EP 4 176 859 A1

(19)

Europdisches
Patentamt

European

Patent Office

Office européen
des brevets

(12)

(43) Veroffentlichungstag:
10.05.2023 Patentblatt 2023/19

(21) Anmeldenummer: 22203927.3

(22) Anmeldetag: 26.10.2022

(11) EP 4176 859 A1

EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG

(51) Internationale Patentklassifikation (IPC):
AG61H 3/02 (2006.01)

(52) Gemeinsame Patentklassifikation (CPC):
A61H 3/0244; A61H 2003/006; A61H 2003/025

(84) Benannte Vertragsstaaten:
AL ATBE BG CH CY CZDE DKEE ES FI FR GB
GRHRHUIEISITLILTLULVMC ME MK MT NL
NO PL PT RO RS SE SI SK SM TR
Benannte Erstreckungsstaaten:
BA
Benannte Validierungsstaaten:
KH MA MD TN

(30) Prioritat: 08.11.2021 DE 102021129017

(71) Anmelder: Horn, Hans Johann
3011 Bern (CH)

(72) Erfinder: Horn, Hans Johann
3011 Bern (CH)

(74) Vertreter: Keller Schneider
Patent- und Markenanwilte AG
Eigerstrasse 2
Postfach
3000 Bern 14 (CH)

(54)
UNTERARMGEHHILFEN

(57)  Eine Koppelungseinrichtung zur temporaren
Verbindung zweier Unterarmgehhilfen umfasst ein ers-
tes Koppelungsteil (100) zur Anordnung an einem End-
bereich eines ersten Handgriffs (14) einer ersten der Un-
terarmgehhilfen, wobei das erste Koppelungsteil (100)
einen ersten Verbindungsbereich aufweist, und ein zwei-
tes Koppelungsteil (200) zur Anordnung an einem End-
bereich eines zweiten Handgriffs (24) einer zweiten der
Unterarmgehhilfen, wobei das zweite Koppelungsteil
(200) einen zweiten Verbindungsbereich aufweist. Zur
Schaffung der temporaren Verbindung ist der erste Ver-
bindungsbereich mit dem zweiten Verbindungsbereich
in mindestens einer gegenseitigen Koppelungsstellung
in Eingriff bringbar. Der erste Verbindungsbereich und
der zweite Verbindungsbereich kdnnen aneinander in ei-
ner ersten Haltestellung, mit einer ersten gegenseitigen

KOPPELUNGSEINRICHTUNG ZUR TEMPORAREN VERBINDUNG ZWEIER

Winkelstellung, gehalten werden. Das erste Koppelungs-
teil (100) umfasst mindestens einen weiteren Verbin-
dungsbereich und/oder der erste Verbindungsbereich ist
mindestens teilweise an einem Element (130) ausgebil-
det, das relativ zu einem Grundkdrper des ersten Kop-
pelungsteils (100) verstellbar ist, so dass das erste Kop-
pelungsteil (100) und das zweite Koppelungsteil (200)
aneinander in mindestens einer zweiten Haltestellung
gehalten werden kdnnen, mit einer zweiten gegenseiti-
gen Winkelstellung, die von der ersten gegenseitigen
Winkelstellung unterschiedlich ist. Die Koppelungsein-
richtung ermdglicht es, auf einfache Weise die beiden
Unterarmgehbhilfen temporar zu verbinden, wobei fiir un-
terschiedliche Nutzungssituationen verschiedene Win-
kelstellungen zwischen den Gehhilfen wahlbar sind.
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Beschreibung
Technisches Gebiet

[0001] Die Erfindung betrifft eine Koppelungseinrich-
tung zur temporaren Verbindung zweier Unterarmgeh-
hilfen, umfassend ein erstes Koppelungsteil zur Anord-
nung an einem Endbereich eines ersten Handgriffs einer
ersten der Unterarmgehbhilfen, wobei das erste Koppe-
lungsteil einen ersten Verbindungsbereich aufweist, und
ein zweites Koppelungsteil zur Anordnung an einem End-
bereich eines zweiten Handgriffs einer zweiten der Un-
terarmgehhilfen, wobei das zweite Koppelungsteil einen
zweiten Verbindungsbereich aufweist. Zur Schaffung der
temporaren Verbindung ist der erste Verbindungsbe-
reich mit dem zweiten Verbindungsbereich in mindes-
tens einer gegenseitigen Koppelungsstellung in Eingriff
bringbar. Der erste Verbindungsbereich und der zweite
Verbindungsbereich kdnnen zudem aneinander in einer
ersten Haltestellung, miteiner ersten gegenseitigen Win-
kelsteilung, gehalten werden. Die Erfindung betrifft wei-
ter ein Unterarmgehbhilfenpaar mit einer solchen Koppe-
lungseinrichtung.

Stand der Technik

[0002] Gehhilfen dienen als Hilfsmittel fir Personen
miteinertemporaren oder dauerhaften Gehbehinderung,
z. B. wahrend der Rehabilitation nach einer Bein- oder
Fussverletzung, nach einer Hiiftoperation o. a. Gehhilfen
umfassen unter anderem Gehstiitzen, die paarweise, mit
je einem Arm bzw. je einer Hand benutzt werden und
primar zum Zweck haben, die auf ein Bein einwirkende
Belastung zu reduzieren und/oder einen stabilen zusatz-
lichen Abstitzpunkt zu schaffen.

[0003] Eine sehroft verwendete Variante von Gehstut-
zen sind Unterarmgehhilfen, auch als Unterarmstiitzen,
Unterarmgehstiitzen oder umgangssprachlich als Krii-
cken bzw.

[0004] Unterarmkriicken bezeichnet. Diese umfassen
je eine Stitze (in der Regel als Stltzrohr ausgebildet),
einen davon abragenden Handgriff und einen in der Ver-
langerung der Stltze angeordneten Armbugel. Letzterer
kann auch als Manschette ausgebildet sein. Bei einer
Variante, der so genannten "physiologischen Gehhilfe",
schliesst an das im Wesentlichen gerade Stutzrohr un-
mittelbar ein Abschnitt in der Form eines liegenden "S"
an, wobei der Handgriff durch einen horizontalen Bereich
dieses Abschnitts gebildet ist.

[0005] Unterarmgehhilfen sind leicht, verhaltnismas-
sig kompakt und lassen sich in den meisten Anwen-
dungsfallen intuitiv benutzen. Dennoch ergeben sich mit
bekannten Unterarmgehhilfen in bestimmten Situationen
Probleme:

Wenn Gehhilfen gerade nicht benutzt werden, z. B. wenn
sich deren Nutzer gesetzt hat, werden sie oft an eine
Flache, z. B. an eine Wand angelehnt. So kdnnen sie
einfach wieder ergriffen werden und stellen - im Gegen-
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satz zu Gehhilfen, die einfach auf den Boden gelegt wer-
den - kein Stolperrisiko fir Dritte dar. Allerdings neigen
derart abgestellte Gehbhilfen dazu, bei kleinsten Einflis-
sen, z. B. aufgrund eines leichten Anstosses, umzufallen,
was zum einen mit Larm verbunden ist und zum anderen
das Ergreifen der umgefallenen Gehbhilfe erschwert, ge-
rade flr Personen mit eingeschrankter Mobilitat. Zudem
reisst eine fallende Gehhilfe oft auch gleich noch die an-
dere Gehhilfe mit.

[0006] Einweiteres Problem ergibt sich beim Treppen-
gehen: Wenn ein Handlauf vorhanden ist, wird mit Vorteil
nur eine Gehhilfe aktiv genutzt, wahrend die andere
Hand den Handlauf greift. Die entsprechende zweite
Gehbhilfe muss mitgefiihrt werden und wird typischerwei-
se mitderanderen Hand gehalten. In der Regel geschieht
dies, indem die Hand, die sich auf der ersten Gehhilfe
abstutzt, parallel zu deren Handgriff auch noch den obe-
ren Bereich des Stiitzrohrs der anderen Gehhilfe greift.
Die entsprechende Handstellung ist aber unergono-
misch und bei kleineren Handen schwierig zu bewerk-
stelligen. Zudem ragt die nicht benutzte Gehbhilfe parallel
zum Handgriff weit nach hinten, was insbesondere beim
Hinuntergehen oder bei Richtungsanderungen zu Kolli-
sionen mit der Treppe, Gelandern, Wanden oder ande-
ren Personen fuhren kann.

[0007] In weiteren Fallen wird ebenfalls nur eine Geh-
hilfe aktiv genutzt, insbesondere wenn fiir kurze Strecken
eine der Hande zum Halten eines Gegenstandes beno-
tigt wird, z. B. bei der Kiichenarbeit oder auf dem Weg
von der Kaffeemaschine zu einemnahegelegenen Tisch.
[0008] Es wurden bereits Lésungen fiir die vorgenann-
ten Probleme vorgeschlagen. So beschreibt die DE 100
08 078 C2 (S. Singer) ein Kriickenpaar, deren Kriicken
an den Stirnseiten ihrer Handgriffe mittels eines Zapfens
am ersten Handgriff und einer Aussparung am anderen
Handgriff Idsbar miteinander verbunden werden kénnen.
Eine der Kriicken ist zudem mit einer ausstellbaren Stit-
ze versehen. Es ergibt sich somit nach dem Verbinden
der Handgriffe und dem Ausstellen der Stiitze eine Drei-
punktabstiitzung, die es erlaubt, das Kriickenpaar frei-
stehend aufzustellen. Allerdings flihrt die zuséatzliche
Stltze zu einem erhdhten Gewicht und zu einer Asym-
metrie zwischen den beiden Kriicken, was bei der Nut-
zung als stérend empfunden werden kann. Die Handha-
bung ist zudem relativ kompliziert, weil die Kriicken zu-
nachst im Bereich ihrer Handgriffe miteinander verbun-
den werden missen und anschliessend die Stltze aus-
gestellt werden muss. Beim Zuriickstellen der Stitze
muss zudem noch eine Sperrklinke entriegelt werden.
Schliesslichistes beiden Uiblichenlangenveranderlichen
Kriicken notwendig, auch die zuséatzliche Stiitze in ihrer
Lange und/oder in ihrem Befestigungspunkt am Stitz-
rohr veranderbar auszugestalten, was die L6sung weiter
verkompliziert.

[0009] Die FR 2 941 849 A1 (J. Hoummada) schlagt
vor, an den Gehhilfen eines Gehhilfenpaars mehrere
Klett-Verbindungsstilicke zu befestigen, so dass die Geh-
hilfen und verschiedenen Konfigurationen aneinander
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befestigt werden kénnen, namentlich um die Standfes-
tigkeit bei Nichtgebrauch zu verbessern.

[0010] DieDE 102004015198 A1(R. Kuschel)schlagt
vor, zwei Gehstlitzen an den Endbereichen ihrer Hand-
griffe miteinander zu verbinden. Dazu werden an den
Handgriffen Zusatzteile angeordnet, die z. B. Stifte, Sta-
be, Magnete, Klettband, Gummibander oder Saugnépfe
als Verbindungselemente aufweisen. Durch das Verbin-
den der Gehstiitzen soll das Umfallen eines an eine
Stutzflache angelehnten Gehstlitzenpaars erschwert
werden.

[0011] Ahnlicherweise zeigt auch die GB 2 468 897 A
(N. A. Chute) ein Kriickenpaar, bei dem die einzelnen
Kriicken tiber eine magnetische Verbindung mitden End-
bereichen der Handgriffe miteinander verbindbar sind.
[0012] Mit den vorgeschlagenen Koppelungseinrich-
tungen kann beim Vorhandensein einer Stiitzflache eine
verbesserte Standfestigkeit erreicht werden, auch ohne
zusatzlichen Stutzfuss. Sie vermogen aber nicht, die vor-
genannten Probleme der Handhabung von Unterarm-
gehhilfen vollumfanglich zu l6sen.

Darstellung der Erfindung

[0013] Aufgabe der Erfindung ist es, eine dem ein-
gangs genannten technischen Gebietzugehérende Kop-
pelungseinrichtung zur temporaren Verbindung zweier
Unterarmgehhilfen zu schaffen, welche ein verbessertes
Handling der Unterarmgehhilfen in typischen Nutzungs-
situationen ermdglicht.

[0014] Die Losungder Aufgabe ist durch die Merkmale
des Anspruchs 1 definiert. Geméass der Erfindung um-
fasst das erste Koppelungsteil mindestens einen weite-
ren Verbindungsbereich und/oder der erste Verbin-
dungsbereich ist mindestens teilweise an einem Element
ausgebildet, das relativzu einem Grundkérper des ersten
Koppelungsteils verstellbar ist, so dass das erste Kop-
pelungsteil und das zweite Koppelungsteil aneinander in
mindestens einer zweiten Haltestellung gehalten werden
kénnen, mit einer zweiten gegenseitigen Winkelsteilung,
die von der ersten gegenseitigen Winkelstellung unter-
schiedlich ist.

[0015] Beiden Koppelungsteilen kann es sich um se-
parate Elemente handeln, die fest am jeweiligen Hand-
griff anbringbar sind, sie kénnen aber auch einstlickig
mit dem jeweiligen Handgriff ausgebildet sein. Die Erfin-
dung ermdglicht verschiedene Ausfiihrungsformen, u. a.
folgende:

- erstes Koppelungsteil mit einem Verbindungsbe-
reich, das an einem verstellbaren Element ausgebil-
det ist, zweites Koppelungsteil mit einem fixen Ver-
bindungsbereich oder mehreren fixen Verbindungs-
bereichen;

- erstes Koppelungsteil mit einem Verbindungsbe-
reich, das an einem verstellbaren Element ausgebil-
det ist, zweites Koppelungsteil mit einem Verbin-
dungsbereich, das ebenfalls an einem verstellbaren
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Element ausgebildet ist;

- erstes Koppelungsteil mit zwei oder mehr fixen Ver-
bindungsbereichen (die mit verschiedenen Winkel-
stellungen assoziiert sind), zweites Koppelungsteil
mit einem oder mehreren fixen Verbindungsberei-
chen.

[0016] Grundsatzlich sind auch Varianten denkbar, bei
denen an einem der Koppelungsteile sowohl ein an ei-
nem verstellbaren Element ausgebildeter Verbindungs-
bereich als ein weiterer, fixer Verbindungsbereich ange-
ordnet sind.

[0017] Bei einem verstellbaren Element kdnnen die
Haltestellungen mit einer Rastung versehen sein. Alter-
nativ kann auch im gesamten Verstellbereich eine Hal-
tekraft zwischen dem verstellbaren Element und dem
Grundkorper wirken, um ungewollte Verstellungen der
Winkelposition zu verhindern. Eine solche Haltekraft
kann beispielsweise mittels zusammenwirkender Rei-
bungsflachen erzeugt werden.

[0018] Bei einem verstellbaren Element kann der ge-
samte erste Verbindungsbereich an diesem Element
ausgebildet sein, d. h. der Verbindungsbereich des an-
deren Koppelungsteils wirkt ausschliesslich mit am Ele-
ment angeordneten Strukturen zusammen. Es ist aber
ebenso moglich, dass nur ein Teil des ersten Verbin-
dungsbereichs am Element ausgebildet ist, wahrend ein
anderer Teil vom Grundkdrper bereitgestellt wird.
[0019] Die Koppelungs- und Haltestellungen kénnen
eindeutig definierbaren Relativpositionen zwischen den
beiden Koppelungsteilen entsprechen, oder es handelt
sich dabei um Winkel- bzw. Raumwinkelbereiche, die
das Koppeln bzw. Halten ermdéglichen. Wenn die min-
destens eine gegenseitige Koppelungsstellung einen ge-
wissen Raumwinkelbereich abdeckt, wird die Koppelung
der beiden Unterarmgehhilfen erleichtert, weil das Zu-
sammenfigen keine hohe Genauigkeit der Positionie-
rung erfordert.

[0020] Die Koppelung kann alternativ oder zusatzlich
dadurch erleichtert werden, dass an den Einlaufberei-
chen der Koppelungsteile zulaufende Bereiche vorgese-
hen sind, z. B. konische oder trichterartige. Sie schaffen
eine mechanische Zentrierung der Koppelungsteile zu-
einander. Eine weitere Moglichkeit fur die Zentrierung
stellt die Nutzung gegenpoliger Magnete dar.

[0021] Mithilfe der erfindungsgemassen Koppelungs-
einrichtung lassen sich zwei Unterarmgehhilfen eines
Unterarmgehbhilfenpaars koppeln. Ein erfindungsgemas-
ses Unterarmgehhilfenpaar umfasst somit

- eine erste Unterarmgehhilfe mit einer ersten Stutze,
einem von der ersten Stltze abragenden ersten
Handgriff und einem ersten Armblgel, wobei das
erste Koppelungsteil am freien Ende des ersten
Handgriffs angeordnet ist; und

- eine zweite Unterarmgehhilfe mit einer zweiten Stit-
ze, einem von der zweiten Stiitze abragenden zwei-
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ten Handgriff und einem zweiten Armbugel, wobei
das zweite Koppelungsteil am freien Ende des zwei-
ten Handgriffs angeordnet ist.

[0022] Bei den Stitzen handelt es sich in der Regel
um gerade Stitzrohre. Sie sind zumeist in ihrer Lange
verstellbar.

[0023] Die erfindungsgemasse Koppelungseinrich-
tung ermdglicht es, auf einfache Weise die beiden Un-
terarmgehhilfen temporéar zu koppeln, wobei fir unter-
schiedliche Nutzungssituationen verschiedene Winkel-
stellungen zwischen den Gehhilfen wahlbar sind.
[0024] Die Geometrie der Koppelungseinrichtung und
deren Anordnung an den Unterarmgehbhilfen sind bevor-
zugt so gewahlt, dass die erste Stitze und die zweite
Stitze in der ersten gegenseitigen Haltestellung eine H-
Stellung und in der zweiten gegenseitigen Haltestellung
eine X-Stellung einnehmen. In der H-Stellung sind die
Flsse der Stitzen beabstandet, und die Stitzen sind
insbesondere ungefahr parallel zueinander ausgerichtet.
Die H-Stellung ist insbesondere fir das Hinuntergehen
auf Treppen geeignet, weil so Kollisionen der nicht aktiv
benutzten Gehhilfe mit der Treppe, mit Wanden usw. ver-
mieden wird. Die H-Stellung ermdglicht es auch, das ge-
koppelte Gehhilfenpaar stabil an eine Wand anzulehnen,
wobei beide Fisse gleichzeitig auf den Boden gestellt
werden.

[0025] In der X-Stellung sind die beiden Stitzen tber-
kreuzt. Sie ist insbesondere fir das Hinaufgehen auf
Treppen geeignet, wobei der Nutzer eine der Gehhilfen
in Ublicher Weise greift und die andere Gehhilfe so an
dieser angeordnet ist, dass sie das Treppensteigen nicht
stort. Ebenso ist die X-Stellung fir ein stabiles Anstellen
des Gehhilfenpaars an einer Wand, einem Mdbelstlick
oder am eigenen Korper des Nutzers gut geeignet.
[0026] Inbeiden Stellungen ist es bei geeigneter Form
der Armbiigel grundsatzlich auch moglich, das Gehhil-
fenpaar freistehend auf den Armbuigeln aufzustellen.
[0027] Dazu kann es von Vorteil sein, wenn mindes-
tens einer der Armbiigel in einem oberen Bereich eine
Abflachung aufweist, um ein freistehendes und spielfrei-
es Aufstellen des gekoppelten Unterarmgehbhilfenpaars
auf den beiden Armbiigeln in der X-Stellung zu ermdgli-
chen. Die Abflachung bei einer der Gehhilfen oder bei
beiden Gehhilfen ermdglicht es, das Gehhilfenpaar mit
jeweils flachigem Kontakt zu beiden Armbiigeln auf den
Boden zu stellen. Je nach Geometrie der Koppelungs-
einrichtung kénnen die beiden Armbiigel eine identische
bzw. spiegelbildliche Geometrie haben, oder ihre Geo-
metrie ist unterschiedlich, um auch bei einer leichten ge-
genseitigen Verdrehung der beiden Unterarmgehhilfen
in der X-Stellung die gleichzeitige flachige Auflage beider
Armbiigel zu ermdglichen.

[0028] Der Winkel zwischen den Stitzen (d. h. zwi-
schen den Geraden, die durch den jeweiligen Zentrum-
spunkt des Fusses und den Wurzelpunkt verlaufen, pro-
jiziert auf eine Ebene, die durch einen Zentrumspunkt
eines Fusses der Stltze, einen Wurzelpunkt des Hand-
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griffs und einen Zentrumspunkt des freien Endes des
Handgriffs der ersten Unterarmgehilfe definiert ist, im
Folgenden "Gehhilfenebene") betragt in der H-Stellung
insbesondere 0 bis 50°, in der X-Stellung insbesondere
-5 bis -40°. Eine H-Stellung mit einem Winkel von mehr
als 0° entspricht dabei einer "Super-H-Stellung”, in der
der Abstand der Fiisse gegeniiber einer parallelen An-
ordnung der Stiitzen noch vergrossert ist. Entsprechend
ergibt sich eine besonders stabile Abstiitzung.

[0029] Die Koppelungseinrichtung ist derart ausgebil-
detund anden Handgriffen angeordnet, dass die Stltzen
in der X-Stellung und allenfalls auch bei einem Ver-
schwenken zwischen der H- und der X-Stellung anein-
ander vorbei verlaufen, wobei die Flisse die jeweils an-
dere Stltze so nahe wie mdglich, aber berthrungsfrei
passieren. Insbesondere ist der minimale Abstand ge-
ringer als 10 cm, insbesondere geringer als 5 cm. Dies
kann insbesondere durch einen Versatz der Handgriffe
oder einen entsprechende Wahl des Winkels der Dreh-
achse erreicht werden.Bei einem an einem verstellbaren
Element ausgebildeten ersten Verbindungsbereich istes
von Vorteil, wenn die Verstellung auch dann erfolgen
kann, wenn die Unterarmgehstiitzen miteinander ver-
bunden sind. Dies einerseits deshalb, weil Gber die ge-
genseitige Betatigung der Unterarmgehbhilfen aufgrund
der entsprechenden Hebelwirkung deutlich héhere Kraf-
te auf die Koppelungseinrichtung ausgetibt werden kon-
nen, und andererseits deshalb, weil so zur Verstellung
der gegenseitigen Position der Gehhilfen kein Lésen und
Wiederverbinden notwendig sind.

[0030] Mit Vorteil ist die Koppelungsstellung mit der
ersten Haltestellung identisch, d. h. die Unterarmgehbhil-
fen kdnnen aneinander unmittelbar in der Koppelungs-
stellung auch gehalten werden. Die Gehhilfen missen
also in der Koppelungsstellung aneinandergefiigt wer-
den, insbesondere durch eine im Wesentlichen lineare
Bewegung, und sind dann so aneinander gehalten, dass
sie sich nicht ohne Uberwindung eines Widerstands wie-
der voneinander I6sen. Diese Haltefunktion gegen ein
unbeabsichtigtes Lésen kann sich unmittelbar durch das
Aneinanderfiigen ergeben, z. B. indem eine clipartige
Verbindung geschaffen wird. Sie kann sich aber auch
dadurch ergeben, dass durch eine zusatzliche Aktion, z.
B. das Einschwenken oder Einschieben eines Riegel-
stiicks, eine gegenseitige Verriegelung der Koppelungs-
teile vorgenommen wird.

[0031] Alternativ ergibt sich eine Haltestellung erst
durch eine Verstellung des verstellbaren Elements nach
dem Aneinanderfligen. Der Koppelungsstellung und der
ersten und der zweiten Haltestellung entsprechen also
drei unterschiedliche Winkelstellungen der Koppelungs-
teile zueinander.

[0032] Bei einer bevorzugten Ausfiihrungsform sind
das erste Koppelungsteil und das zweite Koppelungsteil
in der zweiten Haltestellung gegen ein unbeabsichtigtes
gegenseitiges Lésen gesichert. In der zweiten Haltestel-
lung kénnen somit deutlich hdhere Krafte auf die Geh-
hilfen einwirken als diejenigen Kréafte, die in der Koppe-
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lungsstellung zum Ldsen der Gehhilfenverbindung auf-
gewendet werden missen. Die Sicherung kann mit gan-
gigen Mitteln, mittels Kraftsehluss und/oder Formschluss
erfolgen.

[0033] In einer bevorzugten Ausfiihrungsform sind die
erste gegenseitige Winkelstellung (insbesondere die H-
Stellung) und die zweite gegenseitige Winkelstellung
(insbesondere die X-Stellung) durch eine Drehung um
eine Drehachse ineinander Uberfiihrbar, insbesondere
durch eine Drehung um eine einzige Drehachse. Dabei
betragt ein Unterschied zwischen dem ersten Winkel und
dem zweiten Winkel bevorzugt mindestens 45°. Dadurch
gibt sich zum einen eine einfache Handhabung des ge-
koppelten Unterarmgehhilfenpaar, zum anderen sind
zwei fundamental unterschiedliche Konfigurationen rea-
lisierbar, die entsprechenden Anwendungsfallen optimal
angepasst sind. Bei der erwahnten Drehachse handelt
es sich um eine geometrische Achse, die direkt durch
eine physische Drehachse bereitgestellt werden kann
oder auch durch andere Mittel (z. B. eine Kurvenfiihrung
oder das Zusammenspiel mehrerer Achsen). Eine ent-
sprechende Drehung kann sich auch aus der Anordnung
mehrerer Verbindungsbereiche ergeben.

[0034] Dabei weicht bei einer an einem Unterarmgeh-
hilfenpaar angeordneten Koppelungseinrichtung die
Drehachse bevorzugt um nicht mehr als 10° von einer
Normalen zur Gehhilfenebene ab.

[0035] Mit Vorteil ist die Koppelungseinrichtung in der
ersten Haltestellung und in der zweiten Haltestellung ge-
gen eine relative Verdrehung der Koppelungsteile um
jede nicht mit der Drehachse zusammenfallende Achse
gesichert. Dadurch werden ungewollte Relativbewegun-
gen der gekoppelten Unterarmgehhilfen vermieden, die
z.B. dazufihren kénnen, dass das Gehhilfenpaar umfallt
oder dass sich beim Halten einer einzelnen der gekop-
pelten Gehhilfen die andere Gehhilfe bewegt.

[0036] Bei bevorzugten Ausfiihrungsformen ist das
Element mit dem ersten Verbindungsbereich relativ zum
Grundkérper des ersten Koppelungsteils um die Dreh-
achse schwenkbar ausgebildet, so dass die erste Halte-
stellung und die zweite Haltestellung durch eine
Schwenkbewegung ineinander Uberfiihrbar sind. Da-
durch ergibt sich eine einfache Konstruktion mit intuitiv
erfassbarem Handling. Wenn die Winkelstellung verstellt
werden kann, wahrend die beiden Gehhilfen miteinander
Uiber die Koppelungseinrichtung gekoppelt sind, ertibrigt
es sich, zur Verstellung der Winkelstellung die Koppe-
lung zu lI6sen und wiederherzustellen.

[0037] Mit Vorteil erfolgt die Uberfiihrung aus der ers-
ten Haltestellungin die Schwenkbewegungund/oder aus
der zweiten Haltestellung in die Schwenkbewegung tGiber
einen Rastwiderstand. Die Haltestellungen sind so klar
definiert und zur Verstellung der Winkelstellung ist ledig-
lich ein leicht erhdhter Kraftaufwand zur Uberwindung
des Rastwiderstands erforderlich. Alternativ sind die Hal-
testellungen beispielsweise durch eine Verriegelung ge-
schiitzt, die zur Anderung der Winkelstellung gelést wer-
den kann.
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[0038] Bei einer bevorzugten konstruktiven Ausfiih-
rung der Koppelungseinrichtung weist der Grundkorper
des ersten Koppelungsteils einen Aufnahmebereich auf,
das Element mit dem ersten Verbindungsbereich ist ein
am Grundkorper drehbar gelagertes Schwenkelement,
und der zweite Verbindungsbereich weist einen Vor-
sprungsbereich zur Einfiihrung in den Aufnahmebereich
und zum Zusammenwirken mit dem Schwenkelement
auf.

[0039] MitVorteilistzwischen dem Vorsprungsbereich
und dem Schwenkelement ein erster Rastmechanismus
ausgebildet zur Schaffung einer Haltekraft zumindest in
der ersten Halteposition. Die Haltekraft erschwert die (li-
neare) Trennung der beiden Koppelungsteile, ist aber so
bemessen, dass sie zur gewollten Trennung ohne Uber-
massigen Kraftaufwand Gberwunden werden kann. Die
Haltekraft kann beispielsweise analog zu einer Clipver-
bindung mithilfe eines elastisch verformbaren Elements
aufgebaut werden.

[0040] Mit Vorteil ist zwischen dem Grundkoérper des
ersten Koppelungsteils und dem Schwenkelement ein
zweiter Rastmechanismus ausgebildet zur Definition
mindestens einer verrasteten Schwenkposition zwi-
schen dem ersten Koppelungsteil und dem mit dem
Schwenkelement zusammenwirkenden zweiten Koppe-
lungsteil. Weitere Schwenkpositionen, insbesondere
weitere verrastete Schwenkpositionen, kdnnen ebenfalls
bereitgestellt werden.

[0041] Bei einer bevorzugten Ausfiihrungsform um-
fasst der zweite Rastmechanismus ein am Grundkorper
des ersten Koppelungsteils gelagertes federbelastetes
Element, das bei einer Schwenkbewegung des
Schwenkelements mit einer Kurvenkontur des Schwenk-
elements zusammenwirkt. Durch das Zusammenwirken
des federbelasteten Elements mit der Kurvenkontur las-
sen sich die (mindestens) zwei Rastpositionen realisie-
ren. Insbesondere greift das federbelastete Element in
den Haltepositionen in einen Abschnitt der Kurvenkontur
ein, der einen grésseren Abstand zum federbelasteten
Element aufweist, wahrend es in einer Zwischenstellung
zwischen den Haltepositionen mit einem naherliegenden
Abschnitt der Kurvenkontur zusammenwirkt. Zur Bewe-
gung des Schwenkelements aus einer der Haltepositio-
nen muss somit zunachst eine erhdhte Drehkraft aufge-
wandt werden, um die Feder zu komprimieren. Bei der
Bewegung in die andere Halteposition tritt das federbe-
lastete Element in die andere Vertiefung ein und ent-
spannt sich dabei (teilweise) wieder.

[0042] Das federbelastete Element ist insbesondere
linear beweglich gelagert und wird durch eine Druckfeder
mit einer Kraft beaufschlagt. Es sind aber Varianten mog-
lich, bei denen z. B. ein schwenkbares Element zum Ein-
satz kommt. Sowohl das linear bewegliche Element als
auch das Schwenkelement kann auch mit einer Zugfeder
oder Torsionsfeder zusammenwirken.

[0043] Um in der zweiten Halteposition das zweite
Koppelungsteil untrennbar am ersten Koppelungsteil zu
halten, wirkt bevorzugt in der zweiten Halteposition ein
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Abschnitt des Vorsprungsbereichs mit einer Struktur des
ersten Koppelungsteils derart zusammen, dass das
zweite Koppelungsteil in der der zweiten Halteposition
entsprechenden Schwenkstellung untrennbar am ersten
Koppelungsteil gehalten ist. Eine Trennung der Koppe-
lungsteile ist somit in der zweiten Halteposition nicht un-
mittelbar mdglich, sondern es muss zunachst eine
Schwenkbewegung zur Uberfiihrung in die Koppelungs-
stellung durchgefiihrt werden.

[0044] Aus der nachfolgenden Detailbeschreibung
und der Gesamtheit der Patentanspriiche ergeben sich
weitere vorteilhafte Ausfiihrungsformen und Merkmals-
kombinationen der Erfindung.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0045] Die zur Erlduterung des Ausfiihrungsbeispiels
verwendeten Zeichnungen zeigen:

Fig. 1 ein Unterarmgehhilfenpaar mit der erfin-
dungsgemassen Koppelungseinrichtung
in einer ersten Konfiguration (H-Stellung)
in einer Frontansicht;

Fig. 2A,B  das Unterarmgehhilfenpaar in einer zwei-
ten Konfiguration (X-Stellung) in einer
Frontansicht und einer Seitenansicht;

Fig. 3A-C der Grundkdrper eines ersten Koppelungs-
teils der Koppelungseinrichtung in einem
Schréagbild, einer Seitenansicht und einem
Querschnitt;

Fig. 4 ein Schragbild des Schwenkelements des
ersten Koppelungsteils;

Fig. 5A,B  ein zweiter Koppelungsteil der Koppe-
lungseinrichtung in einem Schragbild und
einem Querschnitt;

Fig. 6A-C  Querschnitte durch die Koppelungsein-
richtung in der H-Stellung, einer Zwischen-
stellung und der X-Stellung; und

Fig. 7A-G  Querschnitte durch die Koppelungsein-
richtung beim Koppeln, Verstellen und Ent-
koppeln.

[0046] Grundsatzlich sind in den Figuren gleiche Teile
mit gleichen Bezugszeichen versehen.

Wege zur Ausfiihrung der Erfindung

[0047] Die Figur 1 zeigtein Unterarmgehhilfenpaar mit
der erfindungsgemassen Koppelungseinrichtung in ei-
ner ersten Konfiguration (H-Stellung) in einer Frontan-
sicht. Jede der Unterarmgehhilfen 10, 20 weist ein Stiitz-
rohr 11, 21 auf, das aus einem Aussenrohr 11a, 21a und
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einem im Innenrohr teleskopisch verschiebbar gelager-
ten Innenrohr 11b, 21b aufgebaut ist.

[0048] An den unteren Enden der Stitzrohre 11, 21 ist
jeweils ein Fuss 12, 22 aus einem Kautschukmaterial
angeordnet.

[0049] Auf das obere Ende der Stutzrohre 11, 21 ist
ein Oberteil 13, 23 aufgeschoben. Dieses umfasst an
seinem freien oberen Ende einen Armblgel 15, 25. Zu-
dem ragt in einem Winkel von ca. 105° zum Stltzrohr
11, 21 schrag nach oben ein Handgriff 14, 24 vom Ober-
teil 13, 23 ab. Der gedachte Schnittpunkt der Mittelachse
des Handgriffs mit der Mittelachse des Stiitzrohrs bzw.
des Oberteils wird im Folgenden als Wurzelpunkt be-
zeichnet. An den freien Enden der Handgriffe 14, 24 ist
jeweils ein Koppelungsteil 100, 200 der Koppelungsein-
richtung 1 befestigt. (Die Befestigung ist weiter unten, im
Zusammenhang mit der Figur 6 naher beschrieben.)
[0050] DaslInnenrohr11b,21bweistinan sich bekann-
ter Weise einen federnd gelagerten, radial beweglichen
Stift auf, der mit einer Offnung einer Reihe von Offnungen
im Aussenrohr 11a, 21a zusammenwirken kann, um das
Aussenrohr 11a, 21a und das Innenrohr 11b, 21bin einer
gewunschten Relativposition aneinander zu fixieren. So
kann die Lange der Unterarmgehhilfe 10, 20 eingestellt
werden. Typischerweise betragt die einstellbare Lange
zwischen der Aufsetzflache des Fusses und dem Wur-
zelpunkt des Handgriffs ca. 75-95 cm. Die Lange des
Oberteils betragt ab Wurzelpunkt ca. 25 cm.

[0051] In der in der Figur 1 gezeigten Konfiguration
nehmen die beiden Unterarmgehhilfen 10, 20 eine erste
Konfiguration, die so genannte "H-Stellung”, ein. Dabei
sind die beiden Unterarmgehhilfen 10, 20 aneinander
mittels der Koppelungseinrichtung 1 befestigt und die
Stltzrohre 11, 21 sind parallel zueinander angeordnet.
Die Handgriffe 14, 24 schliessen einen Winkel von ca.
150° ein. Die Mittelpunkte der beiden Flisse 12, 22 wei-
sen einen Abstand von ca. 28 cm auf. In dieser Konfigu-
ration ist das Gehbhilfenpaar insbesondere zum Hinun-
tergehen auf Treppen geeignet. Es lasst sich aber auch
sicher an eine Wand, einen Tisch, den eigenen Korper
oder eine andere geeignete Flache bzw. Struktur anstel-
len.

[0052] Die Figuren 2A und 2B zeigen das Unterarm-
gehhilfenpaar in einer zweiten Konfiguration (X-Stel-
lung), die Figur 2A in einer Frontansicht und die Figur 2B
in einer Seitenansicht. Wiederum sind die beiden Unter-
armgehhilfen 10, 20 mittels der Koppelungseinrichtung
1 aneinander befestigt. Die beiden Handgriffe 14, 24 und
damit die Unterarmgehhilfen 10, 20 insgesamt sind nun
aber gegentber der ersten Konfiguration gemass Figur
1 um eine Drehachse 2 um ca. 45° verschwenkt, sie
schliessen nun noch einen Winkel von ca. 105° ein. Die
Handgriffe 14, 24 sind in Bezug auf ihre Mittelachsen
leicht gegeneinander verdreht, damit die Uberkreuzung
der Gehbhilfen mdglich ist, vgl. Figur 2B. Der Drehwinkel
betragt ca. 2.5°. Die Drehachse verlauft entsprechend
um ca. 2.5° geneigt in Bezug auf eine Senkrechte zu
einer Gehhilfenebene, die durch den Fusspunkt, den
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Wourzelpunkt und das freie Ende des Handgriffs der ers-
ten Unterarmgehhilfe 10 verlauft. Entsprechend sind in
der X-Stellung die Stitzrohre 11, 21 Gberkreuzt. Die Mit-
telpunkte der beiden Flisse 12, 22 weisen einen Abstand
von ca. 40 cm auf. Diese Konfiguration ist insbesondere
fur das Hinaufgehen auf Treppen geeignet, wenn ein
Handlauf genutzt wird und nur eine der Unterarmgehhil-
fen 10, 20 verwendet und dazu normal ergriffen wird,
wahrend die andere Unterarmgehhilfe 20, 10 aufgrund
der Ankoppelung passiv mitgetragen wird. Die Koppe-
lungseinrichtung 1 ist dabei derart stabil ausgebildet und
die Koppelungsteile 100, 200 sind derart verdrehsicher
an den Handgriffen 14, 24 angeordnet, dass die mitge-
tragene Unterarmgehbhilfe 20, 10 gegeniliber der anderen
Gehhilfe im Wesentlichen unbeweglich ist. Gerade die
X-Stellung ist zudem sehr gut geeignet, um das gekop-
pelte Gehhilfenpaar an eine Wand, einen Tisch, den ei-
genen Korper oder eine andere geeignete Flache bzw.
Struktur anstellen. In der X-Stellung ist auch ein freiste-
hendes Aufstellen auf die Armbigel 15, 25 moglich. Um
in dieser Lage eine stabile, spielfreie Auflage sicherzu-
stellen, weist einer der Armbdigel 15 eine Abflachung 15a
auf, damit beide Armbugel trotz der leicht geneigten
Drehachse 2 gleichzeitig stabil mit jeweils einer Auflage-
flache auf dem Boden aufliegen. Der Abstand der beiden
Stutzrohre 11, 21 an der Kreuzungsstelle betragt wenige
cm.

[0053] Die Figuren 3A-C zeigen den Grundkorper ei-
nes ersten Koppelungsteils der Koppelungseinrichtung;
die Figur 3A zeigt ein Schragbild, die Figur 3B eine Sei-
tenansicht und die Figur 3C einen Querschnitt durch die
Gehhilfenebene. Die Figur 4 ist ein Schragbild des
Schwenkelements des ersten Koppelungsteils.

[0054] Der Grundkérper des Koppelungsteils 100 um-
fasst einen zylindrischen Befestigungsabschnitt 110, der
in eine entsprechende Aufnahme im Handgriff der Un-
terarmgehhilfe einschiebbar ist. Der Befestigungsab-
schnitt 110 ist hohl und weist in der Aussenwand eine
radial verlaufende zylindrische Bohrung 111 auf.
[0055] Der Grundkérper umfasst weiter einen Kopf
120, an dem zwei seitliche Backen 121, 122 angeformt
sind. Diese sind parallel zueinander orientiert und neh-
men dazwischen das in der Figur 4 gezeigte Schwenk-
element 130 auf. Dieses ist Uiber eine Achse schwenkbar
gelagert, die wiederum in zwei Lageroffnungen 125, 126
in den beiden Backen 121, 122 gelagert ist. In jeder der
Backen 121, 122 ist zudem innenseitig eine Ausneh-
mung 123, 124 ausgebildet. Diese miindet in den freien
Endabschnitt der jeweiligen Backe 121, 122, wobei sich
die Breite der Ausnehmung 123, 124 in Richtung der
Mindung erweitert. Die Funktion der Ausnehmungen
123, 124 ist weiter unten, im Zusammenhang mit der
Figur 7 naher beschrieben. Unterhalb der Ausnehmun-
gen 123, 124 ist eine Schulter 127 zwischen den Backen
121, 122 ausgebildet.

[0056] Das Schwenkelement 130 istim Wesentlichen
L-formig und umfasst einen Grundteil 132 und einen da-
ran angeformten Klinkenteil 133. Zum Zusammenwirken
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mit der Lagerachse weist das Schwenkelement 130 im
Bereich des Klinkenteils 133 eine durchgehende Lager-
6ffnung 131 auf. Am Klinkenteil 133 ist ein Vorsprung
134 angeformt. Er hat in einem Querschnitt senkrecht
zur Lagerachse die Form eines Dreiecks mit abgerunde-
ten Ecken, seine Breite ist etwas geringer als diejenige
der anderen Bereiche des Klinkenteils 133.

[0057] Die Figuren 5A und 5B zeigen einen zweiten
Koppelungsteil der Koppelungseinrichtung; die Figur 5A
zeigt ein Schragbild, die Figur 5B einen Querschnitt in
der Gehhilfenebene.

[0058] Das Koppelungsteil 200 umfasst einen zylind-
rischen Befestigungsabschnitt 210, der in eine entspre-
chende Aufnahme im Handgriff der Unterarmgehhilfe
einschiebbar ist. Der Befestigungsabschnitt 210 ist hohl
und weist in der Aussenwand eine radial verlaufende zy-
lindrische Bohrung 211 auf.

[0059] Erumfasstweiter einen Kopf 220, deram Uber-
gang zum Befestigungsabschnitt 210 einen Kragen 229
mit ovaler Grundflache aufweist. Auf der Vorderseite des
Kragens 229 sind zwei Zahne 221, 222 angeordnet, die
auf ihrer dusseren Seite auf das freie Ende des Kopfs
220 zulaufen, wahrend sich der von den Zahnen 221,
222 eingeschlossene Zwischenraum im Querschnitt in
diese Richtung erweitert. Der in der Figur 5A untenlie-
gende Zahn 222 weist seitliche Fliigel 226, 228 auf sowie
mittig dazwischen eine Ausnehmung 224 mit einem
Querschnitt in der Form eines abgerundeten Dreiecks.
[0060] Die Figuren 6A-C sind Querschnitte durch die
Koppelungseinrichtung in der H-Stellung (Fig. 6A), einer
Zwischenstellung (Fig. 6B) und der X-Stellung (Fig. 6C),
jeweils in einer Mittelebene senkrecht zur Drehachse.
[0061] Wie aus der Figur 6A ersichtlich ist, sind die
Koppelungsteile 100, 200 mithilfe von Madenschrauben
150, 250 an den Handgriffen 14, 24 befestigt. Die Ma-
denschrauben verlaufen dabei durch radiale Bohrungen
14a, 24ain den Handgriffen 14, 24 und die radialen Boh-
rungen 111, 211 in den Befestigungsabschnitten 110,
210 der Koppelungsteile 100, 200 und wirken mit darin
ausgebildeten Innengewinden zusammen.

[0062] In der in der Figur 6A dargestellten H-Stellung
schliessen die Koppelungsteile 100, 200 mit ihren Be-
festigungsabschnitten 110, 210 - und damit auch die
Handgriffe 14, 24 der Unterarmgehhilfen - einen Winkel
von ca. 150° ein. Eine Druckfeder 140 ist in einem zylin-
drischen Aufnahmeraum im Befestigungsabschnitt 110
des ersten Koppelungsteils 100 aufgenommen. Sie wirkt
auf einen Kolben 141 mit konvexer Stirnflache, die wie-
derum auf den Grundteil 132 des Schwenkelements 130
einwirkt, so dass dieses in der gezeigten Stellung im Ge-
genuhrzeigersinn federbelastet ist. Das Schwenkele-
ment 130 ist mit seinem Klinkenteil 133 passend im Zwi-
schenraum zwischen den Zahnen 221, 222 und mit dem
Vorsprung 134 in der Ausnehmung 224 des zweiten Kop-
pelungsteils 200 aufgenommen. Die Fliigel 226, 228 des
zweiten Koppelungsteils 200 sind in den Ausnehmungen
123, 124 des ersten Koppelungsteils 100 aufgenommen,
die Zahne 221, 222 zwischen den Backen 121, 122.
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[0063] In derin der Figur 6B dargestellten Zwischen-
stellung sind die beiden Koppelungsteile 100, 200 ge-
genuber der H-Stellung um ca. 20° verdreht, sie schlies-
sen also noch einen Winkel von ca. 130° ein. Der Grund-
teil 132 des Schwenkelements 130 wirkt auf die konvexe
Stirnflache des Kolbens 141 ein und komprimiert dadurch
die Druckfeder 140. In der dargestellten Position ist die
durch die eine Kurvenkontur ausbildende Geometrie des
Schwenkelements 130 und die konvexe Stirnflaiche des
Kolbens 141 definierte Kompression der Druckfeder 140
maximal. Ansonsten wirken die Elemente der beiden
Koppelungsteile 100, 200 im Wesentlichen in derselben
Art und Weise zusammen wie in der H-Stellung, wobei
die Flugel 226, 228 weiter in die Ausnehmungen 123,
124 bewegt sind.

[0064] In derin der Figur 6C dargestellten X-Stellung
sind die beiden Koppelungsteile 100, 200 gegeniiber der
Zwischenstellung um weitere ca. 25° verdreht, sie
schliessen also noch einen Winkel von ca. 105° ein. Die
Druckfeder 140 hat sich gegenlber der Zwischenstel-
lung wieder entspannt, die X-Stellung ist letztlich durch
den Anschlag des Kragens 229 des zweiten Koppelungs-
teils 200 an den Backen 121, 122 sowie der Schulter 127
des ersten Koppelungsteils 100 definiert, der eine wei-
tere Schwenkbewegung verunmoglicht. Weil das
Schwenkelement 130 in der X-Stellung aufgrund des Zu-
sammenwirkens mit dem Kolben 141 und der Druckfeder
140 im Uhrzeigersinn vorgespannt ist, erfordert eine Re-
lativbewegung der Koppelungsteile 100, 200 in Richtung
der H-Stellung eine Kompression der Druckfeder 140
und damit eine gewisse Krafteinwirkung auf die Hand-
griffe 14, 24.

[0065] Anhand der Figuren 7A-G wird die Funktion der
Koppelungseinrichtung beim Koppeln, Verstellen und
Entkoppeln erlautert. Es handelt sich dabei - wie bei den
Figuren 6A-C - um Querschnitte in einer Mittelebene
senkrecht zur Drehachse. Zugunsten einer verbesserten
Ubersicht ist die Druckfeder in den Fig. 7A-G nicht dar-
gestellt und auch die Handgriffe sind weggelassen.
[0066] Die Figur 7A zeigt die Situation kurz vor dem
Inkontaktbringen der beiden Koppelungsteile 100, 200.
Aufgrund der auf den Kolben 141 ausgetibten Federkraft
der Druckfeder befindet sich das Schwenkelement 130
in seiner Endstellung gegen den Uhrzeigersinn. Die bei-
den Koppelungsteile 100, 200 befinden sich in einer ge-
genseitigen Orientierung, die bereits grob derjenigen in
der H-Stellung entspricht, so dass die freien Enden der
Zahne 221, 222 des zweiten Koppelungsteils 200 zwi-
schen die Backen des ersten Koppelungsteils 100 ein-
fUhrbar sind, wahrend das Schwenkelement 130 seiner-
seits zwischen den Z&hnen 221, 222 aufgenommen wird.
Dabei wird ein Widerstand tiberwunden, der sich aus der
Geometrie des Schwenkelements 130 und der Zahne
221, 222 ergibt. Entsprechend sind die beiden Koppe-
lungsteile 100, 200 nach dem Einflihren des Schwenk-
elements 130 zwischen die Zahne 221, 222 aneinander
gehalten. Die Trennung erfordert die Uberwindung des
Widerstands, wobei dieser so bemessen ist, dass die
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Unterarmgehbhilfen leicht trennbar sind, eine unbeabsich-
tigte Trennung bei geringen Kraften aber verhindert wird.
Aufgrund der nach innen zulaufenden Geometrie der
Koppelungsteile 100, 200 erfolgt beim Zusammenschie-
ben eine gegenseitige Zentrierung, was das Herstellen
der Koppelung erheblich vereinfacht.

[0067] Die Figur 7B zeigt die Situation nach dem Ein-
fuhren des Schwenkelements 130 zwischen die Zéhne
221,222. DerVorsprung 134 des Schwenkelements 130
ist dabei teilweise in der Ausnehmung 224 des zweiten
Koppelungsteils 200 aufgenommen. Ausgehend davon
wird die in der Figur 7C gezeigte H-Stellung (analog zur
Situation in der Figur 6A) durch eine geringfligige relative
Schwenkbewegung der beiden Koppelungsteile 100,
200 erreicht: Der Vorsprung 134 kommt dabei ganz in
der Ausnehmung 224 zuliegen, und auch der tGibrige Klin-
kenteil 133 des Schwenkelements 130 ist passend zwi-
schen den Zahnen 221, 222 aufgenommen.

[0068] Um nun die Koppelungsteile 100, 200 tber die
in der Figur 6B gezeigte Zwischenstellung in die X-Stel-
lung gemass den Figuren 6C und 7D zu uberflhren, wer-
den entsprechende Kréfte lUber die Handgriffe der Un-
terarmgehhilfen auf die Koppelungsteile 100, 200 aus-
gelbt. Dabei wird die Druckfeder aufgrund des Zusam-
menwirkens des Grundteils 132 des Schwenkelements
130 mit dem Kolben 141 zunachst komprimiert, und so-
bald die Zwischenstellung iberwundenist, rastetdie Ver-
bindung aufgrund der Federkraft automatisch in der X-
Stellung ein. In der X-Stellung ist ein gegenseitiges L6-
sen der beiden Koppelungsteile 100, 200 nicht moglich,
weil in der entsprechenden Winkelstellung die Fligel
226, 228 des zweiten Koppelungsteils 200 in den Aus-
nehmungen 123, 124 des ersten Koppelungsteils 100
aufgrund der gegenseitigen Formgebung gefangen sind
(vgl. Figur 7D). In der X-Stellung ist somit die Verbindung
aufgrund dieses Formschlusses gegen ein translatori-
sches Ldsen gesichert; ein Zurlickschwenken in die H-
Stellung gemaéss Figur 7E ist nur bei Uberwindung der
Federkraft der Druckfeder moglich.

[0069] Zum Lésen der Verbindung zwischen den Un-
terarmgehhilfen werden nun in der H-Stellung die beiden
Koppelungsteile 100, 200 wiederum leicht gegeneinan-
der verdreht, so dass der Vorsprung 134 teilweise aus
der Ausnehmung 224 heraustritt (vgl. Figur 7F). Dabei
istinsbesondere ein Widerstand zu Giberwinden, der sich
aufgrund der Drehmomente ergibt, die vom Gewicht der
beiden Gehbhilfen auf die Koppelungsteile 100, 200 aus-
gelibt werden. Nun lassen sich die Koppelungsteile 100,
200 durch eine lineare Bewegung voneinander trennen
(Figur 7G).

[0070] Die Erfindung ist nicht auf das dargestellte Aus-
fuhrungsbeispiel beschrankt. Sowohl die Geometrie der
Handgriffe und der Koppelungsteile als auch die Anord-
nung der Drehachse kénnen anders ausgebildet sein.
Dasselbe gilt fir den Mechanismus zum Koppeln und
Verschwenken der beiden Teile der Koppelungseinrich-
tung. Insbesondere kdnnen auch mehr Rastpositionen
definiert sein und/oder den Rastpositionen kdnnen an-
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dere Winkelstellungen zugeordnet sein.
[0071] Zusammenfassend ist festzustellen, dass die
Erfindung eine Koppelungseinrichtung zur temporaren
Verbindung zweier Unterarmgehhilfen schafft, welche
ein verbessertes Handling der Unterarmgehbhilfen in ty-
pischen Nutzungssituationen ermdglicht.

Patentanspriiche

1. Koppelungseinrichtung (1) zur temporaren Verbin-
dung zweier Unterarmgehhilfen, (10, 20) umfassend

- ein erstes Koppelungsteil (100) zur Anordnung
an einem Endbereich eines ersten Handgriffs
(14) einer ersten der Unterarmgehhilfen (10),
wobei das erste Koppelungsteil (100) einen ers-
ten Verbindungsbereich aufweist, und

- ein zweites Koppelungsteil (200) zur Anord-
nung an einem Endbereich eines zweiten Hand-
griffs (24) einer zweiten der Unterarmgehhilfen
(20), wobei das zweite Koppelungsteil (200) ei-
nen zweiten Verbindungsbereich aufweist,
wobei zur Schaffung der temporaren Verbin-
dung der erste Verbindungsbereich mit dem
zweiten Verbindungsbereich in mindestens ei-
ner gegenseitigen Koppelungsstellung in Ein-
griff bringbar ist,

wobei der erste Verbindungsbereich und der
zweite Verbindungsbereich aneinander in einer
ersten Haltestellung, mit einer ersten gegensei-
tigen Winkelsteilung, gehalten werden kénnen,
dadurch gekennzeichnet, dass das erste Kop-
pelungsteil (100) mindestens einen weiteren
Verbindungsbereich umfasst und/oder dass der
erste Verbindungsbereich mindestens teilweise
an einem Element (130) ausgebildet ist, das re-
lativ zu einem Grundkoérper des ersten Koppe-
lungsteils (100) verstellbar ist, so dass das erste
Koppelungsteil (100) und das zweite Koppe-
lungsteil (200) aneinander in mindestens einer
zweiten Haltestellung gehalten werden kénnen,
mit einer zweiten gegenseitigen Winkelsteilung,
die von der ersten gegenseitigen Winkelstellung
unterschiedlich ist.

2. Koppelungseinrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass die Koppelungsstellung mit
der ersten Haltestellung identisch ist.

3. Verbindungseinrichtung nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet, dass das erste Koppe-
lungsteil (100) und das zweite Koppelungsteil (200)
in der zweiten Haltestellung gegen ein unbeabsich-
tigtes gegenseitiges Lésen gesichert sind.

4. Koppelungseinrichtung nach einem der Anspriiche
1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass die erste
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10.

gegenseitige Winkelstellung und die zweite gegen-
seitige Winkelstellung durch eine Drehung um eine
einzige Drehachse (2) ineinander Uberfihrbar sind,
wobei ein Unterschied zwischen dem ersten Winkel
und dem zweiten Winkel bevorzugt mindestens 45°
betragt.

Koppelungseinrichtung nach Anspruch 4, dadurch
gekennzeichnet, dass sie in der ersten Haltestel-
lung und in der zweiten Haltestellung gegen eine re-
lative Verdrehung der Koppelungsteile (100, 200)
um jede nicht mit der Drehachse (2) zusammenfal-
lende Achse gesichert ist.

Koppelungseinrichtung nach Anspruch 4 oder 5, da-
durch gekennzeichnet, dass das Element (130)
mit dem ersten Verbindungsbereich relativ zum
Grundkorper des ersten Koppelungsteils (100) um
die Drehachse (2) schwenkbar ausgebildet ist, so
dass die erste Haltestellung und die zweite Halte-
stellung durch eine Schwenkbewegung ineinander
Uberfuhrbar sind.

Koppelungseinrichtung nach Anspruch 6, dadurch
gekennzeichnet, dass die Uberfiihrung aus der
ersten Haltestellung in die Schwenkbewegung
und/oder aus der zweiten Haltestellung in die
Schwenkbewegung lber einen Rastwiderstand er-
folgt.

Verbindungseinrichtung nach einem der Anspriiche
4 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass der Grund-
korper des ersten Koppelungsteils (100) einen Auf-
nahmebereich aufweist, dass das Element mit dem
ersten Verbindungsbereich ein am Grundkdorper
drehbar gelagertes Schwenkelement (130) ist und
dass der zweite Verbindungsbereich einen Vor-
sprungsbereich (221, 222) zur Einfiihrung in den
Aufnahmebereich und zum Zusammenwirken mit
dem Schwenkelement (130) aufweist.

Verbindungseinrichtung nach Anspruch 8, dadurch
gekennzeichnet, dass zwischen dem Vorsprungs-
bereich (221, 222) und dem Schwenkelement (130)
ein erster Rastmechanismus ausgebildet ist zur
Schaffung einer Haltekraft zumindest in der ersten
Halteposition.

Verbindungseinrichtung nach Anspruch 8 oder 9,
dadurch gekennzeichnet, dass zwischen dem
Grundkorper des ersten Koppelungsteils (100) und
dem Schwenkelement (130) ein zweiter Rastmecha-
nismus (140, 141, 132) ausgebildet ist zur Definition
mindestens einer verrasteten Schwenkposition zwi-
schen dem ersten Koppelungsteil (100) und dem mit
dem Schwenkelement (130) zusammenwirkenden
zweiten Koppelungsteil (200).
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Verbindungseinrichtung nach Anspruch 10, da-
durch gekennzeichnet, dass der zweite Rastme-
chanismus ein am Grundkoérper des ersten Koppe-
lungsteils gelagertes federbelastetes Element (141)
umfasst, das bei einer Schwenkbewegung des
Schwenkelements mit einer Kurvenkontur des
Schwenkelements (130) zusammenwirkt.

Verbindungseinrichtung nach einem der Anspriiche
8 bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass in der
zweiten Halteposition ein Abschnitt des Vorsprungs-
bereichs (222) mit einer Struktur des ersten Koppe-
lungsteils (100) derart zusammenwirkt, dass das
zweite Koppelungsteil (200) in der der zweiten Hal-
teposition entsprechenden Schwenkstellung un-
trennbar am ersten Koppelungsteil (100) gehalten
ist.

Unterarmgehbhilfenpaar mit einer Koppelungsein-
richtung nach einem der Anspriiche 1 bis 12, umfas-
send

- eine erste Unterarmgehbhilfe (10) mit einer ers-
ten Stitze (11), einem von der ersten Stiitze (11)
abragenden ersten Handgriff (14) und einem
ersten Armbuigel (15), wobei das erste Koppe-
lungsteil (100) am freien Ende des ersten Hand-
griffs (14) angeordnet ist;

- eine zweite Unterarmgehbhilfe (20) mit einer
zweiten Stiitze (21), einem von der zweiten Stut-
ze (21) abragenden zweiten Handgriff (24) und
einem zweiten Armbugel (25), wobei das zweite
Koppelungsteil (200) am freien Ende des zwei-
ten Handgriffs (24) angeordnet ist.

Unterarmgehbhilfenpaar nach Anspruch 13 mit einer
Koppelungseinrichtung nach einem der Anspriiche
4 bis 12, dadurch gekennzeichnet, dass die Dreh-
achse (2) um nicht mehr als 10° von einer Normalen
zu einer Ebene abweicht, die durch einen Zentrum-
spunkteines Fusses (12) der Stiitze (11), einen Wur-
zelpunkt des Handgriffs (14) und einen Zentrums-
punkt des freien Endes des Handgriffs (14) der ers-
ten Unterarmgehilfe definiert ist.

Unterarmgehbhilfenpaar nach Anspruch 13 oder 14,
dadurch gekennzeichnet, dass die erste Stiitze
(11) und die zweite Stiitze (21) in der ersten gegen-
seitigen Haltestellung eine H-Stellung einnehmen
und dass die erste Stitze (21) und die zweite Stiitze
(22) in der zweiten gegenseitigen Haltestellung eine
X-Stellung einnehmen.

Unterarmgehbhilfenpaar nach Anspruch 15, dadurch
gekennzeichnet, dass mindestens eines der Arm-
blgel (15, 25) in einem oberen Bereich eine Abfla-
chung aufweist, um ein freistehendes und spielfreies
Aufstellen des gekoppelten Unterarmgehhilfen-
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paars auf den beiden Armbugeln (15, 25) in der X-
Stellung zu ermdglichen.
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