnittstelle 22 bzw. das Be-
tatigungselement 26 des Trainingsgerats 10 ausgestal-
tet, so dass auf die entsprechenden vorstehenden Be-
schreibungen der Benutzerschnittstelle 22 und des Be-
tatigungselements 26 verwiesen werden kann. Wie sich
dies jedoch insbesondere der Figur 7a entnehmen lasst,
sind bei dem erfindungsgemafen Trainingsgerat 310 zu-
satzlich zu einem Betatigungselement 326a an der Seite
des Sitzes 312 zwei Betatigungselemente 326b, 326c an
den jeweiligen Enden der Polsterabschnitte 318c, 318c¢’
der Trainingsarme 318, 318’ vorgesehen, da wahrend
einer Trainingseinheit die Arme des Trainierenden auf
den Polsterabschnitten 318c, 318c¢’ ruhen und der Trai-
nierende somit wahrend der Trainingseinheit an dem
Trainingsgerat 310 die Betatigungselemente 326b, 326¢
gut erreichen kann.

[0061] Wie sich dies den Figuren 7a und 7b entneh-
men l&sst, ist das Trainingsgerat 310 vorzugsweise fer-
ner mit einer geeignet ansteuerbaren optischen Markie-
rung 337, beispielsweise einer farblich unterschiedlich
beleuchteten LED-Anzeige oder Digitalanzeige, verse-
hen, die es ermdglicht, anhand der optischen Markierung
337 das Trainingsgerat 310 zu identifizieren. Vorzugs-
weise kénnen auch die vorstehend beschriebenen Trai-
ningsgerate 10, 110, 210 mit einer derartigen optischen
Markierung, beispielsweise an dem jeweiligen Steue-
rungsturm, versehen sein. Im Rahmen der vorliegenden
Erfindung ist es beispielsweise vorstellbar, dass die op-
tische Markierung 337 an dem Trainingsgerat 310 aus
einer Digitalanzeige besteht, die den Namen des mo-
mentan an dem Trainingsgerat 310 Trainierenden und/
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oder des Trainierenden anzeigt, der aufgrund seines vom
Server 50 verwalteten Trainingsplans als nachster seine
Trainingseinheit auf dem Trainingsgerat 310 durchfih-
ren soll. Obgleich diese vorteilhafte Ausgestaltung der
optischen Markierung 337 als Teil des in den Figuren 7a,
7b und 7c dargestellten Trainingsgerats 310 mit der vor-
teilhaften gekrépften Ausgestaltung der Trainingsarme
318, 318’ beschrieben worden ist, wird der Fachmann
erkennen, dass diese Ausgestaltung der optischen Mar-
kierung auch vorteilhaft Teil eines herkdémmlich moto-
risch angesteuerten Trainingsgerats sein kann, das kei-
ne gekropften Trainingsarme aufweist.

[0062] Vorstehend sind die erfindungsgemafen Trai-
ningsgerate insbesondere zur Voreinstellung der Gerate
im Rahmen eines Netzwerks beschrieben worden. Es ist
jedoch auch méglich, dass die erfindungsgemafien Trai-
ningsgerate nicht Uber ein Netzwerk mit einem Server
verbunden sind, sondern die Datenlbertragung zwi-
schen dem Server und den Trainingsgeraten mittels ei-
nes tragbaren Datentragers, beispielsweise einer Chip-
karte, erfolgt. Hierbei erstellt ein Trainer oder Betreuer
eine Chipkarte flir einen neuen Benutzer, auf der sich
ein Header mit Informationen wie Kundennummer und
Name des neuen Benutzers befinden. Der vom Betreuer
erstellte Trainingsplan wird mit den jeweils vorzuneh-
menden Voreinstellungen der in diesem Trainingsplan
enthaltenen Trainingsgerate auf die Chipkarte geschrie-
ben. Zur Verwendung eines der in seinem Trainingsplan
enthaltenen Trainingsgerate identifiziert sich der neue
Benutzer an diesem mit seiner Chipkarte, beispielsweise
indem er die Chipkarte in einen in dem Trainingsgerat
integrierten Chipkartenleser einfiihrt, woraufhin das Trai-
ningsgerat die auf der Chipkarte gespeicherten vorzu-
nehmenden Voreinstellungen ausliest und sich gemafn
dieser vorzunehmenden Voreinstellungen automatisiert
einstellt, so dass der Trainierende selbst keine manuel-
len Voreinstellungen vornehmen muss, sondern sofort
mit den Ubungen beginnen kann. Sind die Ubungen an
einem Trainingsgerat durchgefiihrt worden, wiederholt
sich derselbe Ablauf an einem weiteren Trainingsgerat,
solange bis der Trainierende alle gemaf seinem Trai-
ningsplan zu verwendenden Trainingsgerate benutzt
hat. Dabei kdnnen die an den einzelnen Trainingsgeraten
erzielten Trainingsergebnisse jeweils auf der Chipkarte
gespeichert werden, so dass diese nach dem Ende des
Trainings auf dem Server ausgewertet werden kdnnen.
[0063] Die vorstehende gegenstandliche Beschrei-
bung der Erfindung dient nur Erlauterungszwecken. Die
Erfindung ist keinesfalls auf die beschriebenen Ausfih-
rungsbeispiele beschrankt, sondern kann von einem
Fachmann auf eine ihm zweckmaRig erscheinende Wei-
se an individuelle Betriebsanforderungen angepalft wer-
den, die méglicherweise von beschriebenen Betriebsbe-
dingungen abweichen. Insbesondere wird der Fach-
mann erkennen, dass sich erfindungsgemafie Elemente,
die im Rahmen einer bestimmten Ausfiihrungsform be-
schrieben worden sind, vorteilhafterweise auch bei den
anderen offenbarten Ausfiihrungsformen einsetzen las-
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sen, auch wenn dies nicht explizit beschrieben worden
ist. Ferner wird der Fachmann erkennen, dass die hierin
verwendeten Begriffe, wie "vorne" bzw. "hinten”, "oben"
bzw. "unten", "aulRen" bzw. "innen" und dergleichen,
nicht dazu gedacht sind, die Orientierung der dadurch
naher gekennzeichneten erfindungsgemafRen Elemente
in irgendeiner Weise zu beschranken, sondern lediglich
dazu dienen, diese Elemente von einander zu unter-

scheiden.

Patentanspriiche
1. Trainingsgerat, umfassend:

wenigstens einen Trainingsarm, der einen
Oberarm und einen Unterarm aufweist, die tber
ein Gelenk verschwenkbar miteinander verbun-
den sind; und

einen Positionierantrieb, der dazu ausgestaltet
ist, den Unterarm relativ zum Oberarm des Trai-
ningsarms zu verschwenken, wobei der Ober-
arm und/oder der Unterarm gekropft ausgestal-
tetist, so dass bei einer Verschwenkung der Un-
terarms relativ zum Oberarm keine Quetschzo-
ne entsteht.

2. Trainingsgerat nach Anspruch 1, wobei das Trai-
ningsgerat einer Antriebseinheit mit einem Hauptan-
trieb und einem weiteren Positionierantrieb zur Ver-
schwenkung des Trainingsarms aufweist, wobei ei-
ne Voreinstellung des Trainingsarms durch den wei-
teren Positionierantrieb erfolgt und eine Beaufschla-
gung des Trainingsarms mit einer wahrend einer
Trainingseinheit vom Trainierenden aufzubringen-
den Kraft durch den Hauptantrieb erfolgt.

3. Trainingsgerat nach Anspruch 1, wobei der Unter-
arm des Trainingsarms starr mit einem Polsterab-
schnitt des Trainingsarms verbunden ist.

4. Trainingsgerat nach Anspruch 1, wobei der Positio-
nierantrieb im gekrépften Oberarm des Trainings-
arms angeordnet ist.

5. Trainingsgerat nach Anspruch 1, wobei der Positio-
nierantrieb derart ausgestaltet, dass nach der auto-
matischen Voreinstellung die Verbindung zwischen
dem Unterarm und dem Oberarm des Trainingsarms
im Wesentlichen starr ist.

6. Trainingsgerat, umfassend einenin eine Sollposition
verfahrbaren Fixierungsarm, der ein Polster sowie
Mittel aufweist, um den Maximaldruck zu begrenzen,
mit dem das Polster beim Anfahren der Sollposition
auf einen Widerstand drickt.

7. Trainingsgerat nach Anspruch 6, wobei der Antrieb
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des Fixierungsarms eine Rutschkupplung aufweist.

Trainingsgerat nach Anspruch 6, wobei im Polster
des Fixierungsarms ein Drucksensor angeordnetiist,
der den auf das Polster wirkenden Druck bestimmt
und diesen an die Antriebseinheit des Fixierungs-
arms Ubermittelt, so dass, falls der Drucksensor ei-
nen Druck ermittelt, der Giber einem vordefinierten
Schwellenwert liegt, die Antriebseinheit den Fixie-
rungsarm derart ansteuert, dass der Fixierungsarm
von der Sollposition weg verfahren wird, bis der auf
das Polster wirkende Druck wieder unterhalb des
Schwellenwerts liegt.

Trainingsgerat nach Anspruch 6, wobei das Trai-
ningsgerat ferner Mittel umfasst, um die Stromstar-
ke, mit der die Antriebseinheit des Fixierungsarms
beim Verfahren in die Sollposition beaufschlagt wird,
sowie deren momentane Ableitung zu bestimmen,
so dass, falls die momentane Ableitung der Strom-
starke Uber einem vordefinierten Schwellenwert
liegt, die Antriebseinheit des Fixierungsarms derart
angesteuert wird, dass der Fixierungsarm von der
Sollposition weg verfahren wird.

Trainingsgerat, das automatisch voreingestellt wird,
wobei das Trainingsgerat ein Betatigungselement
umfasst, das derart ausgestaltet ist, dass die von
den Trainingsgerat vorgenommen Voreinstellungen
vom Trainierenden nachgeregelt werden kénnen.

Trainingsgerat nach Anspruch 10, wobei das Beta-
tigungselement als Dreh-Driick-Schalter ausgestal-
tet ist.

Trainingsgerat mit einer Benutzerschnittstelle die in
einem Blinden-Modus betrieben werden kann, wo-
bei am oberen Ende eines Touch-Screens der Be-
nutzschnittelle eine flexible Tastfolie in einem Ge-
hause aufgerollt ist, die sich aus dem Gehause ge-
gen eine Vorspannung herausziehen lasst, bis die
Tastfolie den Touch-Screen vollstandig bedeckt, wo-
bei sich auf der flexiblen Tastfolie bestimmte fiir die
Bedienung des Trainingsgerats erforderliche Befeh-
le in Blindenschrift befinden, die bestimmten Berei-
chen auf dem Touch-Screen entsprechen.

Trainingsgerat mit einem Sitz fir den Trainierenden,
wobei zur Fixierung des Unterkdrpers des Trainie-
renden an den beiden Seiten des Sitzes zwei Fixie-
rungselemente angebracht sind, die an ihren jewei-
ligen Enden mit einemim Wesentlichen "L"-férmigen
Fixierungskissen versehen sind, wobei die Fixie-
rungselemente von einer ausgeklappten Position in
eine eingeklappte Position linear verfahren werden
kdénnen.

Trainingsgerat nach Anspruch 13, wobei die "L"-for-
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15.

24

migen Fixierungskissen mittels eines jeweiligen Fe-
derelements so vorgespannt sind, dass die Fixie-
rungskissen derart ausgeklappt sind, dass bei einer
Bewegung der Fixierungselemente linear in Rich-
tung des Sitzes 212 die kurzen Schenkel der "L"-
férmigen Fixierungskissen auf einen Widerstand
treffen, namlich die Oberschenkel eines Trainieren-
den, so dass aufgrund der jeweils auf den kurzen
Schenkel eines L"-férmigen Fixierungskissens wir-
kenden Kraft die langen Schenkel der "L"-férmigen
Fixierungskissen relativ zu deren kurzen Schenkeln
nach unten in eine eingeklappte Position ver-
schwenkt werden.

Trainingsgerat, wobei das Trainingsgerat eine an-
steuerbare optische Markierung aufweist, vorzugs-
weise eine Digitalanzeige, die es ermdglicht, den Na-
men des momentan an dem Trainingsgerat Trainie-
renden und/oder des Trainierenden anzuzeigen, der
als nachster seine Trainingseinheit auf dem Trai-
ningsgerat durchflihren soll.
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Nach Auffassung der Recherchenabteilung entspricht die vorliegende europaische Patentanmeldung nicht den
Anforderungen an die Einheitlichkeit der Erfindung und enthalt mehrere Erfindungen oder Gruppen von
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1. Anspriiche: 1-5

A) Trainingsgerat, umfassend:
B) wenigstens einen Trainingsarm, der einen Oberarm und
einen Unterarm aufweist,
C) die lber ein Gelenk verschwenkbar miteinander verbunden
sind; und
D) einen Positionierantrieb, der dazu ausgestaltet ist, den
Unterarm relativ zum
Oberarm des Trainingsarms zu verschwenken,
E) wobei der Oberarm und/oder der Unterarm gekropft
ausgestaltet ist, so dass bei einer Verschwenkung der
Unterarms relativ zum Oberarm keine Quetschzone entsteht.

2. Anspriiche: 6-9

A) Trainingsgerdt, umfassend
F) einen in eine Sollposition verfahrbaren Fixierungsarm,
G) der ein Polster sowie
H) Mittel aufweist, um den Maximaldruck zu begrenzen, mit
dem das Polster beim Anfahren der Sollposition auf einen
Widerstand driickt.

3. Anspriiche: 10-11

A) Trainingsgerdt,
I) das automatisch voreingestellt wird, wobei
J) das Trainingsgerdt ein Betdtigungselement umfasst, das
derart ausgestaltet ist, dass die von den Trainingsgerédt
vorgenommen Voreinstellungen vom Trainierenden nachgeregelt
werden konnen.

4. Anspruch: 12

A) Trainingsgerdt mit
K) einer Benutzerschnittstelle die in einem Blinden-Modus
betrieben werden kann,
L) wobei am oberen Ende eines Touch-Screens der
Benutzschnittelle eine flexible Tastfolie in einem Gehduse
aufgerollt ist, die sich aus dem Gehduse gegen eine
Vorspannung herausziehen ldsst, bis die Tastfolie den
TouchScreen vollstandig bedeckt,
M) wobei sich auf der flexiblen Tastfolie bestimmte fir die
Bedienung des Trainingsgerdts erforderliche Befehle in
Blindenschrift befinden, die bestimmten Bereichen auf dem
Touch-Screen entsprechen.
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ERGANZUNGSBLATT B

Nach Auffassung der Recherchenabteilung entspricht die vorliegende europaische Patentanmeldung nicht den
Anforderungen an die Einheitlichkeit der Erfindung und enthalt mehrere Erfindungen oder Gruppen von
Erindungen, namlich:

5. Anspriiche: 13-14

A) Trainingsgerat mit
N) einem Sitz fiir den Trainierenden,
0) wobei zur Fixierung des Unterkorpers des Trainierenden an
den beiden Seiten des Sitzes zwei Fixierungselemente
angebracht sind,
P) die an ihren jeweiligen Enden mit einem im Wesentlichen
?7L?-formigen Fixierungskissen versehen sind,
Q) wobei die Fixierungselemente von einer ausgeklappten
Position in eine eingeklappte Position linear verfahren
werden konnen.

6. Anspruch: 15

A) Trainingsgerdt, wobei
R) das Trainingsgerdt eine ansteuerbare optische Markierung
aufweist, vorzugsweise eine Digitalanzeige,
S) die es ermoglicht, den Namen des momentan an dem
Trainingsgerdt Trainierenden und/oder des Trainierenden
anzuzeigen, der als ndchster seine Trainingseinheit auf dem
Trainingsgerdt durchfiihren soll.
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