EP 2 815 793 B1

(19)

(12)

(45)

(21)

(22)

Europdisches
Patentamt

European

Patent Office

Office européen
des brevets

(11) EP 2 815 793 B1

EUROPAISCHE PATENTSCHRIFT

Veroffentlichungstag und Bekanntmachung des
Hinweises auf die Patenterteilung:

05.09.2018 Patentblatt 2018/36
Anmeldenummer: 13172279.5

Anmeldetag: 17.06.2013

(51)

Int Cl.:

A63B 22/06 (2006.01)
A63B 23/04 (2006.01)
A63B 69/00 (2006.01)

AG63B 22/2((2006.0)
A63B 21/005 (2006.01)
AG63B 21/00 (2006.0)

(54)

Gangbewegungsvorrichtung
Gear movement device

Dispositif de mouvement de vitesse

(84)

(43)

(73)

(72)

Benannte Vertragsstaaten:

AL AT BE BG CH CY CZDE DKEE ES FIFRGB
GRHRHUIEISITLILTLULVMC MKMT NL NO
PL PT RO RS SE SI SK SM TR

Benannte Erstreckungsstaaten:

BA ME

Veroffentlichungstag der Anmeldung:
24.12.2014 Patentblatt 2014/52

Patentinhaber: schepp medtech GmbH
8712 Niklasdorf (AT)

Erfinder:
Schérgendorfer, Martin
8010 Graz (AT)

(74)

(56)

Hepp, Christof
6850 Dornbirn (AT)

Vertreter: Ellmeyer, Wolfgang
H&aupl & Ellmeyer KG
Patentanwaltskanzlei
Mariahilfer Strasse 50

1070 Wien (AT)

Entgegenhaltungen:
WO-A1-2010/136160
US-A- 3 824 994
US-B1- 6 923 748

US-A- 430 808
US-A- 6 027 430
US-B1- 6 926 646

Anmerkung: Innerhalb von neun Monaten nach Bekanntmachung des Hinweises auf die Erteilung des europaischen
Patents im Europaischen Patentblatt kann jedermann nach MaRgabe der Ausfiihrungsordnung beim Européischen
Patentamt gegen dieses Patent Einspruch einlegen. Der Einspruch gilt erst als eingelegt, wenn die Einspruchsgebuihr
entrichtet worden ist. (Art. 99(1) Europaisches Patentliibereinkommen).

Printed by Jouve, 75001 PARIS (FR)



1 EP 2 815 793 B1 2

Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Gangbewegungsvor-
richtung zur Erzeugung einer Gangbewegung eines
Menschen mit zwei gesteuerten Ful¥fiihrungseinheiten,
die jeweils eine FuRplatte zur Auflage eines FuRes um-
fassen, wobei die FuRplatten zur Simulation der Gang-
bewegung zueinander entgegengesetzt abwechselnd
nach vorne und nach hinten bewegbar sind, wobei eine
Aufhdngungseinheit vorgesehen ist, an welcher der
Mensch zur Gewichtsentlastung aufhangbar ist, wobei
die FuBplatten jeweils einen vorderen und einen hinteren
Teilbereich aufweisen, wobei wahrend des gesteuerten
Bewegungsvorgangs der Ful3platten der hintere Teilbe-
reich sich gegenliber dem vorderen Teilbereich aus der
gemeinsamen Ebene heraus bewegt, um das Abwinkeln
des Mittelful3-Zehengelenks zu erméglichen.

[0002] Bisherbekannte Geréate fir die Gangrehabilita-
tion, die z.B. in der DE 198 05 164 C1 und in der DE 10
2009 022 560 B4 beschrieben sind, haben den Nachteil
der im Wesentlichen starren Anbindung des Fulles an
die fir diese vorgesehenen Haltevorrichtungen oder
FuBplatten.

[0003] Bei der natirlichen Gehbewegung des Men-
schen kommt es aber zu einem Abwinkeln des Mittelful3-
Zehengelenks (Plantarflexion), wobei ein Winkel von bis
zu 70° zwischen der FuBsohle und dem Untergrund er-
reicht wird. Einen derartigen Abwinkelvorgang lassen die
herkémmlichen Gehbewegungstrainingsgerate nicht zu,
weshalb es in den FiiRen des Benutzers zu einer unan-
genehmen Einschrankung der Bewegung des Sprung-
gelenkes kommen kann.

[0004] InderWO 2010/136160 A1 isteine Gangbewe-
gungsvorrichtung beschrieben, mit der gehunfahigen
Menschen das Gehen wieder beigebracht wird, und wel-
che Fuliplatten aufweist, die durch Bewegungseinrich-
tungen periodisch angetrieben werden, wodurch die Fi-
Rederin der Aufhangungseinheit gehaltenen Person von
der Vorrichtung entsprechend bewegt werden. Die Be-
wegungseinrichtungen weisen jeweils einen in verschie-
dene Hohenlagen schwenkbaren Ausleger auf, der an
einem ersten Schlitten einer Linearfihrung angelenkt
und mit Haltemitteln zur Befestigung jeweils eines Fulles
drehbeweglich verbunden ist. Ferner vorgesehen sind
ein zweiter Schlitten mit einem Linearantrieb zur Ande-
rung der Héhenlage des jeweiligen Haltemittels und ein
Drehantrieb zur Anderung der Neigung des jeweiligen
Haltemittels. Da die freien Enden der schwenkbaren Aus-
leger das Gewicht der Person aufnehmen missen, ergibt
sich einrelativhohes Gewicht der Konstruktion. Aufgrund
der starren FulRplatten wird ein Abwinkeln des Fullge-
lenks wahrend der Bewegung nicht unterstiitzt.

[0005] Die US 6 027 430 A beschreibt eine Trainings-
vorrichtung in der Art eines Crosstrainers, deren
FuBplatten aber keinen Antrieb aufweisen, mit dem eine
gesteuerte Bewegung zur Gangrehabilitation von geh-
behinderten Personen méglich ware. Die starr ausgebil-
deten FuBplatten sind darlber hinaus einem Abrollvor-
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gang des FuBRgelenks nicht férderlich.

[0006] Inder US 6 926 646 B1 ist eine weitere Cross-
Trainingsvorrichtung mit starren FuBplatten angegeben,
die auf auskragenden Tragern angeordnet sind und so-
wohl horizontal als auch vertikal bewegbar sind, wobei
die trainierende Person freistehend Bein- und Armbewe-
gungen ausfihren muss und die Fulplatten entspre-
chend mit Muskelkraft gedriickt werden miissen, um die
Bewegung durchflihren zu kénnen. Ein Gangrehabilita-
tionstraining fur gehbehinderte Personen ist somit nicht
moglich.

[0007] Bei der orthopadischen Schrittvorrichtung ge-
mafR US 430 808 A sind zwei Schlitten lediglich in einer
horizontalen Richtung durch Kraftanwendung der trainie-
renden Person in Langsrichtung hin- und herbewegbar.
Die auf jedem Schlitten angeordnete FuBplatte ist aus
der Ebene der Schlittenoberflache schwenkbar, sodass
die Ferse der Person bei der Bewegung angehoben wer-
den kann. Weder ist ein Antrieb fiir die beiden Schlitten
vorgesehen noch kénnen die Schlitten aus der horizon-
talen Ebene herausverlagert werden.

[0008] Ferner geht aus der US 3 824 994 A eine Trai-
ningsvorrichtung mit bewegbaren Fuplatten hervor, die
Uber einen Antrieb eine gesteuerte Gehbewegung aus-
fuhren. Jede Ful3platte hat ein mittig angeordnetes Ge-
lenk, wodurch ein vorderer und ein hinterer Abschnitt der
FuBplatte definiert sind, um eine wahrend des Gehens
Ubliche Abknickbewegung des Fullgelenks zu ermégli-
chen. Die Fuplatten sind an ihren Seiten mit Endlosket-
ten gekoppelt, um die Hin- und Herbewegung durch den
Antrieb zu ermdglichen. Die horizontale und vertikale Be-
wegung der FuRplatten als auch die Schwenkbewegung
des hinteren Abschnittes der Fuplatte werden durch die
Endlosketten bewirkt, wobei die Lagerung der FuBplat-
ten relativ aufwendig und die Steuerung der einzelnen
Bewegungsvorgange nicht unabhangig voneinander
eingestellt werden kann, um sie an die jeweilige Person
anzupassen.

[0009] Aufgabe der Erfindung ist es daher, eine Gang-
bewegungsvorrichtung der eingangs genannten Art an-
zugeben, mit welcher eine korrekte Gehbewegung der
zu trainierenden Person erzielt werden kann.

[0010] Weitere Aufgabe der Erfindung ist es, eine
Gangbewegungsvorrichtung zu schaffen, mit welcher ei-
ne an die natirliche Gehbewegung des Menschen an-
gepasste Geschwindigkeitsverteilung zwischen Stand-
bein- und Schwungbeinphase realisiert werden kann.
[0011] Weiters soll aus Griinden der einfachen War-
tung und Reparatur der zu schaffenden Vorrichtung, ein
einfaches Antriebssystem fiir die Erzeugung aller Bewe-
gungsablaufe angegeben werden.

[0012] Erfindungsgemal wird dies dadurch erreicht,
dass das vordere Ende des hinteren Teilbereiches der
FuBplatte zwei Rollen aufweist, die auf zwei Rampen-
bahnen abrollen, die aus einem hinteren horizontalen Ab-
schnitt und einem vorderen linear ansteigenden Ab-
schnitt zusammengesetzt sind.

[0013] Die FuBplatte wird dabei so gefiihrt, dass bei
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derBewegungdes FuRRes nach vorne der Fu ohne dabei
abgewinkelt zu werden, entlang eines Kreisbogens aus-
schwingt, wobei die Spitze des Ful3es leicht abhebt.
[0014] Bedingtdurchdie Teilungder Fuplatte in einen
vorderen und einen hinteren Teilbereich kann der Ful
wahrend des Bewegungsvorgangs das notwendige Ab-
winkeln des MittelfuR-Zehengelenks ausfihren und so-
mit eine korrekte Gehbewegung darstellen. Die Ferse
wird beim Abwinkeln angehoben und kann aufgrund der
Beweglichkeit des hinteren Teilbereiches gegeniiber
demvorderen Teilbereich der FuBplatte diese Bewegung
ausfihren. Die geteilte FuBplatte erlaubt somit den na-
tirlichen Gehvorgang besser als bei den bekannten Vor-
richtungen nachzubilden.

[0015] GemaR einer Ausfihrungsform der Erfindung
kann das hintere Ende des vorderen Teilbereiches und
das vordere Ende des hinteren Teilbereiches der
FuBplatten Giber ein Gelenk miteinander verbunden sein,
sodass der hintere Teilbereich der FuRRplatten gegeniiber
dem vorderen Teilbereich aus der gemeinsamen Ebene
in eine Winkelstellung verschwenkbar ist.

[0016] Die Ausbildungdes Gelenkszwischendem vor-
deren und dem hinteren Teilbereich kann mit einfachen
technischen Mitteln erfolgen, es muss nur gewahrleistet
sein, dass in der Abwinkelphase der Bewegung das Ge-
lenk eine Winkelstellung zwischen dem vorderen und
dem hinteren Teilbereich erméglicht.

[0017] Um ein Anheben der Ferse wahrend des Ab-
winkelvorganges des Fulles zu erlauben, muss die
FuBlplatte wahrend einer horizontalen Bewegung zu-
gleich eine Vertikalbewegung ausflihren.

[0018] GemalR einer weiteren Ausbildung der Erfin-
dung wird der Horizontalbewegung eine Vertikalbewe-
gung der FuBplatte Uiberlagert, zu welchem Zweck ein
Horizontal- und ein Vertikalantrieb der Fuplatte vorge-
sehen ist, wobei der Horizontalantrieb der Ful3platte eine
Uber einen ersten Exzenterantrieb betatigte Schubstan-
ge und eine durch die Schubstange angetriebene weitere
Schubstange umfasst, welche an ihrem Betatigungsen-
de mit der Ful3platte gekoppelt ist.

[0019] DerHorizontalantrieb kann tiber einen Motor er-
folgen, der den ersten Exzenterantrieb und Uber diesen
die Schubstange antreibt, deren Bewegung Uber die wei-
tere Schubstange in eine lineare Bewegung umgelenkt
wird. Der Mittelpunkt der Drehbewegung kann in einem
variablen Abstand zur Bahn der Linearbewegung ange-
ordnet sein, wodurch eine unterschiedliche Geschwin-
digkeitsverteilung zwischen der Vorwarts- und der Riick-
wartsbewegung realisiert werden kann. Damit wird die
Aufteilung zwischen Stand- und Schwungbeinphase in
einem gewissen Ausmal frei vorwahlbar.

[0020] Eine weitere Ausfihrungsform der Erfindung
kann darin bestehen, dass der Vertikalantrieb einen
zweiten Exzenterantrieb und einen an diesen gekoppel-
ten, zwischen einer horizontalen und einer geneigten Po-
sition schwenkbaren Balken umfasst, wobei auf dem Bal-
ken ein gleitend oder rollend gelagerter Fiihrungsschlit-
ten angeordnet ist, an den das Betatigungsende der wei-
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teren Schubstange angekoppelt ist, und der Fiihrungs-
schlitten seinerseits Uber ein Gelenk mit dem hinteren
Ende des hinteren Teilbereichs der Fuplatte verbunden
ist.

[0021] Aufdiese Weise kénnen die Horizontal- und die
Vertikalbewegung einander tUberlagern und die FuRplat-
te jeweils die Vor- und Rickwartsbewegung als auch die
Abwinkelbewegung ausfiihren.

[0022] Da nur ungefahr ein Drittel jeder Schrittperiode
eine angehobene Stellung der Ferse erfordert, soll der
Vertikalantrieb diese zeitliche Aufteilung ebenfalls dar-
stellen, wobei dies aus der kreisférmigen Antriebsbewe-
gung abgeleitet werden soll, was gemaf einer weiteren
Ausfihrungsform der Erfindung dadurch erfolgen kann,
dass der zweite Exzenterantrieb einen ersten Exzenter-
arm und einen von diesem angetriebenen zweiten Exz-
enterarm umfasst, wobei der zweite Exzenterarm mit ei-
ner doppelt so hohen Winkelgeschwindigkeit wie der ers-
te Exzenterarm rotiert. Die Uberlagerte Bewegung des
ersten und zweiten Exzenterarmes fihrt zu der ge-
winschten Verteilung von Anhebe- und Absenkphase
des hinteren Teilbereiches der Fulplatte.

[0023] Umfirden horizontalen Teil der Bewegung den
vorderen Teilbereich abzustltzen kann in weiterer Aus-
bildung der Erfindung vorgesehen sein, dass das vordere
Ende des vorderen Teilbereiches der Ful3platte zwei Rol-
len aufweist, die auf einem horizontalen Abschnitt eines
Rahmenteils abrollen, wobei bei Bewegen des hinteren
Teilbereiches der FuBplatte entlang des linear anstei-
genden Abschnitts der vordere Teilbereich der Fu3platte
mit dem hinteren Teilbereich in einem Winkel zur Hori-
zontalen bewegt wird und die Rollen des vorderen Teil-
bereiches vom horizontalen Abschnitt des Rahmenteils
abheben, wahrend die Rollen des hinteren Teilbereiches
die zwei Rampenbahnen hochrollen.

[0024] Lange Wartungsintervalle und einfache Kon-
struktionsweise kdnnen erreicht werden, indem geman
einer weiteren Ausfiihrungsform der Erfindung der Hori-
zontalantrieb und der Vertikalantrieb Gber einen gemein-
samen Motor mittels einer Vorgelegewelle und Ketten
antreibbar sind. Anstelle der Kette kdnnte genauso ein
fur den Fachmann gleichwirkendes Element, z.B. ein
Riemen oder ein Stirnrad zum Einsatz kommen.

[0025] Nachfolgend wird die Erfindung anhand der in
den beigeschlossenen Zeichnungen dargestellten Aus-
fuhrungsbeispiele eingehend erlautert. Es zeigt dabei

Fig.1 eine Schrag-Teilansicht einer Ausflihrungs-
form der erfindungsgemafen Vorrichtung;

Fig.2 bis Fig.5 jeweils eine Seitenansicht der Aus-
fihrungsform gemanR Fig.1 in verschiedenen Pha-
sen der Bewegung;

Fig.6 eine Seitenansicht einer weiteren Ausfih-
rungsform der erfindungsgemafen Vorrichtung;
Fig.7 eine Draufsicht auf die Vorrichtung gemaf Fig.
6;
Fig.8 Bewegungsdiagramme des Antriebs, des Ver-
tikalantriebs und der FuRplatte der erfindungsgema-
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Ren Vorrichtung gemaf Fig. 1 bis 5 und

Fig.9 Geschwindigkeitsdiagramme der Horizontal-
bewegung der FulRplatte der erfindungsgemalen
Vorrichtung gemaR Fig.1 bis 5.

[0026] Im Rahmen der vorliegenden Anmeldung sind
Richtungsangaben, wie "vorne" und "hinten" in Gehrich-
tung gesehen zu verstehen.

[0027] Grundsatzlich sind in den gezeigten Beispielen
mechanische Elemente, wie z.B. eine Kette, durch dem
Fachmann bekannte Elemente mit gleicher Wirkung, z.
B. durch einen Riemen, ersetzbar.

[0028] Fig.1 bis 5 zeigen einen Teil einer Gangbewe-
gungsvorrichtung zur Erzeugung einer Gangbewegung
eines Menschen, der wahrend des Gebrauchs der Vor-
richtung mittels einer nicht dargestellten Aufhdngungs-
einheit zur Gewichtsentlastung z.B. durch einen an sich
bekannten Tragegurt so aufgehangt wird, dass die Beine
und FuRe des Menschen keine oder eine geringe Last
abtragen missen und die Fiie zu Trainings- oder Re-
habilitationszwecken durch die Gangbewegungsvorrich-
tung bewegt werden kénnen. Eine Benutzung der Gang-
bewegungsvorrichtung ohne Tragegurt 0. dgl. ist jedoch
auch moglich.

[0029] Die Bewegung der FliRe geschieht durch zwei
gesteuerte Fuldfihrungseinheiten 100, von denenin den
Fig.1 bis 5 die linke stellvertretend flr die rechte, ent-
sprechend spiegelsymmetrische Ful¥fiihrungseinheit
gezeigt ist, die jeweils eine Fulplatte 101 zur Auflage
eines FulRes umfassen. Zur Simulation der Gangbewe-
gung werden die rechte und die linke FuR3platte 101 in
bekannter Weise zueinander entgegengesetzt abwech-
selnd nach vorne und nach hinten bewegt.

[0030] Erfindungsgemal weisen die Fullplatten 101
jeweils einen vorderen und einen hinteren Teilbereich
15, 14 auf, wobei wahrend des Bewegungsvorgangs der
FuBplatten 101 der hintere Teilbereich 14 gegeniiber
demvorderen Teilbereich 15 aus dergemeinsamen Ebe-
ne heraus bewegbarist, um das Abwinkeln des Mittelfu3-
Zehengelenks zu ermdglichen.

[0031] Zu diesem Zweck sind das hintere Ende des
vorderen Teilbereiches 15 und das vordere Ende des
hinteren Teilbereiches 14 der Ful3platten 101 (ber ein
Gelenk 120 miteinander verbunden, sodass der hintere
Teilbereich 14 der FuB3platte 101 gegeniiber dem vorde-
ren Teilbereich 15 aus der gemeinsamen Ebene in eine
Winkelstellung verschwenkbar ist. Fig.2 zeigt eine Posi-
tion, in der der hintere und der vordere Teilbereich 15,
14 in einer gemeinsamen Ebene vorliegen und Fig.3
zeigt eine Stellung, in der der hintere Teilbereich 14 ge-
genlber dem vorderen Teilbereich verschwenkt ist.
[0032] Die Gehbewegung der beiden FulRplatten 101
wird durch einen Horizontalantrieb und einen Vertikalan-
trieb erzielt, die durch einen einzigen Motor 1 angetrieben
werden.

[0033] Zudiesem Zweck treibt der Motor 1 ein auf sei-
ner Antriebsachse montiertes Zahnrad oder Kettenrad
27 an, das Uber eine Kette 2 und ein weiteres Zahnrad
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24 mit einer Vorgelegewelle 111 in Eingriff steht, die ih-
rerseits Uber eine Kette 4 und ein Zahnrad 3 einen ersten
Exzenterantrieb 5 des Horizontalantriebs antreibt, der ei-
ne Uber den ersten Exzenterantrieb 5 betatigte Schub-
stange 6 und eine durch die Schubstange 6 angetriebene
weitere Schubstange 19 umfasst, welche an ihrem Be-
tatigungsende mit der Ful3platte 101 gekoppelt ist und
welche die Horizontalbewegung erzeugt.

[0034] Die weitere Schubstange 19 ist an einem Ende
auf einem auf einer Linearachse 20 horizontal verfahr-
baren Horizontalschlitten 21 angelenkt, der aufgrund der
Bewegung der Schubstange 6 hin- und herbewegt wird,
und an seinem anderen Ende an einem Fihrungsschlit-
ten 13 angelenkt, der seinerseits verschwenkbar mitdem
hinteren Ende des hinteren Teilbereiches 14 verbunden
ist.

[0035] Der Exzenterabstand bzw. der Exzenterradius
des ersten Exzenterantriebes 5 ist Gber eine Verstellein-
richtung 26, z.B. ein Riementrieb oder ein Spindelantrieb,
stufenlos verstellbar, wodurch die Schrittweite einstellbar
ist.

[0036] Die Geschwindigkeitsverteilung zwischen
Standbein- und Schwungbeinphase des FulRes, die in
bevorzugter Weise 60:40 ist, wird Uber eine Schrankung
des Horizontalantriebs, also einen Versatz zwischen der
Achse des Exzenterantriebes 5 und dem Anlenkungs-
punkt der Schubstange 6 an dem Horizontalschlitten 21,
erzielt.

[0037] Der Vertikalantrieb umfasst furjeden FuBl einen
zweiten Exzenterantrieb 7, 8, 9, 10, 11 und einen an die-
sen gekoppelten, zwischen einer horizontalen und einer
geneigten Position schwenkbaren Balken 17, auf dem
der gleitend oder rollend gelagerte Fihrungsschlitten 13
angeordnetist,an den das Betatigungsende derweiteren
Schubstange 19 angekoppelt ist, wobei der Flihrungs-
schlitten 13 seinerseits tber ein Gelenk 130 mitdem hin-
teren Ende des hinteren Teilbereichs der Fuliplatte 101,
111 verbunden ist. In Fig.1 ist stellvertretend fiur beide
FlRe nur ein Balken 17 und der zugehdrige Vertikalan-
trieb dargestellt, in der tatsdchlichen Ausflihrung der er-
findungsgemafen Vorrichtung sind insgesamt zwei Bal-
ken 17 vorgesehen.

[0038] Am vorderen Ende des Balkens 17 ist ein
Schwenklager 131 vorgesehen, tUber welches die Anhe-
be- und Absenkbewegung des Balkens 17 ausgefiihrt
wird. Im hinteren Bereich des Balkens 17 ist auf diesem
ein Exzenterbewegungsschlitten 12 gleitend angeord-
net, der die Rotationsbewegung des zweiten Exzenter-
antriebes 7, 8, 9, 10, 11 in die Anhebe- und Absenkbe-
wegung des Balkens 17 Uberfihrt.

[0039] Der zweite Exzenterantrieb 7, 8, 9, 10, 11 wird
Uberein aufder Vorgelegewelle 111 angeordnetes Zahn-
rad 25 und eine Kette 22, die mit einem Zahnrad oder
Kettenrad 7 in Eingriff steht, angetrieben. Statt der Kette
22 kénnte auch ein Riemen vorgesehen sein. Das Zahn-
rad 7 bewirkt Gber einen ersten Exzenterarm 9 und ein
auf diesem gelagertes Zahnrad 10 eine Abrollbewegung
entlang des AulRenumfanges eines feststehend ange-
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ordneten Zahnrads 8, wobei das Zahnrad 10 wiederum
einen zweiten Exzenterarm 11 rotierend bewegt, der mit
einem an seinem duReren Ende angeordneten Lagerstift
138 in einer auf dem Exzenterbewegungsschlitten 12 an-
geordneten Drehlagerbuchse 139 drehbar gelagert ist.

[0040] Mittels des zweiten Exzenterantriebes wird ein
periodisches Anheben und Absenken des Balkens 17
erzielt, wobei durch das Anheben des Balkens 17 der
hintere Teilbereich 14 der FuBplatte 101 emporge-
schwenkt wird, um der Ferse das Anheben gegenulber
dem Vorderfuld zu ermdglichen, sodass eine naturliche
Abwinkelbewegung des Fulies stattfinden kann. Im ab-
gesenkten Zustand des Balkens 17 befindet sich der hin-
tere Teilbereich 14 der FuBplatte 101 ebenfalls im abge-
senkten Zustand und in einer gemeinsamen Ebene mit
dem vorderen Teilbereich 15 der Fulplatte 101.

[0041] Da der zweite Exzenterantrieb die Exzenterbe-
wegungen des ersten Exzenterarmes 9 und des zweiten
Exzenterarmes 11 beinhaltet, kann erreicht werden,
dass der Zeitanteil des abgesenkten Zustandes des Bal-
kens 17 langer als jener des angehobenen Zustandes
ist, um den natirlichen Abwinkelvorgang des Fulies
nachzubilden, beidem kurz vor dem Abheben des FuRes
das Abwinkeln einsetzt, das eine kiirzere Zeit als die vor-
hergehende Zeitspanne, in der die FuRBsohle eben auf-
liegt, in Anspruch nimmt.

[0042] Zu diesem Zweck lauft der erste Exzenterarm
9 mit der gleichen Winkelgeschwindigkeit wie der Exz-
enterantrieb 5 des Horizontalantriebs um, wahrend der
zweite Exzenterarm 11 mit der doppelten Winkelge-
schwindigkeit umlauft, sodass sich daraus ein langeres
Verbleiben des Balkens 17 im abgesenkten Zustand er-
gibt.

[0043] Der Balken 17 bleibt dabei ca. eine Dreivierte-
lumdrehung des ersten Exzenterarmes 9 unten und geht
dannin der letzten Viertelumdrehung schnell in die Hohe
und senkt sich wieder schnell ab.

[0044] Die FuBplatte 101 istim vorderen, im mittleren
und im hinteren Bereich verschiebbar gelagert, um die
Hin- und Herbewegung der FuRplatte 101 zur Erzielung
des Bewegungsvorganges auszufiihren.

[0045] Das vordere Ende des hinteren Teilbereiches
14 der FuBplatte 101 weist zwei quer zur Bewegungs-
richtung voneinander beabstandete Rollen 170 auf, die
auf zwei parallelen Rampenbahnen 18 abrollen, von de-
nen in Fig.1 nur eine gezeigt ist. Die Rampenbahnen 18
sind aus einem hinteren horizontalen Abschnitt und ei-
nem vorderen linear ansteigenden Abschnitt zusammen-
gesetzt.

[0046] Das vordere Ende des vorderen Teilbereiches
15 der Fulplatte 101 weist zwei Rollen 171 auf, von de-
nen in Fig.1 nur eine gezeigt ist, die auf einem horizon-
talen Abschnitt eines Rahmenteils 16 abrollen, wobei bei
Bewegen des hinteren Teilbereiches der Fulplatte 101
entlang des linear ansteigenden Abschnitts der Rampen-
bahnen 18 der vordere Teilbereich der Fuplatte 101 mit
dem hinteren Teilbereich 14 in einem Winkel zur Hori-
zontalen bewegt wird und die Rollen 171 des vorderen
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Teilbereiches 15 vom horizontalen Abschnitt des Rah-
menteils 16 abheben, wahrend die Rollen 170 des hin-
teren Teilbereiches 14 die zwei Rampenbahnen 180
hochrollen. Der vordere Teilbereich 15 schlagt dabei an
dem hinteren Teilbereich 14 an und befindet sich damit
auch nach dem Abheben weiterhin in der gemeinsamen
Ebene mit dem hinteren Teilbereich. Die Endstellung die-
ser Bewegung ist in Fig.5 gezeigt. Die FuRRsohle liegt
dabei eben auf dem vorderen und hinteren Teilbereich
15, 14 auf und ist in einem Winkel nach oben gerichtet.
[0047] InFig.3 istjene Stellung gezeigt, in der sich die
Rollen 171 im hinteren Endbereich des Rahmenteils 16
und die Rollen 170 im hinteren Endbereich der Rampen-
bahnen 18 befinden, wobei zugleich der Balken 17 Uber
den zweiten Exzenterantrieb in seiner angehobenen Po-
sition ist, wodurch der hintere Teilbereich 14 gegeniber
dem vorderen Teilbereich 15 in eine Winkelstellung ge-
schwenkt ist, welche das Abwinkeln des Fules ermdg-
licht.

[0048] Fig.2 und Fig.4 stellen Positionen der Fuf3platte
101 dar, in der die FuBsohle vollkommen waagrecht und
eben auf dieser aufliegt.

[0049] Fig.6 und 7 zeigen ein weiteres Ausfihrungs-
beispiel, wobei wiederum nur eine Halfte der Vorrichtung
fur einen Ful gezeigt ist. Die weitere Schubstange 19 ist
horizontal geflihrt und als Ausgleich fir die Hohenbewe-
gung eine Gleitschablone 190 ausgebildet, die wahrend
des Bewegungsvorgangs den periodisch auftretenden
Hoéhenunterschied zwischen dem vorderen und hinteren
Teilbereich der FuBplatte 15, 14 ausgleicht, der durch
den Vertikalantrieb hervorgerufen wird.

[0050] Fig.8 zeigt eine Bewegungskurve 50 der kreis-
férmig sich bewegenden Punkte in der erfindungsgema-
Ren Vorrichtung, eine ebenso kreisférmige Bewegungs-
kurve 53 an der Antriebsseite des Exzenters des Verti-
kalantriebs und eine an der Ausgangsseite sich einstel-
lende Bewegungskurve 51 sowie eine Bewegungskurve
52 des hinteren Teilbereiches 14 der FuRplatte 101. Be-
wegungskurve 52 entspricht der Bewegung der Ferse.
Bewegungskurven 53 und 51 sind Teil des Vertikalan-
triebes, wobei Bewegungskurve 53 durch das Abrollen
des Zahnrades 10 entlang des AuRenumfanges des
Zahnrades 8 entsteht, wodurch der Balken 17 periodisch
angehoben und abgesenkt wird und wahrend des Anhe-
bens des Balkens 17 der hintere Teilbereich 14 der
FuRplatte 101 emporgeschwenkt wird und danach wie-
der abgesenkt wird, sodass sich die Bewegungskurve
52 fur den hinteren Teilbereich 14 ergibt.

[0051] Fig.9 zeigt den Verlauf der horizontalen Ge-
schwindigkeit der FuBRplatte 101 bei unterschiedlichen
Schrittweiten und bei gleicher Schrittfrequenz, wobei die
positiven Geschwindigkeitswerte der Schwungbeinpha-
se und die negativen Geschwindigkeitswerte der Stand-
beinphase zuzuordnen sind. Die Geschwindigkeitsver-
teilung entspricht ungefahr 60:40.
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Patentanspriiche

1.

Gangbewegungsvorrichtung zur Erzeugung einer
Gangbewegung eines Menschen mit zwei gesteu-
erten Ful3fihrungseinheiten (100), die jeweils eine
FuBplatte (101) zur Auflage eines FuRes umfassen,
wobei die FuBplatten (101) zur Simulation der Gang-
bewegung zueinander entgegengesetzt abwech-
selnd nach vorne und nach hinten bewegbar sind,
wobei eine Aufhangungseinheit vorgesehen ist, an
welcher der Mensch zur Gewichtsentlastung auf-
hangbarist, wobei die Fulplatten (101) jeweils einen
vorderen und einen hinteren Teilbereich (15, 14) auf-
weisen, wobei wahrend des gesteuerten Bewe-
gungsvorgangs der FuBplatten (101) der hintere
Teilbereich (14) sich gegeniiber dem vorderen Teil-
bereich (15) aus einer gemeinsamen Ebene heraus
bewegt, um das Abwinkeln des MittelfuR-Zehenge-
lenks zu ermdglichen, dadurch gekennzeichnet,
dass das vordere Ende des hinteren Teilbereiches
(14) der FulRplatte (101, 111) zwei Rollen (170) auf-
weist, die auf zwei Rampenbahnen (18) abrollen, die
aus einem hinteren horizontalen Abschnitt und ei-
nemvorderen linear ansteigenden Abschnitt zusam-
mengesetzt sind.

Gangbewegungsvorrichtung nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass das hintere Ende des
vorderen Teilbereiches (15) und das vordere Ende
des hinteren Teilbereiches (14) der Ful3platten (101)
Uiber ein Gelenk (120) miteinander verbunden sind,
sodass der hintere Teilbereich (14) der FuBplatten
(101) gegentiber dem vorderen Teilbereich (15) aus
der gemeinsamen Ebene in eine Winkelstellung ver-
schwenkbar ist.

Gangbewegungsvorrichtung nach Anspruch 1 oder
2, dadurch gekennzeichnet, dass ein Horizontal-
und ein Vertikalantrieb der FuBplatte (101) vorgese-
hen ist, wobei der Horizontalantrieb der Fulplatte
(101) eine Uber einen ersten Exzenterantrieb (5) be-
tatigte Schubstange (6) und eine durch die Schub-
stange angetriebene weitere Schubstange (19) um-
fasst, welche an ihrem Betdtigungsende mit der
FuBplatte (101) gekoppelt ist.

Gangbewegungsvorrichtung nach Anspruch 1, 2
oder 3, dadurch gekennzeichnet, dass der Verti-
kalantrieb einen zweiten Exzenterantrieb (7, 8, 9, 10,
11) fur vertikalen Antrieb und einen an diese gekop-
pelten, zwischen einer horizontalen und einer ge-
neigten Position schwenkbaren Balken (17) um-
fasst, wobei auf dem Balken (17) ein gleitend oder
rollend gelagerter Fihrungsschlitten (13) angeord-
net ist, an den das Betatigungsende der weiteren
Schubstange (19) angekoppelt ist, und der Fih-
rungsschlitten (13) seinerseits Uber ein Gelenk mit
dem hinteren Ende des hinteren Teilbereichs (14)
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der FuRplatte (101) verbunden ist.

Gangbewegungsvorrichtung nach Anspruch 4, da-
durch gekennzeichnet, dass der zweite Exzenter-
antrieb fur vertikalen Antrieb einen ersten Exzenter-
arm (9) und einen von diesem angetriebenen zwei-
ten Exzenterarm (11) umfasst, wobei der zweite Ex-
zenterarm (11) mit einer doppelt so hohen Winkel-
geschwindigkeit wie der erste Exzenterarm (9) ro-
tiert.

Gangbewegungsvorrichtung nach einem der An-
spriche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass
das vordere Ende des vorderen Teilbereiches (15)
der FuRplatte (101) zwei Rollen (171) aufweist, die
auf einem horizontalen Abschnitt eines Rahmenteils
(16) abrollen, wobei bei Bewegen des hinteren Teil-
bereiches (14) der FuBplatte (101) entlang des linear
ansteigenden Abschnitts der vordere Teilbereich
(15) der FuBplatte (10) mit dem hinteren Teilbereich
(14) in einem Winkel zur Horizontalen bewegt wird
und die Rollen (171) des vorderen Teilbereiches (15)
vom horizontalen Abschnitt des Rahmenteils (16)
abheben, wahrend die Rollen (170) des hinteren
Teilbereiches (15) die zwei Rampenbahnen (18)
hochrollen.

Gangbewegungsvorrichtung nach einem der vor-
hergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass der Horizontalantrieb und der Vertikalan-
trieb Uber einen gemeinsamen Motor (1) antreibbar
sind.

Claims

A walking movement device for producing a walking
movement of a human being having two controlled
foot guiding units (100), each comprising a foot plate
(101) for placing a foot thereon, the foot plates (101)
being alternately movable forward and backwards in
opposite directions to simulate the walking move-
ment, wherein a suspension unit is provided, on
which the human being can be suspended for easing
the weight, the foot plates (101) each having a front
and a rear partial area (15, 14), the rear partial area
(14) moving out of a common plane with respect to
the front partial area (15) during the controlled move-
ment process of the foot plates (101) in order to en-
able bending of the midfoot toe joint, characterized
in that the front end of the rear partial area (14) of
the foot plate (101, 111) has two rollers (170), which
unroll on two ramp lanes (18), which are composed
of a rear horizontal section and a front linearly as-
cending section.

The walking movement device of Claim 1, charac-
terized in that the rear end of the front partial area
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(15) and the front end of the rear partial area (14) of
the foot plates (101) are joined together via a joint
(120), such that the rear partial area (14) of the foot
plates (101) is pivotable out of the common plane
into an angular position with respect to the front par-
tial area (15).

The walking movement device of Claim 1 or 2, char-
acterized in that a horizontal and a vertical drive
unit of the foot plate (101) is provided, the horizontal
drive unit of the foot plate (101) comprising a push
rod (6) operated via a first eccentric drive unit (5) and
another push rod (19) driven by the push rod and
coupled to the foot plate (101) at its operating end.

The walking movement device of Claim 1, 2 or 3,
characterized in that the vertical drive unit compris-
es a second eccentric drive unit (7, 8, 9, 10, 11) for
vertical actuation and a beam (17) coupled thereto
and pivotable between a horizontal and an inclined
position, a glidingly or rollingly supported guide car-
riage (13) being arranged on the beam (17), to which
the operating end of the other push rod (19) is cou-
pled, and the guide carriage (13) itself being con-
nected to the rear end of the rear partial area (14) of
the foot plate (101) via a joint.

The walking movement device of Claim 4, charac-
terized in that the second eccentric drive unit for
vertical actuation comprises a first eccentric arm (9)
and a second eccentric arm (11) driven by the first
one, the second eccentric arm (11) rotating at an
angular speed twice that of the first eccentric arm (9).

The walking movement device of any one of Claims
1 to 5, characterized in that the front end of the
front partial area (15) of the foot plate (101) has two
rollers (171), which unroll on a horizontal section of
a frame portion (16), the front partial area (15) of the
foot plate (10) being moved with the rear partial area
(14) at an angle with respect to the horizontal and
the rollers (171) of the front partial area (15) being
lifted from the horizontal section of the frame portion
(16) upon movement of the rear partial area (14) of
the foot plate (101) along the linearly ascending sec-
tion, while the rollers (170) of the rear partial area
(15) roll up the two ramp lanes (18).

The walking movement device of any one of the pre-
ceding claims, characterized in that the horizontal
drive unit and the vertical drive unit can be driven via
a common engine (1).

Revendications

Dispositif a mouvement de marche pour générer le
mouvement de la marche chez un humain, avec
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deux unités de guidage de pied (100) commandées
qui comprennent chacune une plaque d’appui (101),
surlaquelle peut étre posé un pied, les plaques d’ap-
pui (101) pouvant étre déplacées en alternance l'une
contre 'autre en avant et en arriére pour simuler le
mouvement de la marche, une unité de suspension
étant prévue, par laquelle la personne peut étre sus-
pendue pour diminuer la charge, les plaques d’appui
(101) ayant chacune une zone partielle antérieure
et postérieure (15, 14), la zone partielle postérieure
(14) sortant d’'un plan commun par rapport a la zone
partielle postérieure (15) pendant le déplacement
commandé des plaques d’appui (101), pour permet-
tre a l'articulation entre le médio-pied et les orteils
de se plier, caractérisé en ce que I'extrémité anté-
rieure de la zone partielle postérieure (14) de la pla-
que d’appui (101, 111) a deux rouleaux (170) qui
roulent sur deux voies a rampe (18), qui sont com-
posées d'une partie postérieure horizontale et une
partie antérieure s’étendant vers le haut de fagon
linéaire.

Dispositif a mouvement de marche selon la reven-
dication 1, caractérisé en ce que I'extrémité posté-
rieure de la zone partielle antérieure (15) et I'extré-
mité antérieure de la zone partielle postérieure (14)
des plaques d’appui (101) sont reliées par une char-
niére (120) qui fait en sorte que la zone partielle pos-
térieure (14) des plaques d’appui (101) peut étre pi-
votée dans une position angulaire hors du plan com-
mun par rapport a la zone partielle antérieure (15).

Dispositif a mouvement de marche selon les reven-
dications 1 ou 2, caractérisé en ce qu’un entraine-
ment horizontal et vertical de la plaque d’appui (101)
est prévu, I'entrainement horizontal de la plaque
d’appui (191) comprenant une tige de poussée (6),
actionnée par un premier entrainement a excentri-
que (5), et une autre tige de poussée (19), entrainée
par la tige de poussée, qui est accouplée avec la
plaque d’appui (101) a son extrémité d’actionne-
ment.

Dispositif a mouvement de marche selon les reven-
dications 1, 2 ou 3, caractérisé en ce que I'entrai-
nement vertical comprend un deuxiéme entraine-
ment a excentrique (7, 8, 9, 10, 11) pour I'entraine-
ment vertical et une barre (17) accouplée a celui-ci,
pouvant étre pivotée entre une position horizontale
et une position inclinée, sur la barre étant placé un
chariot de guidage (13), logé de facon coulissante
ou roulante, auquel I'extrémité d’actionnement de la
tige de poussée (19) est accouplée, le chariot de
guidage (13) étant a son tour relié par une charniére
a I'extrémité postérieure de la zone partielle posté-
rieure (14) de la plaque d’appui (101).

Dispositif a mouvement de marche selon la reven-
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dication 4, caractérisé en ce que le deuxieme en-
trailnement a excentrique comprend un premier bras
a excentrique (9) pour le mouvement vertical et un
deuxiéme bras a excentrique (11) entrainé par le pre-
mier, le deuxiéme bras a excentrique (11) tournant
avec une vitesse angulaire qui est le double de celle
du premier bras a excentrique (9).

Dispositif a mouvement de marche selon l'une quel-
conque des revendications 1 a 5, caractérisé en ce
que 'extrémité antérieure de la zone partielle anté-
rieure (15) de la plaque d’appui (101) a deux rou-
leaux (171), qui roulent sur une partie horizontale
d’un élément cadre (16), la zone partielle antérieure
(15) de la plaque d’appui (10) étant déplacée avec
la zone partielle postérieure (14) selon un certain
angle par rapport a I'horizontale, et les rouleaux
(171) de la zone partielle antérieure (15) se soule-
vant de la partie horizontale de I'élément cadre (16)
lors d’'un déplacement de la zone partielle postérieu-
re (14) de la plaque d’appui (101) le long de la partie
de lazone partielle antérieure (15) de la plaque d’ap-
pui (10) qui s’étend vers le haut de fagon linéaire,
pendant que les rouleaux (170) de la zone partielle
postérieure (15) roulent vers le haut sur les deux
voies a rampe (18).

Dispositif a mouvement de marche selon l'une quel-
conque des revendications précédentes, caractéri-
sé en ce que I'entrainement horizontal et I'entraine-
ment vertical peuvent étre entrainés par un moteur
(1) commun.
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