EP 1649 845 Al

(19) 0’ European Patent Office

Office européen des brevets (11) EP 1 649 845 Al

(12) EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG
(43) Veroffentlichungstag: (51) IntCl.:
26.04.2006 Patentblatt 2006/17 AG61H 23/02 (2006:01)

(21) Anmeldenummer: 04405659.6

(22) Anmeldetag: 25.10.2004

(84) Benannte Vertragsstaaten: (72) Erfinder:
ATBEBG CHCY CZDE DK EE ES FI FR GB GR » Koch, Michael
HU IE IT LI LU MC NL PL PT RO SE SI SK TR 4562 Biberist (CH)
Benannte Erstreckungsstaaten: » Schuler, Thomas
AL HRLT LV MK 3454 Sumiswald (CH)
(71) Anmelder: Heat-Wave AG (74) Vertreter: Frei Patent Attorneys
8808 Pféffikon SZ (CH) Frei Patentanwaltsbiiro
Postfach 1771
8032 Zirich (CH)

(54)  Gerat zur Stimulation des menschlichen Korpers mittels Vibrationen

(57)  Gemass einem Aspekt der Erfindung besitzt ein
Gerat zur Stimulation des menschlichen Kdrpers mittels
Vibrationen eine Schwingplatte (1), die Uber erste elasti-
sche Elemente (2) an ein Zwischenelement (3) gekoppelt
ist. Dieses Zwischenelement - es kann im wesentlichen
plattenformig ausgebildet sein und einen &hnlichen
Grundriss wie die Schwingplatte haben - ist Uiber zweite
elastische Elemente (4) an eine Grundplatte (5) gekop-
pelt ist, welche dafur ausgebildet ist, im Betriebszustand
des Geréts auf einer Unterlage aufzuliegen. Der Schwin-
gungsanreger besitzt Gewichte (50), die von einem An-
trieb in Drehbewegungen versetzt werden und die be-
zuglich einer Drehachse exzentrisch angebracht sind.
Die die Gewichte fuhrende Welle ist dabei vorzugsweise
direkt - also nicht tber elastische schwingungsdampfen-
de Elemente - an die Schwingplatte (1) gekoppelt und
drehbar gelagert. Gemass einem weiteren Aspekt der
Erfindung ist ein die Gewichte (50) antreibender Elektro-
motor (26) nicht auf der Schwingplatte (1) sondern bei-
spielsweise auf der Grundplatte (5) angeordnet und zum
Beispiel uber eine Gelenkwelle (31) mit einer Welle ge-
koppelt, an der die Gewichte angebracht sind.

Printed by Jouve, 75001 PARIS (FR)



1 EP 1649 845 Al 2

Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Gerat zur Stimulation
des menschlichen Kérpers mittels Vibrationen, wie es fiir
das Muskeltraining, oder ganz generell die Anregung des
Kdrpers verwendbar ist.

[0002] Solche Gerate kdnnen als Fitnessgerate mit ei-
ner vibrierenden Plattform ausgebildet sein, auf welche
eine Benutzerin oder ein Benutzer steht oder sitzt oder
aufwelcher sie/er ein Kérperteil abstiitzt. Es bestehtauch
die Moglichkeit fur einen Benutzer, an der Plattform be-
festigte Gurtschlaufen in die Hand zu nehmen, und zu
spannen. Durch die Vibrationen werden Reaktionen des
Kdrpers hervorgerufen, und es ergibt sich eine stimulie-
rende Wirkung sowie ein Trainingseffekt.

[0003] Ein Beispiel fir ein solches Geréat findet man in
der internationalen Offenlegungsschrift WO 02/053078.
Die vibrierende Plattform (auch Schwingplatte genannt)
wird durch einen Vibrator in Bewegung gesetzt. Der Vi-
brator besteht aus einem Motor, welcher auf der Unter-
seite der Platte angebrachtist und ein exzentrisches Ge-
wicht bewegt. Aufgrund der Tragheit schwingt die Platt-
form bei Drehung des Gewichts. Die Schwingplatte ist
auf einem Gestell angebracht, welches auf schwin-
gungsdampfenden Blécken aufliegt, die direkt auf dem
Boden stehen. Abweichend von diesem Prinzip sind Ge-
rate mit vibrierender Plattform bekannt, bei welchen die-
se Plattform mittels schwingungsdampfender Elemente
aufeiner moglichst schweren Grundplatte aufliegen, wel-
che ihrerseits im Kontakt mit dem Boden steht.

[0004] In beiden Féllen werden Vibrationen auch auf
den Boden ibertragen, was je nach Standort zu massi-
ven unerwiinschten Larmbelastigungen und sogar zu
Schaden an Gebauden fiihren kann. Ausserdem besitzt
das ganze Geratkeine von der Schwingung entkoppelten
Elemente, so dass eventuell zum Gerat gehdrende Elek-
tronikkomponenten im Betriebszustand des Gerates
dauernd vibrieren und langfristig Schaden nehmen kén-
nen. Wenn mdoglichst wenige Schwingungen auf die Un-
terlage Ubertragen werden sollen, muss die Grundplatte
sehr schwer sein, was der Handlichkeit des Gerates na-
turlich abtréaglich ist.

[0005] Der Motor, welcher direkt auf der schwingen-
den Platte angebracht ist, muss entweder von sehr soli-
der Bauart sein - dann ist er auch entsprechend teuer -
oder er nimmt aufgrund der Vibrationen ebenfalls langer-
fristig Schaden.

[0006] Es sind, insbesondere fiir gezielt zu steuernde
dreidimensionale Schwingungen (im Stile von Wippbe-
wegungen) Lésungen mit einer zwangsgefiihrten
Schwingplatte bekannt. Diese Lésungen sind bezlglich
Abnutzung problematisch und kénnen bei grossen Ge-
wichtsunterschieden der Benutzer zu Uberlastungen des
Motors fiihren; ausserdem sind auch bei diesen Losun-
gen die Probleme der unerwiinscht mitvibrierenden Ele-
mente und der Larmbelastigung nicht gelost.

[0007] Es ist Aufgabe der Erfindung, ein Gerat mit ei-
ner Schwingplatte zur Verfigung zu stellen, welches
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Nachteile bestehender Geréte tberwindet und bei dem
insbesondere mdéglichst wenig Vibrationen an die Unter-
lage und/oder den Antrieb Ubertragen werden.

[0008] Gemass einem ersten Aspekt der Erfindung
wird die Aufgabe dadurch gel6st, dass die Schwingplatte
Uber erste elastische Elemente an ein Zwischenelement
gekoppelt ist und dieses Zwischenelement - es kann im
wesentlichen plattenférmig ausgebildet sein und einen
ahnlichen Grundriss wie die Schwingplatte haben - Uber
zweite elastische Elemente an ein Grundelement (d.h.
eine Grundplatte, ein Grundgestell oder ein Grundge-
hause) gekoppeltist, welche dafir ausgebildetist, im Be-
triebszustand des Geréts auf einer Unterlage aufzulie-
gen. Der Schwingungsanreger besitzt Gewichte, die von
einem Antrieb in Drehbewegungen versetzt werden und
die beziglich einer Drehachse exzentrisch angebracht
sind. Die die Gewichte filhrende Welle ist dabei vorzugs-
weise direkt - also nicht Uber elastische schwingungs-
dampfende Elemente - an die Schwingplatte gekoppelt
und drehbar gelagert. Abgesehen von der Kopplung tiber
das Zwischenelement und die ersten und zweiten elasti-
schen Elemente ist das Grundelement von der Schwing-
platte vibrationsentkoppelt.

[0009] Vorzugsweise bildet das Zwischenelement ein
mitschwingendes Gegengewicht, welches in Gegenpha-
se zur Schwingplatte schwingt. Idealerweise geschieht
das mit der identischen Kraftamplitude. Numerische Si-
mulationen, die die Kraftamplitude in Funktion der Stei-
figkeit der ersten und zweiten elastischen Elemente und
der Schwingplatte- und Zwischenelementmasse néhe-
rungsweise berechnen kénnen, sind an sich bekannt. Es
hat sich herausgestellt, dass eine besonders wirksame
Entkopplung der Grundplatte bzw. des Grundgestells
von den Schwingplatte erreicht wird, wenn die Masse
des Zwischenelements eine Mindestmasse Uberschrei-
tet, d.h. bei einem Gerat fur durchschnittlich schwere und
trainierte Benutzer beispielsweise mindestens 20 kg,
vorzugsweise mindestens 35 kg, besonders bevorzugt
mindestens 40 kg betragt.

[0010] Gemass einem zweiten Aspekt der Erfindung
ist mindestens ein den elektrischen Antrieb bildender
Elektromotor nicht auf der Schwingplatte sondern auf ei-
nem davon entfernten und schwingungsmassig még-
lichst entkoppelten Bauteil wie beispielsweise der Grund-
platte, dem Grundgestell oder dem Grundgeh&ause an-
geordnet. Die Schwingungen werden wie im ersten
Aspekt durch Gewichte verursacht, die von einem An-
trieb in Drehbewegungen versetzt werden und die be-
zuglich einer Drehachse exzentrisch angebracht sind.
Die Welle, die die Gewichte fihrt, ist direkt - also nicht
Uber elastische schwingungsdampfende Elemente - an
die Schwingplatte gekoppelt und drehbar gelagert. Die
Drehmomentiibertragung zwischen dem mindestens ei-
nen Elektromotor und der Welle geschieht ber einen
geeigneten Ubetrtragungsmechanismus, der beispiels-
weise eine Gelenkwelle oder einen Riemen- oder Ket-
tenantrieb beinhalten kann.

[0011] Oft besitzt der Schwingungsanreger minde-
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stens zwei exzentrische Gewichte, oder Gewichtegrup-
pen (bspw. Gewichtepaare), welche gegenlaufig rotie-
ren. Damit kann bewirkt werden, dass die Schwingplatte
bevorzugt in eine Richtung - beispielsweise die Vertikale
- schwingt, wahrend sich die Wirkung der exzentrischen
Gewichte beziglich der anderen Richtungen kompen-
siert. Gemass einer bevorzugten Ausfuhrungsform wer-
den beide Gewichte bzw. Gewichtegruppen durch den-
selben Elektromotor angetrieben, wobei die Drehmo-
mente Uber Riemen- Ketten oder Zahnradantriebsmittel
an die Wellen beider Gewichte/Gewichtegruppen uber-
tragen werden. Dies hat nebst einer offensichtlichen Ko-
stenersparnis - ein Motor kostet weniger als zwei Moto-
ren - auch die Wirkung, dass die Synchronisierung zweier
Antriebe kein Thema ist, d.h. ein gegenlaufiges Drehen
in Phase ist mit einem solchen Antriebsmechanismus
einfach zu erreichen.

[0012] Besonders bevorzugt ist die Kombination der
beiden Aspekte der Erfindung. Dann ist die Form des
Zwischenelementes, welches zwischen Grundplatte
bzw. Grundgestell oder Grundgeh&use und der Schwing-
platte angeordnet sein kann, entsprechend angepasst.
Wenn das Zwischenelement beispielsweise plattenfor-
mig ausgebildet ist, besitzt es an einer zentralen Stelle
eine Offnung oder Ausnehmung, durch welche Elemente
des Ubertragungsmechanismus hindurchgefiihrt wer-
den kdnnen. Konkret kann das Zwischenelement schei-
benférmig mit mindestens einer Offnung sein oder auch
die Form eines Hufeisens oder Ringes haben, W-férmig
ausgebildetsein oderirgend eine andere geeignete Form
mit vorzugsweise flachen Abmessungen haben.

[0013] Im Folgenden werden Ausfiihrungsformen der
Erfindung anhand von Zeichnungen beschrieben. In den
Zeichnungen zeigen:

- Fig. 1 als Prinzipienskizze einen Schnitt durch eine
Ausfuhrungsform der Erfindung gemass ihrem er-
sten Aspekt

- Fig. 2 eine Explosionsdarstellung einer Ausfuh-
rungsform des ersten Aspekts der Erfindung

- Fig. 3 als Prinzipienskizze einen Schnitt durch eine
Ausfuhrungsform der Erfindung gemass ihrem zwei-
ten Aspekt

- Fig. 4 als Prinzipienskizze einen Schnitt durch eine
Ausfiihrungsform der Erfindung bei einer Kombina-
tion beider Aspekte

- Fig. 5 eine Explosionsdarstellung wesentlicher Ele-
mente einer Ausfuihrungsform der Erfindung, welche
beide Aspekte kombiniert

- Fig. 6 eine Darstellung von Elementen eines Mecha-
nismus, welcher durch einen Elektromotor erzeugte
Drehmomente auf zwei gegenlaufig drehende Ex-
zentergruppen Ubertragt
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[0014] DasGeréatinFigur 1 besitzt eine Schwingplatte
1 welche fir die Stimulation eines Benutzers in Vibratio-
nen versetzt werden kann. Die Schwingplatte ist Giber ein
erstes elastisches Element, namlich eine erste Feder 2
an ein Zwischenelement 3 gekoppelt. Dieses ist seiner-
seits Uber ein zweites elastisches Element, ndmlich eine
zweite Feder 4, an eine Grundplatte 5 gekoppelt. Die
Grundplatte steht auf einer Unterlage 6 - beispielsweise
eine Decke eines Fitnessraums - auf, wobei in an sich
bekannter Art noch dampfende Elemente 7 vorgesehen
sein kdnnen. Nur schematisch dargestellt ist ein Schwin-
gungsanreger 8, der eine elektrisch angetriebene Welle
mit mindestens einen daran angebrachten Exzenter be-
inhaltet. Der Schwingungsanreger ist direkt an die
Schwingplatte 1 gekoppelt, und zwar so, dass an der
Lagerung der Welle angreifende Tragheitskrafte unge-
dampft auf die Schwingplatte Ubertragen werden.
[0015] Das Zwischenelement 3 kann als im Wesentli-
chen in sich steifer, beispielsweise plattenformiger Kor-
per ausgebildet sein. Es kann aber auch mindestens ein
Gewicht beinhalten, das sich innerhalb gewisser Gren-
zen relativ zum Rest des Zwischenelements bewegen
kann. In dieser Ausfuihrungsform besitzt also das Zwi-
schenelement einen Zwischenelement-Grundkdrper
und relativ zu diesem bewegbares Material. Das beweg-
bare Material kann in sich lose, d.h. nicht formfest sein.
Beispielsweise kann der Zwischenelement-Grundkorper
einen in sich geschlossenen Wassertank - u.U. mit Quer-
stegen - aufweisen, wobei das bewegbare Material eine
Wasserflllung ist. In einem zweiten Beispiel ist das be-
wegbare Material koérnig, beispielsweise Staub, Sand
oder feiner Kies. Dann besitzt beispielsweise der Zwi-
schenelement-Grundkérper nebst einem plattenférmi-
gen Bauteil ein Kunststoffgehause fiir das kdrnige Ma-
terial, oder das lose Material ist in einen Stoffsack oder
dergleichen eingebracht. Das bewegbare Material kann
aber auch ein oder mehrere in sich steife Kérper sein,
die durch eine Feder mit dem Zwischenelement-Grund-
korper gekoppelt sind. Es hat sich gezeigt, dass die
schwingungsmassige Entkopplung von Schwingplatte
und Grundplatte bzw. Grundgehause durch das Zwi-
schenelement besonders effektiv funktioniert, wenn die-
ses bewegbares Material enthalt.

[0016] Die ersten elastischen Elemente und vorzugs-
weise auch die zweiten elastischen Elemente sind an
den Grundkdorper das Zwischenelementes gekoppelt.
[0017] Figur 2 zeigt eine Explosionsdarstellung einer
Ausfiihrungsform gemass dem in Figur 1 dargestellten
Prinzip. Die Grundplatte 5 ist im Wesentlichen starr mit
einem Aufbau 11 verbunden, welcher Handgriffe 12 fiir
den Benutzer und ein Bedienungspaneel 13 beinhaltet.
Im Innern des Aufbaus oder an diesem angebracht be-
findet sich auch eine Steuerelektronik sowie eventuell
Netzteile und dergleichen. Mit der Grundplatte verbun-
den ist - optional - eine Radachse 14 mit Transportrollen
15, mittels derer das Gerat lUber kurze Distanzen trans-
portiert werden kann. Die Schwingplatte 1 ist aus einem
steifen Glasfaser-Kompositmaterial oder einem beliebi-
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gen anderen geeigneten Material (verstérkter Kunststoff,
Metalllegierung etc.) gefertigt und besitzt eine sich fur
den Benutzer angenehm anfiihlende Standflache, bei-
spielsweise aufgrund eines Antirutschbelags oder einer
Antirutschmatte. Die Schwingplatte 1 besitzt noch Befe-
stigungslocher fur Elektromotoren und elastische Ele-
mente (hier rund gezeichnet) sowie fiir Gurtschlaufen
(hier eckig gezeichnet). Das Zwischenelement 3 ist hier
in sich steif, im wesentlichen plattenférmig und weist Off-
nungen 3.1, 3.2 auf. Diese Offnungen dienen in der dar-
gestellten Ausfihrungsform dazu, Platz fir zwei Elektro-
motoren 16 zu schaffen, welche beide an der Schwing-
platte befestigt sind und tber eine Welle je einen in der
Figur nicht gezeichneten Exzenter oder eine Gruppe von
Exzentern in Drehbewegung versetzen. Vorzugsweise
sind die Elektromotoren so ausgebildet, dass sie in min-
destens einem Betriebsmodus die Exzenter/Exzenter-
gruppen in zueinander gegenlaufige Bewegung verset-
zen, so dass beispielsweise nur die vertikale Komponen-
te der Tragheitskrafte in Vibrationsbewegungen umge-
setzt wird, wahrend sich andere Komponenten der Trag-
heitskrafte kompensieren.

[0018] Im gezeichneten Ausfuhrungsbeispiel sind die
ersten elastischen Elemente 2 als wabenformige Elasto-
merkdrper ausgebildet, wahrend die zweiten elastischen
Elemente 4 in der Plattenebene symmetrisch sind. Eben-
falls gezeichnet sind dampfende Fiusse 17. Diese damp-
fenden Fusse sind optional und kénnen auch weggelas-
sen oder durch Filzaufleger oder dergleichen ersetzt wer-
den.

Beispiele:

[0019] Folgende Parameter wurden in einem ersten
Beispiel fur Federsteifigkeiten und Plattenmassen ver-
wendet:

Steifigkeit der vier ersten elastischen Elemente:
C,=40 N/mm, cy=11.5 N/mm, ¢,=33 N/mm (x und y
bezeichnen die Richtungen entlang der Plattenebe-
ne, z die Vertikale).

Steifigkeit der vier zweiten elastischen Elemente:
C,= ¢,=42 N/mm, c,=120 N/mm.

[0020] Masse der verwendeten Bauteile: Vibrations-
platte mit Schwingungsanregern: 24 kg, Zwischenplatte
40 kg, Grundplatte mit Elektronik und Aufbau 23 kg.
[0021] Die berechneten Amplituden der Reaktions-
krafte an den Fusspunkten ubersteigen in dieser Konfi-
guration bei Schwingungsfrequenzen um 50 Hz 15 N
nicht. Es wird also eine weit gehende Entkoppelung der
Grundplatte von den Schwingungen erreicht.

[0022] In einem zweiten Beispiel wurden die Steifig-
keiten der elastischen Elemente unverandert belassen,
die Zwischenplatte hatte aber eine Masse von 60 kg. Die
Amplitude der Reaktionskrafte an den Fusspunkten ist
dann bei 50 Hz unter 10 N.
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[0023] Durch weitere Veranderungen der Masse des
Zwischenelementes und auch der Schwingplatte und
verandern der Steifigkeiten und Steifigkeitsverhéltnisse
der elastischen Elemente kénnen die Reaktionskréfte
weiter beeinflusst werden. Eine Verringerung der Stei-
figkeiten c, und c, der zweiten elastischen Elemente ent-
lang der Plattenebene bringt beispielsweise eine noch
weitergehende Entkopplung, wobei aber die statischen
Eigenschaften (insbesondere beim Betreten der
Schwingplatte durch schwere Personen) schlechter wer-
den kdnnen.

[0024] Eine Prinzipienskizze fir den zweiten Aspekt
der Erfindung findet man in Figur 3. Das System besitzt
eine vergleichsweise massive (die Masse betragt bei-
spielsweise mindestens 60 kg, vorzugsweise minde-
stens 100 kg) Grundplatte 5, auf welcher durch elastische
Elemente 22 eine Schwingplatte 1 angebracht ist. Ge-
mass dem zweiten Aspekt der Erfindung besteht der
Schwingungsanreger aus mindestens zwei Komponen-
ten: Mindestens einem Elektromotor 26, welcher von der
Schwingplatte entkoppeltist und daher weit gehend nicht
mit-vibriert, und einem Exzentermodul 27 welches min-
destents ein Gewicht aufweist, das durch Drehen einer
Welle in eine Rotationshewegung versetzbar ist und ge-
genuber der Rotationsachse exzentrisch angeordnet ist.
Das Exzentermodul 27 ist direkt an die Schwingplatte 1
gekoppelt in dem Sinn, dass Tragheitskréafte, welche auf
Lager der Welle wirken, im wesentlichen ungedampft an
die Schwingplatte Uibertragen werden. Die Drehmoment-
Ubertragung zwischen Elektromotor 26 und Exzentermo-
dul 27 erfolgt tiber Ubertragungslemente 28 wie bei-
spielsweise einer Gelenkwelle (Kardanwelle oder &hn-
lich), einen Antrieb mittels elastischen Riemen oder ei-
nen Kettenantrieb etc. Der Ubertragungsmechanismus
kann unter den bekannten Ubertragungsmechanismen
ausgewahlt sein, solange Elektromotor und Exzentermo-
dul vibrationsentkoppelt sind, d.h. der Ubertragungsme-
chanismus eine Entkopplung (im Sinne der Ubertragung
von Vibrationen) gewahrleistet.

[0025] Die Erfindung gemass ihrem zweiten Aspekt
kann an sich flr beliebige Fithessgerate mit Vibrations-
plattform verwendet werden, die einen Vibrationsantrieb
Uber ein Exzentermodul und Tragheitskrafte vorsehen;
es muss lediglich der Elektromotor auf einem von der
Schwingplatte verschiedenen, moglichst von dieser vi-
brationsentkoppelten Bauteil angebracht sein. Beson-
ders vorteilhaft ist aber die Kombination mit dem ersten
Aspekt der Erfindung, da hier die Grundplatte bzw. das
Grundgestell besonders effizient von der Vibrationsplatt-
form entkoppeltist. Eine entsprechende Prinzipienskizze
findetman in Figur 4. Die Bezugszeichen 1 bis 7 bezeich-
nen in dieser Figur dieselben Elemente wie in Figur 1.
Der Vibrationsantrieb ist aber wie in Fig. 3 in zwei Kom-
ponenten aufgeteilt, ndmlich einen Elektromotor 26 und
ein Exzentermodul 27, welche durch Ubertragungsele-
mente 28 verbunden sind. Ebenfalls im Unterschied zum
Aufbau gemass Figur 1 besitzt das plattenférmige Zwi-
schenelement 3 eine Aussparung oder Offnung 3.3, auf-
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grund welcher die Verbindung zwischen Elektromotor 26
und Exzentermodul 27 mdglich wird. Selbstverstandlich
kann auch bei einer Kombination beider Aspekte der Er-
findung das Zwischenelement einen Zwischenelement-
Grundkdrper und relativ zu diesem bewegbares, bei-
spielsweise in sich loses Material aufweisen.

[0026] Figur 5 zeigt eine Ausfihrungsform gemass
dem Prinzip von Figur 4 in Explosionsdarstellung. Die
Bezugszeichen 1-5, 11-15 und 17 bezeichnen dieselben
Elemente wie in Fig. 2. Im Unterschied zu Fig. 2 besitzt
das Fitnessgeréat nur einen einzigen Elektromotor 26,
welcher auf der Grundplatte befestigt - bspw. aufge-
schraubt - ist. Es besteht auch die Mdglichkeit, den Elek-
tromotor an einem separaten, von der Schwingplatte
ebenfalls vibrationsentkoppelten Bauteil zu montieren.
Beispielsweise kann in der Grundplatte eine Ausneh-
mung oder Offnung vorhanden sein, durch welche hin-
durch der Elektromotor nach unten ragt, wobei der Elek-
tromotor dann auf einem an der Grundplatte befestigten
Blech aufgeschraubt ist. So kann Platz gewonnen wer-
den.

[0027] Das Exzentermodul 27 hingegen ist fest mit der
Schwingplatte 1 verbunden, beispielsweise ebenfalls mit
dieser verschraubt. Das plattenférmige Zwischenele-
ment 3 besitzt eine in der dargestellten Ausfihrungsform
T-formige Offnung 3.3 durch welche der Elektromotor
von unten und das Exzentermodul von oben her hin-
durchragen. Eine Gelenkwelle 31 dient als Ubertra-
gungselement und tibertrdgt Drehmomente vom Elektro-
motor an das Exzentermodul.

[0028] DasExzentermodul 27 istin Figur 6 noch etwas
Ubersichtlicher dargestellt. Das Modul besitzt in der ge-
zeichneten Ausfiihrungsform eine Montageplatte 41 und
zwei mit dieser starr verbundene Stege 42. Zwischen
den Stegen 42 befinden sich drei Zahnrader 43, 44, ein
beidseitiger Zahnriemen 47 und eine Spannrolle 46. Die
Zahnrader 43, 44 werden durch Lager 45 in den Stegen
gefiihrt und sind um je eine Drehachse 48 drehbar. So-
bald das als mittlere Zahnrad 43 (das Eingangs-Zahnrad)
durch die Gelenkwelle 31 in Drehbewegung versetzt
wird, beginnen aufgrund der Wirkung des Zahnriemens
47 auch die beiden ausseren Zahnrader 44 (die Aus-
gangsZahnrader) zu drehen, und zwar bei der gezeich-
neten Flihrung des Zahnriemens in gegenlaufigem Dreh-
sinn. Von den Wellen 49 der dusseren Zahnrader wird
je ein Paar von Exzentern 50 gefuhrt (in der Figur 6 sind
die hinteren Exzenter jeweils nicht sichtbar). Bei gegen-
laufiger Drehung der Exzenterpaare vibrieren das Ex-
zentermodul und damit auch die fest daran gekoppelte
Schwingplatte 1 in erster Linie in vertikaler Richtung.
[0029] Die gezeichnete Ausfiihrungsform besitzt noch
eine Spezialitat: Nebst den erwdhnten Exzentern 50 sind
noch zwei Paare von Ausgleichsexzentern 51 vorhan-
den. Diese besitzen beziglich der Drehachse eine klei-
nere Unwucht als die Exzenter 50, beispeilsweise weil
sie leichter sind als diese. Sie sind im Gegensatz zu den
Exzentern 50 nichtdrehfest mit der Welle verbunden son-
dern schwenkbar relativ zu dieser. Auch sind sie unmit-
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telbar neben den Zahnrédern angeordnet. Die Zahnrader
besitzen je zwei Mithehmerzapfen 52 aufgrund welcher
bei einer Drehbewegung der Zahnréder auch die Aus-
gleichsexzenter mitgedreht werden. Bei einer Drehung
in die eine Drehrichtung sind dabei wie in der Zeichnung
die Ausgleichsexzenter 51 so angeordnet, dass ihre Ex-
zentritdt derjenigen der Exzenter 50 entgegenwirkt.
Dann verringern sich die Gesamtexzentrizitat und damit
auch die Tragheitskrafte bei einer durch die festgelegte
Vibrationsfrequenz gegebenen Rotationsgeschwindig-
keit. Bei einer Drehung in die andere Richtung kommen
die Ausgleichsexzenter automatisch auf der anderen
Seite ihres Mitnehmerzapfens 52 - die beiden Seiten des
Mitnehmerzapfens dienen als Anschlége fir den Aus-
gleichsexzenter - zu liegen, sind dann in derselben Dreh-
stellung wie die Exzenter 50 und erhéhen die Unwucht
und daher die Tragheitskrafte. Mit dieser einfachen
Massnahme kann also die Vibrationsamplitude zwischen
zwei Werten variiert werden, indem die Drehrichtung des
Antriebs gewahlt wird.

[0030] Sowohl das Prinzip der Ubertragung des An-
triebsmomentes von einem Elektromotor auf zwei ge-
genlaufig rotierende Exzenter bzw. Exzentergruppen
mittels eines Zahnriemens oder dergleichen als auch das
Prinzip der Regelung der Vibrationsanmplitude durch
Wahl der Drehrichtung mittels der Ausgleichsexzenter
kann auch fur Ausfuhrungsformen verwendet werden,
bei denen der Elektromotor (bzw. die Elektromotoren)
auf der Schwingplatte befestigt sind.

[0031] Die vorstehend beschriebenen Ausfiihrungs-
formen sind blosse Beispiele fur die Umsetzung der Er-
findung. Sie kbnnen in mancher Weise abgeéandert wer-
den. Das Zwischenelement kann beispielsweise eine
von den gezeichneten Ausfihrungsformen deutlich ab-
weichende Form haben, wobei es aus praktischen Grun-
denvorzugsweise flachist, d.h. inder Richtung senkrecht
zur Schwingplattformebene nur eine verhaltnismassig
kleine Ausdehnung hat. Um die elastischen Elemente
ideal positionieren zu kdnnen wird es sich mit Vorteil tber
mehrere periphere Bereiche erstrecken. Es kann bei-
spielsweise als ringartiges Element vorhanden sein, das
dem Verlauf des Schwingplatten-Randes ungefahr folgt.
Es kdnnen auch mehrere nicht zusammenh&ngende
Zwischenelemente vorhanden sein.

[0032] Die Erfindung gemass ihrem zweiten Aspekt
funktioniert auch mit mehr als einem Elektromotor. Es
kénnen beispielsweise zwei Elektromotoren auf der
Grundplatte, dem Grundgestell oder in dem Grundge-
hause angeordnet und mit je einem Ubetragungsmittel
zu je einem Exzentermodul ausgestattet sein. Obwohl
alle beschriebenen Ausfiuihrungsformen davon ausge-
hen, dass zwei Exzenter oder Exzentergruppen mit ge-
genlaufigem Drehsinn vorhanden sind, ist die Erfindung
auch mit einem einzigen Exzenter oder einer einzigen
Exzentergruppe oder auch mit mehreren Exzentern/Ex-
zentergruppen realisierbar; dann werden unter Umstén-
den anstelle der im Wesentlichen vertikalen Vibrationen
komplexere zwei- oder dreidimensionale Schwingungen
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ausgefihrt. Auch fiir den Ubertragungsmechanismen
zwischen Elektromotor und Exzentermodul sind viele Va-
rianten denkbar und vom Funktionsprinzip her der Fach-
person bekannt.

[0033] Die Ubertragung von Drehmomenten von einer
Welle auf das exzentrische Gewicht/die Gewichte 50
kann wie in der beschriebenen Ausfuhrungsform ge-
schehen, indem die Gewichte drehfest auf der Welle fi-
xiertsind, oder auch Uber Mithehmerelemente, beispiels-
weise wie das fiir die Ausgleichsexzenter der Fall ist, etc.
Die Kopplung zwischen einer Gelenkwelle und der Welle,
an welcher die Gewichte angebracht sind, kann tGbrigens
auch darin bestehen, dass die Gewichte an einem Ende
der Gelenkwelle selbst angebracht sind, dass also die
Gelenkwelle mit der Welle der exzentrischen Gewichte
identisch ist.

Patentanspriiche

1. Gerat zur Stimulation des menschlichen Korpers
mittels Vibrationen, mit einer zu Vibrationen anreg-
baren Schwingplatte (1) und einem Schwingungs-
anreger, welcher mindestens ein drehbares und be-
zlglich einer Drehachse exzentrisches Gewicht (50)
und Antriebsmittel, mittels derer das exzentrische
Gewicht (50) in eine Drehbewegung versetzbar ist,
aufweist, wobei die Position der Drehachse (48) re-
lativ zur Schwingplatte (1) festist,dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Schwingplatte tber erste elasti-
sche Elemente (2) an ein Zwischenelement (3) ge-
koppeltistund das Zwischenelement (3) Uber zweite
elastische Elemente an eine Grundplatte (5), ein
Grundgestell oder ein Grundgeh&duse gekoppelt ist.

2. Geréatnach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass die Steifigkeit der ersten und zweiten elasti-
schen Elemente und die Masse des Zwischenele-
mentes so gewahlt sind, dass das Zwischenelement
ein mitschwingendes Gegengewicht bildet, welches
in Gegenphase zur Schwingplatte schwingt.

3. Gerat nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Masse des Zwischenelementes
(3) bzw. die Summe der Massen aller Zwischenele-
mente mindestens 20 kg, vorzugsweise mindestens
35 kg betragt.

4. Gerat nach einem der vorangehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass das Zwischenele-
ment (3) im Wesentlichen plattenférmig ist.

5. Gerét nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch
gekennzeichnet, dass das Zwischenelement (3)
relativ zu einem Zwischenelement-Grundkorper be-
wegbares Material aufweist.

6. Geréatnach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet,
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10.

11.

12.

dass das bewegbare Material lose ist.

Gerat zur Stimulation des menschlichen Kérpers
mittels Vibrationen, insbesondere nach einem der
vorangehenden Anspriiche, mit einer zu Vibrationen
anregbaren Schwingplatte (1) und einem Schwin-
gungsanreger, welcher mindestens ein drehbares
und beziglich einer Drehachse exzentrisches Ge-
wicht (50) und Antriebsmittel, mittels derer das ex-
zentrische Gewicht (50) in eine Drehbewegung ver-
setzbar ist, aufweist, wobei die Position der Dreh-
achse (48) relativ zur Schwingplatte (1) fest ist, da-
durch gekennzeichnet, dass die Antriebsmittel
mindestens einen Elektromotor (26) aufweisen, wel-
cher auf einem von der Schwingplatte verschiede-
nenund andiese héchstens tiber elastische Elemen-
te (2, 4, 22) gekoppelten Bauteil angebracht ist.

Gerat nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet,
dass das Bauteil, an welchem der Elektromotor (26)
angebracht ist, eine Grundplatte, ein Grundgestell
oder ein Grundgehdause ist, welches dafiir vorgese-
henist, auf einer Unterlage plaziert zu werden, wobei
es eventuell durch ddmpfende Elemente 17 auf der
Unterlage abgestiitzt wird.

Gerat nach Anspruch 7 oder 8, dadurch gekenn-
zeichnet, dass Ubertragungsmittel vom minde-
stens einen Elektromotor zu einer in fester Position
relativ zu der Schwingplatte gelagerten Welle 49
Uber eine Gelenkwelle 31 erfolgt.

Gerat nach einem der vorangehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass der Schwingungs-
anreger zwei exzentrische Gewichte oder Gruppen
von exzentrischen Gewichten (50) aufweist, welche
im Betriebszustand je um eine Drehachse (48) ro-
tieren, und dass beide exzentrische Gewichte oder
Gruppen von exzentrischen Gewichten (50) durch
einen einzigen Elektromotor antreibbar sind.

Gerat nach Anspruch 10, dadurch gekennzeich-
net, dass die Drehachsen (48) im Wesentlichen par-
allel und die Drehrichtungen der Rotationsbewegun-
gen der beiden exzentrischen Gewichte oder Grup-
pen von exzentrischen Gewichten einander entge-
gengesetzt sind.

Geratnach Anspruch 10 oder 11, dadurch gekenn-
zeichnet, dass jede Gruppe von exzentrischen Ge-
wichten (50) mit einer Welle (49) drehfest gekoppelt
ist und dass jeder dieser zwei Wellen (49) ein ge-
gentber der Welle zwischen zwei Anschlagen
schwenkbares zuséatzliches exzentrisches Gewicht
zugeordnet ist, wobei das zusatzliche exzentrische
Gewicht bei einer Rotation der Welle in die eine
Drehrichtung am ersten Anschlag und bei einer Ro-
tation in die andere Drehrichtung am anderen An-
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schlag ansteht und von diesem mit-gedrehtwird, und
dass die durch das zuséatzliche exzentrische Ge-
wichtverursachte Unwucht die gesamte Unwucht er-
hoéht wenn es am ersten Anschlag ansteht, wohin-
gegen die Unwucht des exzentrischen Gewichts
bzw. der Gruppe von exzentrischen Gewichten (50)
durch die vom zusatzlichen exzentrischen Gewicht
verursachte Unwucht mindestens teilweise kompen-
siert wird, wenn dieses am zweiten Anschlag an-
steht.
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