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(57) Abstract

The invention relates to a method for training body
parts of a person (2) in a sitting position comprising the
following steps: preselecting a desired movement (50, 54);
generating movement signals from a movement of a sitting
person (2) by means of a sensor unit (10); and generating
a representation of the movement (52, 52A) from the
movement signals on a monitor (16). The invention also
relates to a corresponding device for carrying out the method.

(57) Zusammenfassung

Ein Verfahren zum Training von Korperteilen eines
Menschen (2) in sitzender Haltung umfaBt die folgenden
Schritte: Vorgeben einer Sollbewegung (50, 54); Erzeugen
von Bewegungssignalen aus einer Bewegung eines sitzenden
Menschen (2) mittels einer Sensoreinheit (10); und Erzeugen
einer Darstellung der Bewegung (52, 52A) aus den Bewe-
gungssignalen auf einem Monitor (16). Eine entsprechende
Vorrichtung zur Durchfilhrung des Verfahrens ist ebenfalls
beansprucht.
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Beschreibung

Verfahren und Vorrichtung zum Training von K&rperteilen eines

Menschen

Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vorrichtung zum
Training von Korperteilen eines Menschen in sitzender Hal-

tung.

Haltungsschédden werden im allgemeinen von einem Arzt festge-
stellt und durch entsprechendes Fachpersonal bewegungsthera-
peutisch behandelt. Nach einer jeweiligen Schadenserkennung
wird durch Rehabilitationsmafnahmen versucht, den Bewegungs-
apparat entsprechend zu stabilisieren. Es gibt jedoch schon
Ansidtze, entsprechende Merkmale mittels automatisierter Ver-
fahren zu erkennen und dann zu beseitigen. Hierzu gehoren
insbesondere Verfahren, die aufgezeichnete Daten von Bewegun-
gen der Arme, Beine oder des Kopfes erfassen. Die Bewegungs-
ablaufe koénnen dann nach der eigentlichen Bewegungstatigkeit
mittels verschiedenartig realisierter Analysen evaluiert wer-

den.

Bekannt ist auch, zur Bedienung von computergestitzten Anwen-
dungen, beispielsweise einer Textverarbeitungs-Software, als
Eingabegerate neben Tastatur und Maus full- oder kopfgesteuer-
te Eingabeeinheiten zu benutzen. Die Bemithungen gehen hier in
Richtung optionaler Bedienméglichkeiten als Ersatz fir hand-

gesteuerte Betdtigungen.

Aus der DE-0S 39 39 327 ist ein Verfahren zum Verbessern ei-
ner schidlichen Korperhaltung sowie ein Mefgerat und ein
Kleidungsstiick zur Realisierung des erfindungsgemdfen Verfah-
rens beschrieben. Dabei wird der Korper durch eine asymmetri-
sche Belastung gezwungen, eine normale Kdrperhaltung einzu-
nehmen. Der Neigungswinkel von Linien, die flr die Haltung

charakteristische Koérperteile verbinden, wird gemessen.
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Aus dem deutschen Gebrauchsmuster 297 12 990 ist ein Sitzhal-
tungsfehler-Erfassungs- und Warnsystem bekannt, das einen
Warnton ausgibt, wenn sich der Kopf eines Benutzers zu nahe
an eine Oberflache heranbewegt. Dabel wird die Abdeckung ei-

nes Lichtsensors durch den Kopf ausgewertet.

Das deutsche Gebrauchsmuster 296 12 724 beschreibt ein Gerat
zur computergestiitzten Gleichgewichtstherapie mit einem Ku-
gelabschnitt, der eine vergroBerte Schnittflache als Stand-
plattform fiir Personen besitzt. Eine Steuerung eines Compu-
terprogramms erfogt mittels eingebauter Schalter. Dabei 1ist
der Kugelabschnitt mittig in einem Schalteraufnahmering in
allen seitlichen Richtungen beweglich verankert. Durch
Gleichgewichtsverlagerung der Person kénnen die sich im
Schalteraufnahmering befindlichen Schalter betdtigt werden.
Durch den Schaltvorgang wird ein Bildschirmcursor in entspre-

chende Richtungen bewegt.

Bei dem im folgenden angefilhrten Stand der Technik gehen die
Bemithungen in Richtung optionaler Bedienmdglichkeiten fiur ei-
nen Rechner, die dquivalent zu handgesteuerten Bedienungen

sind.

In der W096/01448 ist ein Steuergerat fur Computer oder indu-
strielle Prozesse beschrieben. Das Konzept basiert auf dem
Prinzip, einen Computer mit Bewegungen des Korpers, die uber
den Stuhl ibertragen werden, zu steuern. Das Steuergerat ist
dadurch charakterisiert, daB in einem Stuhl mehrere Wandler
eingebaut sind. Ein erster Wandler ist vorgesehen, um Drehbe-
wegungen des Stuhles zu erfassen. Er gibt Signale ab, die Be-
wegungen in horizontaler Richtung entsprechen. Ein weiterer
Wandler erfaft Bewegungen in vertikaler Richtung. Die Aus-
gangssignale der Wandler werden iber ein Interface einem Sen-
der zugefithrt. Derart kann eine konventionelle Maus vollstéan-
dig oder teilweise durch Bewegungen des Stuhls ersetzt wer-
den. Drehbewegungen aktivieren z.B. einen Cursor auf einer

Anzeigeeinheit in horizontaler Richtung, wahrend Vor- und
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Rickwartsbewegungen des Koérpers den Cursor in vertikaler
Richtung bewegen.

Im deutschen Gebrauchsmuster 297 04 478 ist eine Vorrichtung
zur Betdtigung eines Joysticks durch einen stehenden oder
sitzenden Benutzer beschrieben. Oberhalb eines zu betdtigen-
den Joysticks ist eine horizontal ausgerichtete Platte ange-
ordnet, die verkippbar und beweglich gelagert ist. An ihrer
Unterseite ist eine Betdtigungsvorrichtung zur lateralen Be-
wegung des Joysticks angebracht, die bel einer Verkippung der
Platte den Joystick betidtigt. Ein Benutzer steht oder sitzt
auf dieser Platte und verlagert sein Kdrpergewicht, was zu
einer Verkippung der Platte, damit zur Betdtigung des Joy-
sticks und damit wiederum zu dem erwiinschten Eingriff in ein

Spiel oder in eine virtuelle Welt fihrt.

In der US-Patentschrift 4,843,538 ist ein Gerat und ein Ver-
fahren beschrieben, mit dem iiber eine Abbildung eines mensch-
lichen Korpers eine Realtime-Steuerung von Computerereignis-
sen durchgefithrt werden kann. Dabei wird eine Wahrnehmungs-

und Merkmalsanalyse durchgefihrt.

Der Erfindung liegt nun die Aufgabe zugrunde, ein Verfahren
und eine Vorrichtung zum Training von Korperteilen eines Men-
schen in sitzender Haltung anzugeben, mit dem Kdrperbewegun-

gen erfalt und gesteuert werden konnen.

Die erstgenannte Aufgabe wird beziiglich des Verfahrens mit

den folgenden Verfahrensschritten geldst:

— Vorgeben einer Sollbewegung,

-~ Erzeugen von Bewegungssignalen aus einer Bewegung eines
sitzenden Menschen mittels einer Sensoreinheit und

— Erzeugen einer Darstellung der Bewegung aus den Bewegungs-

signalen auf einem Monitor.

Damit ist es moglich, Kérperbewegungen und Korperhaltungen,

insbesondere auch Fehlhaltungen, anzuzeigen, 2zu Uberwachen
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und zu korrigieren. Die sensorische Kontrolle und die Anzeige
erméglicht eine fachkompetente Bewegungsfiihrung. Beispiels-
welse wird ein zu Rehabilitationszwecken von einem Arzt fir
ein bestimmtes Problem erarbeitetes, spezielles Bewegungspro-
gramm vorgegeben. Die Kontrolle des Bewegungsprogramms er-—
folgt automatisch ber die Sensorik, ohne daf dauerhafte
Fachpersonal-Prasenz erforderlich ist.

Ein weiterer Vorteil der Erfindung besteht darin, daB im wei-
terhin zunehmenden Bereich der Personal Computer-Arbeitsplit-
ze bekannte Probleme im Haltungs- und Bewegungsapparat durch
den additiven oder auch optionalen Einsatz der Erfindung ver-
bessert werden koénnen. Der Anwender kann dauerhaft oder zeit-
lich begrenzt beispielsweise mittels einer Rickenentspan-
nungs-Software zum Gebrauch des bewegungsaktivierenden Einga-
besystems aufgefordert werden. Diese Moglichkeit wiirde der
Bewegungsverarmung und Rickenverkrimmung in diesem Arbeitsbe-

reich prophylaktisch entgegenwirken.

Weiterhin besteht die Moglichkeit, virtuelle Rehabilitations-
welten aufzubauen, bei denen z.B. ein Arzt oder Therapeut ei-
ner Therapiegruppe eine Bewegung vorgibt. Das Protokoll der
Bewegung kann zusatzlich dem Arzt oder Therapeuten Ubermit-
telt werden. Zur Kontrolle koénnen die Teilnehmer der Thera-
plegruppe die Darstellung der Bewegung auf einem Monitor wie

in einem Spiegel kontrollieren.

Eine vorteilhafte Ausgestaltung zeichnet sich dadurch aus,
daB die Sollbewegung als ein Sollweg vorgegeben wird, den ei-
ne Marke auf dem Monitor zuriicklegen soll. Die Vorgabe eines
Sollwegs ermdglicht eine gezielte therapeutische Bewegungs-

fiihrung.

Bei einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung de Erfindung
wird die Bewegung des Menschen iUber ein Sitzgerat auf die

Sensoreinheit Ubertragen. Damit kénnen verschiedene unter
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therapeutischen Gesichtspunkten entwickelte Sitzgeridte ver-
wendet werden.

Eine weitere vorteilhafte Ausgestaltung zeichnet sich dadurch
aus, dall aus der Sollbewegung und den Bewegungssignalen ein
Qualitatssignal gebildet wird als MaB der Ubereinstimmung von
Sollbewegung und Bewegung. Das Qualitdtssignal gibt dem Pati-
enten eine Rickkopplung iber den Gesamterfolg der gerade
durchgefihrten therapeutischen Bewegungen. Es wird somit ein
therapeutisches QualitatsmaBl eingefiihrt, dal der Vergleich-
barkeit verschiedener Personen oder auch verschiedener Trai-

ningseinheiten einer Person dienen kann.

Vorzugswelise werden die Bewegungssignale quasikontinuierlich
erfaft und dargestellt. Quasi-kontinuierlich heiBt hier, daB
bei einer digitalen Signalverarbeitung die Abtastrate zur Um-
wandlung der in ein digitales Format der im allgemeinen zu-
nachst in analoger Form vorliegenden Bewegungssignale so hoch
ist, daB ein Betrachter den Eindruck einer kontinuierlichen

Erfassung und Darstellung hat.

Die zweitgenannte Aufgabe beziglich der Vorrichtung wird ge-

16st durch die Kombination der folgenden Merkmale

— Mittel zum Vorgeben einer Sollbewegung,

— elner Sensoranordnung zum Erzeugen von Bewegungssignalen
aus einer Bewegung eines sitzenden Menschen,

— elner mit der Sensoranordnung verbundenen Verarbeitungsein-
heit zum Erzeugen einer Darstellung der Bewegung aus den
Bewegungssignalen und

— einem mit der Verarbeitungseinheit verbundenen Monitor zum
Visualisieren der Darstellung.

Die Aufldsung der Sensorelemente entspricht der Aufldsung ei-

nes Monitors von z.B. ca. 1200x800 Pixeln. Die Bewegungs-

signale konnen nach einer Aufbereitung in analoger Form oder
auch in digitaler Form der Verarbeitungseinheit zugefihrt

werden.
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Eine vorteilhafte Ausgestaltung zeichnet sich dadurch aus,
daB mit der Sensoranordnung ein Sitzgerat verbunden ist zur
Ubertragung von durch die Bewegung des sitzenden Menschen er-
zeugte Krafte auf die Sensoranordnung. Damit kann bei der An-

wendung eine normale Grundhaltung eingenommen werden.

Das Sitzgerdt kann als Stuhl oder Hocker ausgestaltet sein.
Bei einer besonders vorteilhaften Ausgestaltung ist als Sitz-
gerat ein Sitzball verwendet. Sitzbdlle sind medizinisch an-
erkannt zur Therapie von Haltungsschaden und transformieren
zudem die KoOrperbewegung in leicht zu detektierende Rollbewe-

gungen.

Bei einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung umfaft die
Sensoranordnung eine Vielzahl von in einer Fldche angeordne-
ten Sensorelementen. Damit kann die Bewegung eines darauf
liegenden Sitzballs durch Verlagerung des Abdrucks des Sitz-
balls auf der Sensoranordnung erfaBt werden. Die Sensorele-
mente detektieren die Bewegung beispielsweise drucksensitiv,
abstands- oder wegsensitiv, drehsensitiv, geschwindigkeits-
sensitiv oder beschleunigungssensitiv. Die Sensoranordnung
kann z.B. als entsprechend sensitive Matte ausgestaltet sein.
Als Sensorprinzipien koénnen elektrische, magnetische, opti-
sche oder auch mechanische Rezeptoren, wie z.B. Lichtschran-
ken, Piezosensoren, Hallsensoren usw. verwendet werden. Wei-
tere Ausgestaltungen der Erfindung sind durch die Unteran-
spriiche gekennzeichnet.

Ausfiihrungsbeispiele der Erfindung werden im folgenden anhand

von neun Figuren erldutert. Es zeilgen:

Figur 1 1in einer Ubersichtsdarstellung die wesentlichen Ein-
heiten einer Vorrichtung zum Training von Korpertei-

len eines Menschen in sitzender Haltung,

Figur 2 eine erste Vorrichtung zum Training von Korperteilen

mit einem Lichtgitternetz als Sensoreinheit,
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eine zweite Vorrichtung zum Training von Korpertei-
len mit einer elektrischen Kontaktmatrix als Sen-

soreinheit,

eine dritte Vorrichtung zum Training eines Korper-
teils mit einer Druck-Kontaktmatrix als Sensorein-
heit,

eine vierte Vorrichtung zum Training eines Koérper-
teils mit einem an mindestens drei Befestigungspunk-

ten befestigten Netz in der sensorischen Konzeption,

eine finfte Vorrichtung zum Training von Korpertei-
len mit einer beweglich gelagerten Platte innerhalb

der sensorischen Konzeption,

eine sechste Vorrichtung zum Training von Korpertei-

len mit einer sensitiven Matte als Sensoreinheit,

eine siebte Vorrichtung zum Training von Korpertei-

len mit einem Gyroskop als Sensoreinheit,

eine achte Vorrichtung mit einer drahtlosen Ubertra-

gung der Bewegungssignale und

eine Darstellung eines Monitorbildes mit visuellen

Vorgaben von Scllbewegungen.

Figur 1 zeigt die prinzipielle Anordnung der Vorrichtung zum

Training von Kérperteilen eines Menschen oder einer Person 2

in sitzender Haltung. Die Person 2 sitzt auf einem herkommli-

chen medizinischen Sitzball 4, wobei sie sich mit den Fifen
auf dem Boden abgestiitzt. Der Ursprung eines raumlichen Koor-

dinatensystems 5 liegt im Beruhrungspunkt des Sitzballs 4 mit

seiner Auflagefldche, die hier im wesentlichen der von den

Koordinaten X und y aufgespannten Flache entspricht. Die Per-

son 2 kann auf dem Sitzball 4 Bewegungen in allen drei Raum-
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koordinatenrichtungen x, y und z ausfihren, verdeutlicht
durch ein Pfeilkreuz 6. Diese Bewegungen 6 werden, auBer der
vertikalen Bewegung in z-Richtung, vom Sitzball 4 in Rollbe-
wegungen umgesetzt, die sich als Drehbewegungen um die x-, y-
und z-Achse darstellen lassen. Dies ist durch Kreise mit
Pfeilen 8 symbolisiert. Die Drehbewegungen 8 bewirken z.B.
Translationsbewegungen, wenn als Sitzgerat der Sitzball 4
verwendet wird. Die Ortsveranderung des Sitzballs 4 wird von
einer Sensoranordnung 10 mit hoher Genauigkeit und Ortsauflo-
sung, z. B. entsprechend der Aufldsung eines Monitors mit ca.
1200x800, erfaBt.

Die Sensoranordnung 10 ist mit einer Auswerteeinheit 12 ver-
bunden, die die von den Bewegungen ausgeldsten Sensorantwor-
ten aufbereitet und als digitalisierte oder auch analoge Si-
gnale ausgibt. Gegebenenfalls umfaBt die Auswerteeinheit 12
auch eine Stromversorgung fir die Sensoranordnung 10. Die
Auswerteeinheit 12 ist mit einem Réchner 14 verbunden, der
auf der Basis der Bewegungssignale einen Cursor auf einem Mo-
nitor 16 steuert. Gleichzeitig mit dem Cursor wird auf dem
Monitor 16 ein Weg fiir den Cursor vorgegeben. Die Person 2
muf nun in sitzender Haltung durch Bewegungen auf dem Sitz-
ball den Cursor entsprechend der Wegvorgabe bewegen, wie

nachfolgend noch anhand von Figur 10 beschrieben ist.

Eine erste praktische Realisierung des Sensorkonzepts zeigt
Figur 2 in einer teilweisen Explosionsdarstellung. Eine Sen-
soranordnung 10A umfaBt ein Lichtgitternetz 20, das durch An-
bringen entsprechender Lichtschranken an AuRenwanden 22 der
Sensoranordnung 10A erzeugt wird. Der Sitzball wird innerhalb
des Lichtgitternetztes 20 bewegt, was durch einen Pfeil 23
veranschaulicht ist. Mehrdimensionale bewegungs- und ge-
wichtsverursachte Positionen und/oder Positionsveranderungen
des Sitzgerdts 4 fiihren zu Abschattungen der entsprechenden
Lichtschranken. Die damit erzeugten Signale werden mit einer
entsprechenden Auswerteeinheit 12A in ein digitales Proto-

kollformat umgewandelt. Die Verdrehung des Sitzgerats 4 um
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die z-Achse wird mit einem Drehsensor, symbolisiert durch ei-
nen Kreis 24 mit Pfeilspitzen, erfaft und ebenfalls liber die
Auswerteeinheit 12A dem Rechner 14 zugefihrt. Die Person 2
betdtigt hier zusdtzlich eine Eingabetastatur wahrend des Be-

wegungstrainings.

Bei der in Figur 3 dargestellten Konzeption wird eine elek-
trische Kontaktmatrix zur Positions- und Bewegungserkennung
des Sitzgerats 4 verwendet. Eine damit realisierte Sensoran-
ordnung 10B umfafBt ein elektrisches Kontaktraster 26. Die im
Berithrungsbereich mit dem Kontaktraster 26 liegende Oberflda-
che des Sitzgerats 4 ist mit einer elektrisch leitfahigen
Schicht 28 belegt. Durch Kontaktschluf (Pfeil 23) der leitfa-
higen Schicht 28 mit dem Kontaktraster 26 werden Bewegungs-
und Ortssignale erzeugt, die von der Auswerteeinheit 12B wie-
derum in ein digitales Protokcllformat umgewandelt werden.
Rotationen des Sitzballs 4 um die vertikale z-Achse werden
ebenfalls wie bel der vorangegangenen Ausfiihrung mit einem
Drehsensor, z.B. einem Gyroskop, erfaft und dem Rechner in

digitaler Form zugeleitet.

Ahnlich wie bei der voranstehend beschriebenen Sensorkonzep-
tion wird bei der in Bild 4 dargestellten Sensorkonzeption
eine Sensoranordnung 10C mit einer Kontaktmatrix verwendet,
um die mehrdimensionale Position und/oder Positionsadnderung
des Sitzgerdts 4 zu detektieren. Die Kontaktmatrix ist hier
als Druck-Kontaktmatrix ausgefiithrt, die bel einwirkender
Druckkraft entsprechende Kontakte schliefit. Mittels der Aus-
werteeinheit 12C wird ein entsprechendes Protokollformat be-

rechnet.

Die in Bild 5 dargestellte Konzeption benutzt eine Sensoran-
ordnung 10D mit einem Netz 30, das an mindestens drei Befe-
stigungspunkten 31 - hier an den vier Eckpunkten der Sen-
soranordnung 10D - befestigt ist. An den Befestigungspunkten
31 sind Weg- und/oder Drucksensoren angeordnet, die die mehr-

dimensionale bewegungs- und gewichtsverursachte Position
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und/oder Positionsverinderung des darauf gelagerten Sitzge-
rats 4 unter Zuhilfenahme einer entsprechenden Auswerteein-
heit 12D in ein fir den Rechner 14 lesbares Protokollformat
umwandelt. Auch hier ist zusdtzlich zur Erfassung der Drehbe-

wegung um die z-Achse ein Drehsensor 24 vorgesehen.

Beli der in Figur 6 gezeigten Sensorkonzeption umfalt eine
Sensoranordnung 10E eine starre Platte 32, die an mindestens
drei Punkten 34 federnd abgestiitzt ist. Die als Auflagefléache
fiir das Sitzgerdt 4 dienende Plattenoberfldche kann eben oder
auch konkav ausgebildet sein. Die konkave Ausgestaltung hat
den Vorteil, daB der Bewegung zum Rand stabilisiert wird.
Kippbewegungen der Platte werden mit zwel Drehsensoren 36 er-
faRt. Zusiatzlich ist zur Erfassung der Drehbewegung des Sitz-
gerdts 4 um die senkrechte z-Achse der Drehsensor 24 vorgese-
hen. Die Drehbewegungen werden von der Auswerteeinheit 12E in
ein entsprechendes digitales und rechnerkompatibles Format

umgewandelt.

Bild 7 zeigt als eine Sensoranordnung 10F mit einer Sensor-
matte, die Bewegungsanderungen mittels einer entsprechenden
sensitiven Matte 38 akquiriert. Die von der Matte 38 abgege-
benen Signale werden werden von einer Auswerteeinheit 12F in

ein rechnerkompatibles Format umgewandelt.

Die in Bild 8 skizzierte Ausfithrung der Vorrichtung zum Trai-
ning von Kérperteilen erfaBft Bewegungen und/oder Bewegungsan-
derungen des Sitzballs 4 mittels einer im oder am Ball ange-
brachten Sensoranordnung 10G. Hier ist die Sensoranordnung
10G innerhalb des Sitzballs 2 befestigt, wobei der Sitzball 4
teilweise aufgebrochen dargestellt ist. Die Sensoranordnung
10G nutzt die bei Bewegungen und Bewegungsanderungen entste-
henden Coriolis-Kradfte und/oder relativistische Laufzeitef-
fekte von Licht, das durch entsprechend angeordnete Glasfa-
serleitungen gefilhrt ist. Auch die Abhangigkeit des Sagnak-
Effekts von Bewegungen und/oder Bewegungsdnderungenkénnen zur

Messung der Bewegung genutzt werden. Beispielsweise kommen
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modifizierte Schwinggabelsensoren oder modifizierte Gyroskope
zum Einsatz. Die Neigung und/oder Verdrehung des Sitzgerdts 4
im Raum beeinfluBt die obengenannten Effekte und erzeugt ent-
sprechende Signale, die mittels einer Auswerteeinrichtung 12G

in bewegungsproportionale Signale umgewandelt werden.

Das in Figur 9 skizzierte Sensorkonzept verwendet ebenfalls
am oder im Sitzball angeordnete Sensoren 10G, die jedoch mit
einem Sender 40 zur drahtlosen Signalibertragung 42 der Sen-
sorantworten an eine Auswerteeinheit 12H verbunden ist. Die
Stromversorgung kann z.B. lber Solarzellen 44 erfolgen, die

an einer &dulleren Oberflache des Sitzgerdts 4 angeordnet sind.

Figur 10 zeigt eine Graphik, die vom Rechner 14 erzeugt und
auf dem Monitor 16 dargestellt wird. Die Graphik umfaBt eine
erste Bewegungsvorgabe 50 in Form eines Labyrinths. Ein
gleichzeitig mit der Bewegungsvorgabe 50 dargestellter Cursor
oder eine bewegliche Sichtmarke 52 soll von der zu therapie-
renden Person 2 durch entsprechende Bewegungen auf dem Sitz-
gerdat 4 durch das Labyrinth 50 gefithrt werden. Die Bewegungen
des Sitzgerats 4 werden von der Sensoreinheit 10 erfaft und
von dem Rechner 14 in entsprechende Steuersignale flur den
Cursor 52 umgewandelt. Wird der Cursor 52 fehlerfrei, z. B.
ohne die den Weg begrenzenden Seitenwé&nde zu berlhren, zum
Ziel gefilhrt, erscheint ein Erfogssignal auf dem Monitor 16.
Der Person 2, die das Bewegungstraining durchfihren soll,
wird eine alternative zweite Bewegungsvorgabe 54 in Form ei-
ner Spirale angeboten. Hier soll ein Cursor 522 im vorgegebe-
nen Wegbereich zum Mittelpunkt gefihrt werden. Im Gegensat:z
zum Labyrinth 50 stehen bei dieser Bewegungsvorgabe 54 krei-

sende Bewegungen im Mittelpunkt des Trainings.

Wenn die trainierende Person 2 auch noch mit einer Videokame-
ra aufgenommen wird, dann kann zusdtzlich zur Bewegungsvorga-
be 50 oder 54 ein Einblendbild 56 mit einer entsprechenden

Darstellung auf eine Aktivierung hin auf dem Monitor 16 wie-

dergegeben werden.
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Patentanspriiche

1. Verfahren zum Training von Kérperteilen eines Menschen (2)

in sitzender Haltung mit den Schritten:

— Vorgeben einer Sollbewegung (50,54),

- Erzeugen von Bewegungssignalen aus einer Bewegung eines
sitzenden Menschen (2) mittels einer Sensoreinheit (10) und

- Erzeugen einer Darstellung der Bewegung (52,52A) aus den

Bewegungssignalen auf einem Monitor (16).

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch g e -
kennzeichnet, daR die Darstellung der Bewegung
durch eine Marke (52,52A) erfolgt, deren Ort auf dem Monitor

(16) aus den Bewegungssignalen abgeleitet wird.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeilichnet, daB die Sollbewegung als ein
Sollweg vorgegeben wird, den eine Marke (52,52A) auf dem Mo-

nitor (16) zuricklegen soll.

4. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, d a -
durch gekennzeilichnet, daB eine Dar-
stellung der Sollbewegung auf demselben Monitor (16) erfolgt,
der die Bewegung darstellt.

5. Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 4, d a -
durch gekennzeilichnet, daR die Bewegung
des sitzenden Menschen iiber ein Sitzgerat (4) auf die Sen-

soreinheit (10) Ubertragen wird.

6. Verfahren nach Anspruch 5, dadurch g e -
kennzeilchnet, daB die Bewegung des sitzenden
Menschen (2) iiber einen Sitzball (4) auf die Sensoreinheit

(10) Ubertragen wird.

7. Verfahren nach einem der Ansprtiiche 1 bis 6, d a -

-
[

durch gekennzeilichne ' daB die Bewe-
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gungssignale quasi-kontinuierlich erfaRt und dargestellt wer-
den.
8. Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 7, d a -
durch gekennzeichnet, daB aus der

Sollbewegung und den Bewegungssignalen ein Qualitatssignal
gebildet wird als MaB der Ubereinstimmung von Sollbewegung

und Bewegung.

9. Vorrichtung zur Durchfiihrung des Verfahrens nach einem der

Anspriche 1 bis 8 mit

— Mitteln zum Vorgeben einer Sollbewegung (14,16),

— einer Sensoranordnung (10) zum Erzeugen von Bewegungssigna-
len aus einer Bewegung eines sitzenden Menschen (2),

- einer mit der Sensoranordnung (10) verbundenen Verarbei-
tungseinheit (12) zum Erzeugen einer Darstellung der Bewe-
gung aus den Bewegungssignalen und

— einem mit der Verarbeitungseinheit (12) verbundenen Monitor

(16) zum Visualisieren der Darstellung.

10. Vorrichtung nach Anspruch 9, dadurch g e -
kennzeichnet, daB mit der Sensoranordnung (10)
ein Sitzgerdt (4) verbunden ist zur Ubertragung von durch die
Bewegung des sitzenden Menschen (2) erzeugte Krafte auf die

Sensoranordnung (10).

11. Vorrichtung nach Anspruch 10, dadurch g e -
kennzeichnet, daB das Sitzgerdt (4) als Sitz-
ball ausgebildet ist.

12. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 9 bis 11, da -
durch gekennzeichnet, dall die Sen-
soranordnung (10) eine Vielzahl von in einer Fl3dche angeord-

neten Sensocorelementen umfalBt.

13. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 9 bis 11, da -

durch gekennzeilichnet, daf die Sen-
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soranordnung (l0E) ein plattenférmiges starres Element (32)
umfaft, daB das Element (32) in einer Verkippmechanik gela-
gert ist und daf die Verkippmechanik mindestens zwei Drehsen-

soren (36) umfalt.

14. Vorrichtung nach Anspruch 13, dadurch g e -
kennvzedilchne t, daB das plattenférmige Element

(32) eine konkave Oberflache besitzt.

15. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 9 bis 11, da -
durch gekennzeilichnet, daR die Sen-
soranordnung (10D) ein netzartiges Element (30) umfallit, das
randseitig an mindestens drei Befestigungspunkten (31) befe-
stigt ist und daf an den Befestigungspunkten Sensoren ange-

ordnet sind.

16. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 10 bis 15, da -
durch gekennzeilchnet, dall das Sitzge-
ridt (4) mit mindestens einem Gyroskop (10G) verbunden ist zur

Erfassung einer Drehbewegung des Sitzgerats (4).

17. Vorrichtung nach Anspruch 16, dadurch g e -
kennzeichnet, daB das Gyroskop (10G) mit einem
Sender (40) zur drahtlosen Ubertragung der Drehbewegungs-

signale verbunden ist.

18. Vorrichtung nach einem der Anspriche 10 bis 17, d a -
durch gekennzeilchnet, dal das Sitzge-

riat eine elektrische Energiequelle (44) umfalt.
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