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(54) Trainingsgerat mit getrenntem Haupt- und Positionierantrieb

(57)  Ein Trainingsgerat umfasst einen Lastarm (18)
und eine Antriebseinheit mit einem Hauptantrieb und ei-
nem separaten Positionierantrieb (28). Dabei ist wesent-
lich, dass die Voreinstellung der Position des Lastarms
(18) durch den Positionierantrieb (28) erfolgt und die Be-
aufschlagung des Lastarms mit einer wahrend einer Trai-
ningseinheit vom Trainierenden aufzubringenden Kraft

durch den separaten Hauptantrieb erfolgt. Hierdurch ist
es mdglich, das wahrend der Voreinstellung vom Posi-
tionierantrieb erzeugte maximale Drehmoment derart zu
beschréanken, dass es zu keinen Verletzungen des Trai-
nierenden kommen kann. Da der Hauptantrieb vom Po-
sitionierantrieb getrennt ist, muss das maximale Dreh-
moment des Hauptantriebs nicht beschrankt werden.
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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 Krafttrainingsgerat mit einer elektro-
magnetischen 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"mechanisch" von einem Gewichtsstapel erzeugt. Bei
derartigen auf einem Gewichtsstapel basierenden Trai-
ningsgeraten ist der Gewichtsstapel beispielsweise tber
ein Drahtseil mitdem vom Trainierenden zu betétigenden
Lastarm derart verbunden, dass eine von dem Trainie-
renden auf den Lastarm ausgelibte Kraft auf den Ge-
wichtsstapel wirkt, d.h. diesen z.B. gegen die Schwer-
kraft anhebt. Das anzuhebende Gewicht I&sst sich dabei
mittels einer Steckverbindung in dem Gewichtsstapel
manuell in bestimmten festgelegten Schritten, beispiels-
weise in Schritten von 5 kg, variieren.

[0004] Aus der EP 0 853 961 und der EP 1 614 448
sind Krafttrainingsgerate bekannt, bei denen die auf den
Lastarm wirkende Kraft im Wesentlichen durch einen
Elektromotor erzeugt wird. Dabei kann der Elektromotor
im Prinzip so angesteuert werden, dass die Kraft, die von
einem Trainierenden wahrend einer Trainingseinheit zu
Uberwindenist, als Funktion der Strecke entlang des Ver-
stellwegs des Lastarms zwischen einer Anfangsposition
und einer Endposition frei variiert werden kann.

[0005] Beim Training an diesen motorisch betriebenen
Krafttrainingsgeraten ware es wiinschenswert, wenn vor
dem Beginn einer Trainingseinheit eine automatische
Verstellung des Trainingsgerats, insbesondere des Last-
arms und eventuell vorhandener Fixierungskissen, er-
folgt, so dass diese Aufgabe nicht mehr manuell vom
Trainierenden erledigt werden muss. Aus der DE 102008
018 167 ist ein System bekannt, mit dem aufgrund von
mittels eines Bodyscanners gewonnener Kdrpermalle
und Kérpergeometrie-Daten eines Trainierenden geeig-
net ausgestaltete Trainingsgerate voreingestellt werden
kénnen. Bei vielen dieser Trainingsgerate muss insbe-
sondere der Lastarm, an dem der Trainierende gegebe-
nenfalls Gber ein geeignetes Polster angreifen soll, in ei-
ne Anfangsposition verfahren werden, sobald der Trai-
nierende auf dem Trainingsgerat Platz genommen hat.
Dabei ist bei einigen Trainingsgeraten vorgesehen, dass
sich der Lastarm bzw. dessen Polster in der Anfangspo-
sition der auszuflihrenden Bewegung an ein Korperteil
des Trainierenden dicht anschmiegt. Hierbei kann bei
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herkémmlichen Trainingsgeraten nicht ausgeschlossen
werden, dass der Trainierende beim Verfahren des Last-
arms in die Anfangsposition der auszufiihrenden Bewe-
gung beispielsweise mit seinen Handen in den Bewe-
gungsweg des Lastarms gerat und es somit so Verlet-
zungen des Trainierenden, beispielsweise Quetschun-
gen, bei der Voreinstellung des Trainingsgerats kommen
kann.

[0006] Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung be-
steht darin, die vorstehenden Nachteile bekannter Trai-
ningsgerate zu vermeiden.

Zusammenfassung der Erfindung

[0007] Die Aufgabe wird durch ein Trainingsgerat ge-
maf Anspruch 1 geldst. Das Trainingsgerat umfasst ei-
nen Lastarm und eine Antriebseinheit mit einem Haupt-
antrieb und einem separaten Positionierantrieb. Dabei
ist wesentlich, dass die Voreinstellung der Position des
Lastarms durch den Positionierantrieb erfolgt und die Be-
aufschlagung des Lastarms mit einer wahrend einer Trai-
ningseinheit vom Trainierenden aufzubringenden Kraft
durch den separaten Hauptantrieb erfolgt. Hierdurch ist
es mdglich, dass wahrend der Voreinstellung vom Posi-
tionierantrieb erzeugte maximale Drehmoment derart zu
beschranken, dass es zu keinen Verletzungen des Trai-
nierenden kommen kann. Da der Hauptantrieb vom Po-
sitionierantrieb getrennt ist, sind dem maximalen Dreh-
moment des Hauptantriebs keine Grenzen gesetzt.
[0008] 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

[0009] Bevorzugte Ausfiihrungsformen der Erfindung
sind in den beigeflgten Zeichnungen dargestellit.

Die Figuren 1 aund 1 b zeigen eine perspektivische
Ansicht sowie eine Seitenansicht eines erfindungs-
gemafRen Trainingsgerats insbesondere zur Star-
kung der Bauchmuskeln mit einem Lastarm und ei-
nem Fixierungsarm.

Figur 2 zeigt ein beispielhaftes System, in dem das
erfindungsgemafe Trainingsgerat der Figuren 1 a
und 1 b integriert werden kann.

Die Figuren 3a, 3b und 3c zeigen eine perspektivi-
sche Ansicht, eine Riickansicht und eine Vorderan-
sicht eines Lastarms des erfindungsgemafen Trai-
ningsgerats der Figuren 1a und 1b, wobei in Figur
3c nur ein Teil des Lastarms dargestellt ist, um des-
sen Abmessungen zu verdeutlichen.

Figur 4 zeigt eine schematische Seitenansicht eines
ersten bevorzugten Ausflhrungsbeispiels einer An-
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triebseinheit mit einem Hauptantrieb und einem se-
paraten Positionierantrieb sowie deren Ankopplung
an den Lastarm des erfindungsgemafen Trainings-
gerats der Figuren 1 aund 1 b.

Figur 5a zeigt eine schematische Seitenansicht ei-
nes zweiten bevorzugten Ausfiihrungsbeispiels ei-
ner Antriebseinheit mit einem Hauptantrieb und ei-
nem separaten Positionierantrieb sowie deren An-
kopplung an den Lastarm des erfindungsgemafien
Trainingsgerats der Figuren 1a und 1b.

Figur 5b zeigt eine schematische Draufsicht des
zweiten bevorzugten Ausfiihrungsbeispiels einer
Antriebseinheit mit einem Hauptantrieb und einem
separaten Positionierantrieb von Figur 5a.

Detaillierte Beschreibung der bevorzugten Ausfiih-
rungsformen

[0010] Inden Figuren 1a und 1b ist ein Trainingsgerat
10 zur Starkung insbesondere der Bauchmuskulatur ei-
nes Trainierenden dargestellt, ein sogenannter "Bauch-
trainer". Das Trainingsgerat 10 weist einen Sitz 12 mit
einer auf einem Stuhlbein gelagerten Sitzflache auf, an
die eine Rickenlehne angebracht ist, wobei die Sitzfla-
che und die Riickenlehne gepolstert sind und zusammen
den Sitz 12 ausbilden. Der Sitz 12 ist auf einem ebenen,
auf dem Boden liegenden Pedestal 14 angeordnet, das
dem gesamten Trainingsgerat 10 wahrend einer Trai-
ningseinheit eines Trainierenden einen gentigenden Halt
auf dem Boden z.B. eines Fitnessstudios verleiht. Auf
dem Pedestal 14 ist ferner ein Steuerungsturm 16 ange-
ordnet, in dem vorzugsweise die mechanischen und
elektronischen Bauelemente untergebracht sind, die flr
den Betrieb des Trainingsgerats 10 erforderlich sind. Ins-
besondere sind in dem Steuerungsturm 16 eine geeig-
nete zentrale Steuereinheit und eine nachstehend naher
beschriebene Antriebseinheit untergebracht, die dazu
ausgestaltet ist, einerseits vor einer Trainingseinheit ei-
nen mit einem Polster versehenen Lastarm 18 flr einen
Trainierenden vor einzustellen, d.h. in eine Anfangspo-
sition zu verfahren, und andererseits wahrend einer Trai-
ningseinheit den Lastarm 18 mit einer Gegenkraft bzw.
mit einem Gegenmoment zu beaufschlagen, das von
dem Trainierenden wahrend der Trainingseinheit tber-
wunden werden muss, um den Lastarm 18 von der An-
fangsposition in eine Endposition und wieder zurlick zu
bewegen. Ferner kann in dem Steuerungsturm 16 ein
weiterer Antrieb mit geeigneter Steuerung fiir einen mit
einem Polster versehenen Fixierungsarm 20 angebracht
sein, um den Fixierungsarm 20 vor einer Trainingseinheit
in eine Fixierungsposition zu verfahren, in der die Ober-
schenkel des Trainierenden fixiert werden.

[0011] Das Trainingsgerat 10 weist ferner vorzugswei-
se eine Benutzerschnittstelle 22 fur die Interaktion mit
einem Trainierenden auf, (ber die sich der Trainierende
vor einer Trainingseinheitan dem Trainingsgerat 10 iden-
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tifizieren kann. Dies kann beispielsweise mittels einer
RFID-Karte erfolgen, die der Trainierende mit sich fihrt,
diesen eindeutig identifiziert und von einem in der Be-
nutzerschnittstelle 22 des Trainingsgerates 10 vorhan-
denen RFID-Reader ausgelesen wird. Die Benutzer-
schnittstelle 22 kann ferner ein Touch-Screen aufweisen,
aufdem der Trainierende eine Reihe von Funktionen des
Trainingsgerats 10 auswahlen kann und dem Trainieren-
den Informationen angezeigt werden kdénnen.

[0012] Wie vorstehend erwahnt, sind vorzugsweise
mehrere Elemente des Trainingsgerats 10 so ausgestal-
tet, dass diese verfahren und/oder verschwenkt werden
kénnen, so dass nach der Identifizierung des Trainieren-
den und vor dem Beginn einer Trainingseinheit das Trai-
ningsgerat 10 automatisch optimal auf der Grundlage der
individuellen Kérpermale des Trainierenden voreinge-
stellt wird. Die Kérpermalle des Trainierenden kénnen
beispielsweise einmalig mit einem System erfasst wer-
den, das einen Bodyscanner enthalt, wie dies in der DE
10 2008 018 167 beschrieben ist, auf die hiermit aus-
dricklich Bezug genommen wird, und das in Figur 2
schematisch dargestellt ist.

[0013] Das in Figur 2 dargestellte System besteht im
Wesentlichen aus einem Server 50 und aus mit diesem
vernetzten Vorrichtungen, die zusammen ein Netzwerk
ausbilden. Dabei kann die Kommunikation innerhalb des
Netzwerkes Uber eine Verkabelung oder drahtlos erfol-
gen. Der Server 50 ist mit dem Bodyscanner 40 verbun-
den, der die einmalige Erfassung von Kérpermafien und
Korpergeometrie-Daten eines Trainierenden ermdglicht.
Ferner kann das System ein Betreuer-Terminal 70 sowie
eine Datenbank 60 enthalten. Die Datenbank 60 ermdg-
licht beispielsweise die Speicherung der vom Bodyscan-
ner 40 erfassten Kérpermalle und/oder Kérpergeome-
trie-Daten einer Vielzahl von Trainierenden und das Ab-
rufen dieser Daten durch den Server 50 sowie das Wei-
terleiten dieser Daten an das Trainingsgerat 10 sowie an
weitere in das Netzwerk integrierte Trainingsgerate 110,
denen gegebenenfalls eine Trainingsgerat-Steuerein-
heit (nicht dargestellt) fir die Kommunikation mit dem
Server 50 vorgeschaltet ist, sofern diese Gerate nicht
selbst netzwerkfahig sind. Der Fachmann wird erkennen,
dass die Datenbank 60 und/oder das Betreuer-Terminal
70 auch Teil des Servers 50 sein kdnnen.

[0014] Vorzugsweise sind bei dem in den Figuren 1 a
und 1b dargestellten Trainingsgerat 10 die H6he der Sitz-
flache des Sitzes 12 sowie die vertikale Position einer
FulRablage bzw. Fullraste 24 relativ zum Pedestal 14 an
die individuellen Kérpermalle eines Trainierenden an-
passbar. Wie vorstehend bereits erwahnt, sind ferner der
mit einem Polster versehene Lastarm 18 und der mit ei-
nem Polster versehene Fixierungsarm 20 in eine jewei-
lige Anfangsposition verfahrbar, nachdem der Trainie-
rende auf dem Sitz 12 Platz genommen hat, so dass der
Trainierende unmittelbar mit der Trainingseinheit begin-
nen kann, ohne eine vorherige manuelle Einstellung des
Trainingsgerats 10 vornehmen zu missen. Ebenso kann
der Sitz 12 so ausgestaltet sein, dass dieser vor und zu-
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rick verfahren werden kann.

[0015] Wie sich dies insbesondere der Figur 1b ent-
nehmen lasst, ist ein unteres Ende eines gekropften
Oberarms 18a des Lastarms 18 derart drehbar mit einer
Antriebseinheit verbunden, die im Steuerungsturm 16
untergebracht ist, dass der gekropfte Oberarm 18a des
Lastarms 18 um eine erste Rotationsachse RA1 ver-
schwenkt werden kann. Vorzugsweise ist ein Unterarm
18b des Lastarms 18 an einem Ende davon ebenfalls
derart drehbar mit dem oberen Ende des gekrdpften
Oberarms 18a des Lastarms 18 verbunden, dass der Un-
terarm 18b relativ zum gekrépften Oberarm 18a des Last-
arms 18 um eine zweite Rotationsachse RA2 ver-
schwenkt werden kann. Ein Polsterabschnitt 18c des
Lastarms 18, der im Wesentlichen senkrecht zu einer
vom gekrépften Oberarm 18a und dem Unterarm 18b
definierten Ebene verlauft, ist mit einem Polster bzw. Kis-
sen versehen und derart ausgestaltet, dass wahrend ei-
ner Trainingseinheit der Trainierende mit seiner Brust
das Polster beriihrt und dieser somit durch eine Vor- und
Zuriickbewegung des Oberkoérpers den Lastarm 18 von
einer Anfangsposition zu einer Endposition und wieder
zurlick fihren kann, wobei der Trainierende eine von der
Antriebseinheit aufgebrachte Kraft (bzw. Drehmoment)
Uberwinden muss. Wahrend einer Trainingseinheitistdie
Verbindung zwischen dem gekropften Oberarm 18a und
dem Unterarm 18b des Lastarms 18 in der Regel starr,
so dass die Bewegung des Lastarms 18 relativ zum
Steuerungsturm 16 lediglich aus einem Verschwenken
um die Rotationsachse RA1 besteht.

[0016] Der Lastarm 18 ist noch einmal detaillierter in
den Figuren 3a, 3b und 3c dargestellt. Wie vorstehend
erwahnt, umfasst der Lastarm 18 vorzugsweise einen
gekrépften Oberarm 18a, einen Unterarm 18b und einen
Polsterabschnitt 18c. Dabei ist der gekropfte 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 3a, 3b und 3c 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
oberen Abschnitt bzw. Hauptabschnitt 19a und einen
zweiten unteren Abschnitt bzw. Endabschnitt 19b, wie
dies z.B. durch die gestrichelte Linie 17 in Figur 3a an-
gedeutet ist. Gemal einer bevorzugten Ausfiihrungs-
form 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 3c). 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
Lastarms 18 am Ende des Endabschnitts 19b des Ober-
arms 18a verschwenkbar angebracht ist, ermdéglicht die-
se bevorzugte Ausgestaltung eine freie Verschwenkbar-
keit des Unterarms 18b relativ zum Oberarm 18a des
Lastarms 18, so dass zwischen dem Unterarm 18b und
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dem Oberarm 18a des Lastarms 18 bei dessen Vorein-
stellung keine den Trainierenden potentiell gefahrdende
Quetschzone entstehen kann. Die hier beschriebene ge-
kropfte Ausgestaltung des Lastarms 18 ist eine beson-
ders bevorzugte Ausgestaltung, die detaillierter in der
europaischen Patentanmeldung der Anmelderin der vor-
liegenden Anmeldung mit dem Titel "Trainingsgerat" be-
schrieben wird, auf die hiermit ausdriicklich Bezug ge-
nommen wird.

[0017] Nachstehend werden unter Bezugnahme auf
die Figuren 4 bzw. 5a und 5b zwei besonders bevorzugte
Ausfiihrungsformen einer Antriebseinheit eines erfin-
dungsgemafien Trainingsgerats detailliert beschrieben.
Prinzipiell ist es jedoch mdglich, dass bei einer erfin-
dungsgemalen Antriebseinheit, bei der ein momentbe-
grenzter Positionierantrieb den Lastarm 18 positioniert
und ein separater Hauptantrieb den Lastarm 18 mit einer
Kraft beaufschlagt, die Welle des Hauptantriebs starr mit
dem Oberarm 18a des Lastarms 18 verbunden ist, so
dass bei einer Rotation der Welle des Hauptantriebs der
Lastarm 18 eine entsprechende Drehbewegung voll-
fuhrt. Auf der Welle des Hauptantriebs ist ein Zahnrad
fest montiert, das mit einem Ritzel des Positionieran-
triebs verzahnt ist, so dass bei einer Rotation der Welle
des Positionierantriebs, das Ritzel des Positionieran-
triebs und das auf der Welle des Hauptantriebs befestigte
Zahnrad diese Bewegung auf die Welle des Hauptan-
triebs und somit auf den mit dieser starr verbundenen
Lastarm 18 Ubertragen. Der Hauptantrieb ist dabei im
Steuerungsturm 16 angeordnet und der Positionieran-
trieb kann ebenfalls im Steuerungsturm 16 und/oder im
Oberarm 18a des Lastarms 18 angeordnet sein.

[0018] Figur 4 zeigt eine erste bevorzugte Ausfih-
rungsform einer Antriebseinheit, die flr die erfindungs-
gemale Betatigung des Lastarms 18, d.h. Voreinstellung
und getrennte Kraftbeaufschlagung, geeignet ist. Das
untere Ende des ersten gekrdpften Abschnitts 18a des
Lastarms ist mit der Welle 24 eines Hauptantriebs (nicht
dargestellt) verbunden, der in dem Steuerungsturm 16
angeordnet ist. Auf der Welle 24 des Hauptantriebs ist
eine Kupplungsscheibe 25 mit einer Auenverzahnung
fiir die Wechselwirkung mit einem Positionierritzel 26 und
vorzugsweise mit einer Stirnverzahnung fur die Wech-
selwirkung mit einem elektromagnetischen Betatigungs-
element 27 montiert, das im ersten gekropften Abschnitt
bzw. Oberarm 18a des Lastarms 18 angeordnet ist und
dessen Stirnseite eine entsprechende Gegenverzah-
nung aufweist. Dabei ist das elektromagnetische Betati-
gungselement 27 im ersten gekropften Abschnitt 18a des
Lastarms 18 entlang der Rotationsachse RA1 axial ver-
schiebbar gelagert, jedoch gegen eine Verdrehung ge-
sichert. Beim Beaufschlagen des elektromagnetischen
Betatigungselements 27 mit einem Strom durch eine
Steuereinheit rickt das elektromagnetische Betati-
gungselement 27 gegen die Kupplungsscheibe 25 ein
und stellt den Kraftschluss zwischen dem Lastarm 18
und der Welle 24 des Hauptantriebs her, indem sich die
Stirnverzahnung der Kupplungsscheibe 25 und die ent-
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sprechende Gegenverzahnung des elektromagneti-
schen Betétigungselements 27 gegenseitig in Eingriff
nehmen.

[0019] Wahrend der Positionierung bzw. Voreinstel-
lung des Lastarms 18 in die Anfangsposition der Trai-
ningseinheit ist das elektromagnetische Betatigungsele-
ment 27 unbestromt und befindet sich somit in der aus-
gerickten Stellung. In dieser ausgeriickten Stellung sind
der Lastarm 18 bzw. dessen Oberarm 18a und das elek-
tromagnetische Betatigungselement 27 von der Welle 24
des Hauptantriebs entkoppelt und somit tiber den Posi-
tionierantrieb 28 gegentber der Welle 24 des Hauptan-
triebs positionierbar, der in der in Figur 4 dargestellten
Ausfiihrungsform im Oberarm 18a des Lastarms 18 an-
geordnet ist. Selbstverstandlich kann der Positionieran-
trieb 28 wie der Hauptantrieb im Steuerungsturm 16 an-
geordnet sein.

[0020] ImRitzel 26 des Positionierantriebs 28, das sich
um die Rotationsachse RA3 drehen kann, ist eine
Rutschkupplung 29 eingebaut, die eine mechanische
Begrenzung des maximalen Drehmoments gewahrlei-
stet, das der Positionierantrieb 28 tiber dessen Welle 30
und das Positionierritzel 26 auf die Kupplungsscheibe 25
und somit die Welle 24 des Hauptantriebs aufbringen
kann. Somit wird zur Positionierung bzw. Voreinstellung
des Lastarms 18 lediglich der Positionierantrieb 28 be-
tatigt und zur Beaufschlagung des Lastarms 18 mit einer
Gegenkraft wird der Hauptantrieb verwendet. Der Fach-
mann wird erkennen, dass bis auf die Welle 24 des
Hauptantriebs, die sich vom Steuerungsturm 16 in den
Oberarm 18a erstreckt, alle in Figur 4 gezeigten Elemen-
te auch im Oberarm 18a untergebracht sein kdnnen, wie
dies mit der punktierten Linie 18a’ angedeutet ist.
[0021] Da es aus sicherheitstechnischen Griinden er-
forderlich sein kann, den Drehwinkel des Lastarmes 18
personenabhangig zu beschranken, kénnen vorzugs-
weise ferner kreisférmig um den Drehpunkt (bzw. die Ro-
tationsachse RA1) des Lastarms 18 Stifte bzw. Bolzen
angeordnet sein, die elektromagnetisch eingezogen
bzw. ausgefahren werden kénnen, um mechanisch den
Schwenkweg des Lastarms 18 zu vergréfRern bzw. zu
verkleinern. Dabei werden die im gewtlnschten
Schwenkwinkel befindlichen Stifte eingezogen und die
anderen Stifte bleiben ausgefahren.

[0022] In den Figuren 5a und 5b ist schematisch eine
zweite bevorzugte Ausflihrungsform einer erfindungsge-
mafRen Antriebseinheit mit einem Hauptantrieb und ei-
nem separaten Positionierantrieb dargestellt, bei der ein
Planetengetriebe eingesetzt wird. Ebenso wie bei der
vorstehend beschriebenen ersten bevorzugten Ausfih-
rungsform ist der Hauptantrieb (nicht dargstellt) bei der
zweiten bevorzugten Ausfiihrungsform im Steuerungs-
turm 16 angeordnet. Dabei erstreckt sich die Welle 24
des Hauptantriebs in den Oberarm 18a des Lastarms 18
hinein, um dort direkt am Sonnenrad 32 eines Planeten-
getriebes anzusetzen (siehe Figur 5a). Das Sonnerad 32
wiederum ist Uber eine Welle mit einem Zahnrad 34 ver-
bunden, das Uber eine Kette 35 mit dem Positionierritzel
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26 des Positionierantriebs 28 verbunden ist.

[0023] Wie sich dies insbesondere Figur 5b entneh-
men I3sst, ist das Sonnerad 32 mit mehreren (hier bei-
spielhaft drei) Planetenrddern 33a, 33b und 33c ver-
zahnt. Das Hohlrad des Planetengetriebes, das wieder-
um jeweils mit den Planetenrddern 33a, 33b und 33c
verzahnt ist, wird von einem im Wesentlichen radialsym-
metrischen Trégerelement 36 ausgebildet. Dabei be-
steht das Tragerelement 36 aus einem ersten hohlzylin-
drischen Abschnitt 36a, einem daran ansetzenden radial
nach aufRen verlaufenden ringférmigen Abschnitt und ei-
nem zweiten hohlzylindrischen Abschnitt 36b, dessen
AuBRen- und Innendurchmesser grofer als der Aul3en-
und Innendurchmesser des hohlzylindrischen Abschnitts
36a sind, wie sich dies Figur 5a entnehmen lasst.
[0024] Das Tragerelement 36 ist starr mit dem Gehau-
se des Oberarms 18a verbunden. Hierzu kann das Tra-
gerelement 36 beispielsweise in das Gehause des Ober-
arms 18a eingepresst sein. In der Draufsicht von Figur
5b ist das Gehause des Oberarms 18a des Lastarms 18
rechteckig dargestellt. Dabei beriihrt in der Draufsicht
von Figur 5b der duRere Umfang des zweiten hohlzylin-
drischen Abschnitts 36b des Tragerelements 36 die In-
nenseiten des Gehduses des Oberarms 18a an drei Stel-
len. Der Fachmann wird jedoch erkennen, dass das Ge-
hause des Oberarms 18a vorteilhafterweise so ausge-
staltet sein kann, dass sich dieses zumindest liber einen
gréReren Bereich an die Kreisform des dufleren Um-
fangs des zweiten hohlzylindrischen Abschnitts 36b des
Tragerelements 36 anschmiegt. Hierzu kann das Ende
des Gehauses des Oberarms 18a, in das das Tragerele-
ment 36 eingepresst ist, in der Draufsicht von Figur 5b
ein halbringférmiges Profil aufweisen.

[0025] Wie sich dies der Figur 5a entnehmen Iasst, ist
die Welle 24 des Hauptantriebs durch den ersten hohl-
zylindrischen Abschnitt 36a des Tragerelements 36 ge-
fuhrt. Hierzu ist der AuRendurchmesser der Welle 24 des
Hauptantriebs ein wenig kleiner als der Innendurchmes-
ser des ersten hohlzylindrischen Abschnitts 36a des Tra-
gerelements 36, so dass ein gewisses Spiel zwischen
der Welle 24 und dem ersten holzylindrischen Abschnitt
36a besteht und somit die Welle 24 relativ zu dem hol-
zylindrischen Abschnitt 36a frei bewegt werden kann.
[0026] Wie vorstehend beschrieben, wird das Hohlrad
des Planetengetriebes von dem zweiten hohlzylindri-
schen Abschnitt 36b des Tragerelements 36 ausgebildet.
Hierzu ist die den Planetenradern 33a, 33b und 33c zu-
gewandte Innenseite des zweiten hohlzylindrischen Ab-
schnitts 36b mit einer Verzahnung versehen, die die Pla-
netenrader 33a, 33b und 33c in Eingriff nimmt. Dadurch
dass das Tragerelement 36 in das Gehause 18a festste-
hend eingepresst ist, ist das Holrad des Planetengetrie-
bes relativ zu dem Sonnenrad 32 und den Planetenra-
dern 33a, 33b und 33c fixiert.

[0027] Wie sich dies Figur 5a entnehmen Iasst, ist auf
der Auflenseite des ersten hohlzylindrischen Abschnitts
36a des Tragerelements 36 ein Spannelement 38 ange-
bracht. Das Spannelement 38 ist vorzugsweise mit einer
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zentralen Steuereinheit (nicht dargestellt) verbunden, die
beispielsweise im Steuerungsturm 16 angeordnet sein
kann. Dabei ist das Spannelement 38 derart angeordnet
und ausgestaltet, dass das Spannelement 38 durch eine
entsprechende Ansteuerung durch die Steuereinheit ei-
ne Anfangsposition und eine End- bzw. Fixierungsposi-
tion einnehmen kann. In der Fixierungsposition des
Spannelements 38 ist die Welle 24 des Hauptantriebs
reibschlissig mit dem ersten hohlzylindrischen Abschnitt
36a des Tragerelements 36 verbunden, wodurch in die-
ser Fixierungsposition der Hauptantrieb Uber dessen
Welle 24 direkt an den Lastarm 18 bzw. dessen Oberarm
18a gekoppelt ist.

[0028] Eine derartige Funktionsweise lasst sich bei-
spielsweise mittels eines Spannelements 38 erreichen,
das in Form eines Spanngurtes zumindest teilweise an
der AuBenseite des ersten hohlzylindrischen Abschnitt
36a des Tragerelements 36 anliegt, wie dies in Figur 5b
schematisch dargestellt ist. Um zu bewirken, dass der
Spanngurt die Fixierungsposition einnimmt, wird der
Spanngurt mittels eines geeigneten Mechanismus fest-
gezogen. Dies kann beispielsweise dadurch erreicht
werden, dass der Spanngurt &hnlich einer Fahrradkette
ferner Uber einen linear zwischen einer Anfangs- und ei-
ner Endposition verfahrbaren Zapfen bzw. Stift geflhrt
ist, wobei in der Anfangsposition des Zapfens der Spann-
gurt straff an der AuRenseite des ersten hohlzylindri-
schen Abschnitt 36a des Tragerelements 36 sowie am
Zapfen anliegt und bei der Bewegung des Zapfens in
dessen Endposition der an der AulRenseite des ersten
hohlzylindrischen Abschnitt 36a anliegende Spanngurt
noch fester angezogen wird, wodurch der erste hohlzy-
lindrische Abschnitt 36a des Tragerelements 36 in eine
reibschlissige Ineingriffnahme mit der Welle 24 gezwun-
gen wird. Alternativ kann das Spannelement 38 anstatt
vermittels des ersten hohlzylindrischen Abschnitts 36a
des Tragerelements 36 dhnlich wie eine Scheibenbrem-
se auch direkt auf die Welle 24 des Hauptantriebs wirken.
[0029] Zur Positionierung des Lastarms 18 wird das
Positionierritzel 26 durch den von der Steuereinheit ent-
sprechend angesteuerten Positionierantrieb 28 in Bewe-
gung versetzt. Diese Bewegung des Positionierritzels 26
wird Uber die Kette 35, das Zahnrad 34 und das mit die-
sem Zahnrad 34 starr verbundene Sonnenrad 32 auf die
mit dem Sonnenrad 32 verzahnten Planetenrader 33a,
33b und 33c lbertragen. Da, wie vorstehend beschrie-
ben, der zweite hohlzylindrische Abschnitt 36b des Tra-
gerelements 36, dessen Innenseite das mit den Plane-
tenradern 33a, 33b und 33c verzahnte Hohlrad ausbildet,
in dem Gehause des Oberarms 18a fixiert ist, flhrt die
Bewegung des Positionierritzels 26 zu einer Ver-
schwenkbewegung des Oberarms 18a bzw. des Last-
arms 18. Hierbei befindet sich das Spannelement 38 in
dessen Anfangsposition, in der sich das Tragerelement
36 freirelativzu der Welle 24 des Hauptantriebs bewegen
kann. Die Richtung der Verschwenkbewegung des Ober-
arms 18a ist von der Richtung der Rotationsbewegung
des Positionierungsritzels 26 abhangig, so dass sich der
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Lastarm 18 mittels des Positionierantriebs 28 in jede ge-
winschte Anfangsposition fir eine Trainingseinheit ver-
schwenken lasst. Der Fachmann wird erkennen, dass
das aus dem Sonnerad 32, den Planetenradern 33a, 33b
und 33c sowie dem Hohlrad bestehende Planetengetrie-
be eine vorteilhafte Ubersetzung des aufgrund der be-
schrankten Platzverhaltnisse in der Regel leistungs-
schwachen Positionierantriebs 28 ermdglicht, so dass
eine gréRere Kraft aufgebracht werden kann.

[0030] Sobald die Positionierung des Lastarms 18 mit-
tels des Positionierantriebs 28 abgeschlossen ist, d.h.
dieser in die Anfangsposition der Trainingseinheit ver-
fahren bzw. verschwenkt worden ist, bewirkt die Steuer-
einheit, dass das Spannelement 38 seine Fixierungspo-
sition einnimmt. Wie oben beschrieben, bewirkt das
Spannelement 38 in der Fixierungsposition eine reib-
schlissige Ineingriffnahme der Welle 24 des Hauptan-
triebs durch das Tragerelement 36, das in dem Gehause
des Oberarms 18a fixiert ist, bzw. durch dessen ersten
hohlzylindrischen Abschnitt 36a. Beginnt der Trainieren-
de mit seiner Trainingseinheit, indem er versucht, den
Lastarm 18 von einer Anfangsposition in eine Endposi-
tion und wieder zuriick zu bewegen, dann Ubt er dabei
eine entsprechende Kraft bzw. Drehmoment auf den
Lastarm 18 aus. Aufgrund der reibschlissigen Ineingriff-
nahme zwischen der Welle 24 des Hauptantriebs und
dem Tragerelement 36 wird dabei die vom Trainierenden
aufgebrachte Kraft direkt auf die Welle 24 des Hauptan-
triebs Ubertragen. Wie vorstehend beschrieben, ist die-
ser Hauptantrieb vorzugsweise im Steuerungsturm 16
untergebracht, wo aufgrund der glinstigeren Platzver-
haltnisse ein im Vergleich zum Positionierantrieb 28 gro-
Rerer und leistungsfahigerer Hauptantrieb verbaut wer-
den kann. Der Fachmann wird erkennen, dass die reib-
schlussige Ineingriffnahme zwischen der Welle 24 des
Hauptantriebs und dem Tragerelement 36 gegeniber ei-
ner formschlissigen Verbindung den Vorteil aufweist,
dass es bei einer Uberbeanspruchung nicht zu einem
Zerbrechen irgendwelcher Bauteile kommen kann, son-
dern stattdessen lediglich zu einem "Durchrutschen" des
Tragerelements 36 und somit des Lastarms 18 relativ
zur Welle 24 des Hauptantriebs.

[0031] Zusétzlich zu der vorstehend beschriebenen
Antriebseinheit, die aus einem Hauptantrieb und einem
separaten Positionierantrieb besteht und die am unteren
Ende des gekrépften Oberarms 18a des Lastarms 18
angreift, weist das Trainingsgerat 10 vorzugsweise einen
weiteren Positionierantrieb zum Verschwenken des Un-
terarms 18b und des mit diesem starr verbundenen drit-
ten Abschnitts 18c des Lastarms 18 relativ zum Oberarm
18a des Lastarms 18 um die zweite Rotationsachse RA2
auf. Dieser weitere Positionierantrieb kann beispielswei-
se im oberen Ende des Oberarms 18a des Lastarms 18,
d.h. im Endabschnitt 19b, angeordnet sein. Vorzugswei-
se ist dieser zusatzliche Positionierantrieb derart ausge-
staltet, dass wahrend einer Trainingseinheit, d.h. nach
der automatischen Voreinstellung, die Verbindung zwi-
schen dem Unterarm 18b und dem Oberarm 18a des
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Lastarms 18 im Wesentlichen starr ist. Der Fachmann
wird erkennen, dass dies beispielsweise mit der in den
Figuren 5a und 5b dargestellten erfindungsgemafiien An-
triebseinheit mdglich ist, wobei beispielsweise eine fest
mit dem Unterarm 18b verbundene Welle, die in den
Oberarm 18a geflhrt ist, die Funktion bzw. Rolle der Wel-
le 24 des Hauptantriebs Gibernimmt, die mittels des Span-
nelements 38 von dem Trégerelement 36 reibschlissig
in Eingriff genommen werden kann.

[0032] 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 Anforderungen angepasst werden, die
moglicherweise von beschriebenen Bedingungen ab-
weichen. So wird der Fachmann beispielsweise erken-
nen, dass es sich bei dem ersten 36a und dem zweiten
36b hohlzylindrischen Abschnitt auch um zwei separate
Elemente handeln kann, sofern der erste hohlzylindri-
sche Abschnitt 36a derart mit dem Gehause des Ober-
arms 18a verbunden ist, dass bei einer Feststellung bzw.
Fixierung des Spannelements 38 die Welle 24 des
Hauptantriebs direkt auf den Oberarm 18a wirken kann.
Ferner wird der Fachmann erkennen, dass die hierin ver-
wendeten Begriffe, wie "vorne" bzw. "hinten", "oben"
bzw. "unten", "aulRen" bzw. "innen" und dergleichen,
nicht dazu gedacht sind, die Orientierung der dadurch
naher gekennzeichneten erfindungsgeméafien Elemente
in irgendeiner Weise zu beschranken, sondern lediglich
dazu dienen, diese Elemente von einander zu unter-
scheiden.

Patentanspriiche
1. Trainingsgerat, umfassend:

einen Lastarm, der wahrend einer Trainingsein-
heit von einem Trainierenden von einer An-
fangsposition in eine Endposition zu bewegen
ist; und

eine Antriebseinheit miteinem Hauptantrieb und
einem getrennten Positionierantrieb, wobei die
Beaufschlagung mit einer wahrend einer Trai-
ningseinheit vom Trainierenden aufzubringen-
den Kraft durch den Hauptantrieb erfolgt und
wobei eine Voreinstellung der Position des Last-
arms durch den Positionierantrieb erfolgt.

2. Trainingsgerat nach Anspruch 1, wobei die Antriebs-
einheit derart ausgestaltet ist, dass das zur Vorein-
stellung vom Positionierantrieb erzeugte maximale
Drehmoment zu keinen Verletzungen des Trainie-
renden fiihren kann.

3. Trainingsgerat nach Anspruch 1, wobei der Lastarm
einen Oberarm, einen Unterarm und einen Polster-
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10.

11.

12.

13.

14.

15.

abschnitt umfasst, wobei der Oberarm verschwenk-
bar mit dem Unterarm verbunden ist und der Unter-
arm starr mit dem Polsterabschnitt verbunden ist.

Trainingsgerat nach Anspruch 3, wobei ein weiterer
Positionierantrieb im Oberarm angeordnet ist, der
dazu ausgestaltet ist, den Unterarm relativ zum
Oberarm des Lastarms zu verschwenken.

Trainingsgerat nach Anspruch 4, wobei der weitere
Positionierantrieb ferner ausgestaltet, dass nach der
Voreinstellung, die Verbindung zwischen dem Un-
terarm und dem Oberarm des Lastarms im Wesent-
lichen starr ist.

Trainingsgerat nach Anspruch 3, wobei der Oberarm
gekropft ausgestaltet ist.

Trainingsgerat nach Anspruch 1, wobei eine Welle
des Hauptantriebs mit dem Lastarm verbunden ist,
wobei auf der Welle des Hauptantriebs ein Zahnrad
angebracht ist, das mit einem Ritzel des Positionier-
antriebs verzahnt ist.

Trainingsgerat nach Anspruch 1, wobei der Positio-
nierantrieb in dem Lastarm angeordnet ist.

Trainingsgerat nach Anspruch 1, wobei der Positio-
nierantrieb in einem Steuerungsturm angeordnet ist.

Trainingsgerat nach Anspruch 1, wobei die Antriebs-
einheit ferner eine Rutschkupplung aufweist, um me-
chanisch das maximale Drehmoment des Positio-
nierantriebs zu begrenzen.

Trainingsgerat nach Anspruch 1, wobei die Antriebs-
einheit ferner ein Planetengetriebe mit einem Son-
nenrad, mehreren Planetenradern und einem Hohl-
rad aufweist, bei dem das Sonnenrad mit einer Welle
des Hauptantriebs verbunden ist.

Trainingsgerat nach Anspruch 11, wobei das Son-
nenrad ebenfalls mit dem Positionierantrieb verbun-
den ist und von diesem bewegt werden kann.

Trainingsgerat nach Anspruch 11, wobei das Hohl-
rad starr mit dem Lastarm verbunden ist.

Trainingsgerat nach Anspruch 1 oder 11, wobei die
Antriebseinheit ferner ein Spannelement umfasst,
das eine Anfangsposition und eine Fixierungsposi-
tion einnehmen kann, wobei in der Fixierungspositi-
onder Hauptantrieb direkt an den Lastarm gekoppelt
ist.

Trainingsgerat nach Anspruch 14, wobei in der Fi-
xierungsposition der Hauptantrieb reibschlissig an
den Lastarm gekoppelt ist.
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