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(54) 발명의 명칭 멀티 모드 스쿼트 랙

(57) 요 약

멀티 모드 스쿼트 랙은 프레임, 지지 유닛 및 핸들 유닛을 포함한다. 상기 프레임은 서로 피봇식으로 연결된 2개

의 지주, 상기 지주들 중 하나의 지주에 연결된 2개의 스테핑 보드, 그리고 제1 지주에 피봇식으로 연결된 마운

트를 포함한다. 상기 지지 유닛은 제1 지주에 피봇식으로 연결된 시트 포스트와, 시트 포스트에 지지된 시트와,

시트 포스트의 제1 지주에 가까운 측에 지지되는 한 쌍의 귀(ear)와, 시트 포스트의 일측 대향면 상에 지지되는

적어도 하나의 핀과, 마운트와 핀 사이에 배치된 탄성 유닛을 포함한다. 상기 핸들 유닛은 제1 지주에 피봇식으

로 연결된 스템과, 상기 스템에 피봇 가능하게 연결된 일측 단부 및 제1 지주 또는 한 쌍의 귀에 피봇식으로 연

결된 타측 단부를 갖는 연결로드와, 스템에 연결된 핸들을 포함한다. 

대 표 도 - 도1
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명 세 서

청구범위

청구항 1 

제 1 스트럿, 상기 제 1 스트럿에 피봇식으로 연결된 제 2 스트럿, 및 상기 제 1 스트럿에 피봇식으로 연결된

마운트를 포함하며, 상기 마운트는 상기 제 1 스트럿 상의 위치에 유지될 수 있는 프레임유닛;

제 1 스트럿에 피봇식으로 연결된 시트 포스트, 시트 포스트에 지지된 시트, 상기 시트 포스트의 상기 제 1 스

트럿 부근의 측부에 지지된 한 쌍의 귀, 상기 시트 포스트의 대향 측면 상에 지지된 적어도 하나의 핀(fin), 상

기 마운트와 상기 핀 사이에 배치된 탄성유닛을 포함하는 지지유닛; 그리고

상기 제 1 스트럿에 피봇 가능하게 연결된 스템, 상기 스템에 피봇 가능하게 연결된 제 1 단부와 상기 제 1 스

트럿 및 상기 한 쌍의 귀 중 선택된 하나에 피봇 가능하게 연결된 제 2 단부로 이루어진 연결 로드, 상기 스템

에 연결된 핸들을 포함하는 핸들유닛;을 포함하여 구성되는 것을 특징으로 하는 멀티 모드 스쿼트 랙.

청구항 2 

제1항에 있어서,

상기 지지유닛은, 상기 시트 포스트 상에 형성된 러그와, 상기 러그에 삽입된 피봇과, 상기 시트 포스트를 상기

제 1 스트럿에 피봇식으로 연결하기 위해 상기 제 1 스트럿에 형성된 구멍을 포함하고, 

상기 연결 로드는 상기 제 2 단부에 형성된 러그를 포함하고,

상기 프레임유닛은, 상기 연결 로드의 러그에 삽입되도록 구성된 핀(pin)과, 상기 연결 로드가 상기 제 1 스트

럿에 연결될 때 상기 제 1 지지유닛에 형성된 또 다른 구멍을 포함하는 것을 특징으로 하는 멀티 모드 스쿼트

랙.

청구항 3 

제1항에 있어서,

상기 제 2 스트럿은 러그를 포함하며, 상기 프레임유닛은 러그에 삽입하기위한 피봇과, 상기 제 2 스트럿을 상

기 제 1 스트럿에 피봇식으로 연결하기 위해 상기 제 1 스트럿에 형성된 구멍을 포함하는 것을 특징으로 하는

멀티 모드 스쿼트 랙.

청구항 4 

제3항에 있어서,

상기 제 2 스트럿은, 상기 멀티 모드 스쿼트 랙이 전개된 상태에 있을 때 상기 제 1 스트럿에 대해 접하도록 구

성된 크로스바를 포함하는 것을 특징으로 하는 멀티 모드 스쿼트 랙.

청구항 5 

제4항에 있어서,

상기 프레임유닛은, 상기 멀티 모드 스쿼트 랙이 전개된 상태에 있을 때 상기 제 2 스트럿을 제한하기 위해 상

기 제 1 스트럿에 형성된 다른 구멍에 삽입되도록 구성된 핀을 포함하는 것을 특징으로 하는 멀티 모드 스쿼트

랙.

청구항 6 

제1항에 있어서, 

상기 프레임유닛은 상기 제 1 스트럿 및 제 2 스트럿 중 하나에 연결된 적어도 하나의 스테핑 보드를 포함하는

것을 특징으로 하는 멀티 모드 스쿼트 랙.
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청구항 7 

제6항에 있어서, 

상기 제 2 스트럿은 단부에 횡 방향으로 연결된 족부 튜브를 포함하고, 상기 스테핑 보드는 상기 족부 튜브에

연결되는 것을 특징으로 하는 멀티 모드 스쿼트 랙.

청구항 8 

제7항에 있어서,

상기 제 2 스트럿은 상기 족부 튜브에 횡 방향으로 연결된 적어도 하나의 스테핑 보드 연결 튜브를 포함하고,

상기 스테핑 보드는, 상기 스테핑 보드 연결 튜브에 삽입되어 상기 스테핑 보드를 상기 족부 튜브에 이동 가능

하게 연결하는 액슬을 포함하는 것을 특징으로 하는 멀티 모드 스쿼트 랙.

청구항 9 

제8항에 있어서,

상기 스테핑 보드 연결 튜브는 측면에 몇 개의 위치 결정 구멍 및 상면에 잠금 구멍을 포함하고,

상기 스테핑 보드는 상기 액슬에 연결된 스프링식 멈춤쇠(spring-loaded detent)를 포함하고,

상기  스프링식  멈춤쇠는  상기  스테핑  보드를  바닥에  두기  위해  상기  위치  결정  구멍  중  선택된  하나에

삽입되고,

상기 스프링식 멈춤쇠는 상기 스테핑 보드를 바닥으로부터 유지하기 위해 상기 잠금 구멍에 삽입되는 것을 특징

으로 하는 멀티 모드 스쿼트 랙.

청구항 10 

제1항에 있어서, 상기 프레임유닛은 상기 마운트에 형성된 구멍에 삽입되도록 구성된 핀(pin) 및 상기 제 1 스

트럿에 대해 상기 마운트를 제 위치에 유지하기 위해 상기 제 1 스트럿에 형성된 구멍을 포함하는 것을 특징으

로 하는 멀티 모드 스쿼트 랙.

청구항 11 

제1항에 있어서,

상기 핀(fin)은 서로 연통하는 수 개의 조정 리세스를 포함하고,

상기 탄성유닛은 단부에 형성된 러그(lug)를 포함하고,

상기 지지유닛은 상기 러그에 삽입된 피봇과 상기 조정 리세스 중 선택된 하나를 포함하는 것을 특징으로 하는

멀티 모드 스쿼트 랙.

청구항 12 

제1항에 있어서,

상기 마운트는 단부에 형성된 한 쌍의 귀를 포함하고, 상기 탄성유닛은 러그를 포함하고, 상기 지지유닛은 상기

러그 및 상기 마운트의 한 쌍의 귀에 삽입 된 피봇을 포함하는 것을 특징으로 하는 멀티 모드 스쿼트 랙.

청구항 13 

제1항에 있어서, 

상기 시트는 시트 포스트 상에 병진적으로 지지되는 슬리브를 포함하는 것을 특징으로 하는 멀티 모드 스쿼트

랙.

청구항 14 

제13항에 있어서, 
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상기 지지유닛은 상기 슬리브에 삽입되고 상기 포스트에 맞닿아 상기 시트 포스트에 대해 상기 슬리브를 제 위

치에 유지시키는 나사형 볼트를 포함하는 것을 특징으로 하는 멀티 모드 스쿼트 랙.

청구항 15 

제13항에 있어서, 

상기 시트는, 상기 슬리브에 연결된 다수의 크로스바와, 상기 크로스바에 지지된 관형 쿠션을 포함하는 것을 특

징으로 하는 멀티 모드 스쿼트 랙.

청구항 16 

제12항에 있어서, 

상기 시트는 슬리브에 연결된 새들을 포함하는 것을 특징으로하는 멀티 모드 스쿼트 랙.

청구항 17 

제1항에 있어서, 

상기 프레임유닛은 상기 제 1 및 제 2 스트럿에 피봇 가능하게 연결된 베이스를 포함하는 것을 특징으로 하는

멀티 모드 스쿼트 랙.

청구항 18 

제17항에 있어서, 

상기 제 2 스트럿은 상기 베이스에 피봇식으로 연결된 한 쌍의 귀를 포함하는 것을 특징으로 하는 멀티 모드 스

쿼트 랙.

청구항 19 

제17항에 있어서, 

상기 프레임유닛은 상기 베이스에 연결된 적어도 하나의 스테핑 보드를 포함하는 것을 특징으로 하는 멀티 모드

스쿼트 랙.

청구항 20 

제19항에 있어서, 

상기 프레임유닛은 상기 베이스에 이동 가능하게 지지된 슬리브를 포함하고, 상기 스테핑 보드는 상기 슬리브에

연결되는 것을 특징으로 하는 멀티 모드 스쿼트 랙.

발명의 설명

기 술 분 야

본 발명은 스쿼트 랙에 관한 것으로, 보다 상세하게는 멀티 모드 스쿼트 랙에 관한 것이다.[0001]

배 경 기 술

스쿼트(squat)를  하기  위해,  사람은 자신의 상지,  복부 및 허리를 사용해야 한다.  따라서,  사용자는 몸통,[0002]

허리, 복부, 엉덩이 및 상지에 있어 근육을 단련할 수 있다. 그러나 무릎이나 상지에 너무 많은 스트레스를 가

할 수 있으며, 이에 따라 무릎을 과도하게 닳게 하거나 상지의 근육을 다치게 할 수 있다.

대만 특허 공보 제313866호에는 사용자의 스쿼트 운동을 돕기 위한 종래의 스쿼트 랙이 개시되어있다. 종래의[0003]

스쿼트 랙은 상부 튜브(2)에 연결된 하부 튜브 (1), 상부 튜브(2)에 피봇식으로 연결된 시트 튜브(10), 상부 튜

브(2)에 피봇식으로 연결된 레그 튜브(20), 상부 튜브(2)에 피봇식으로 연결된 핸들(30), 시트 튜브(10)를 다리

튜브(20)에 연결하기 위한 커넥터(4), 및 시트 튜브(10)를 핸들(30)에 연결하기 위한 커넥터(40)를 포함한다.

따라서, 다리 튜브(20)는 핸들(30)과 함께 선회 된다. 이에 따라, 사용자의 손, 몸통 및 다리는 종래의 스쿼트

랙과 함께 움직이게 된다. 따라서, 허리와 상지의 사용자의 근육은 가벼운 하중만을 받게 된다. 즉, 사용자는
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허리와 상지를 충분히 운동하지 않게 된다. 기존의 스쿼트 랙은 사용자가 허리와 상지를 단련하는데 도움이 되

지 않습니다.

따라서, 본 발명은 종래 기술에서 겪게 되는 문제점들을 방지하거나 적어도 완화시키기위한 것이다.[0004]

발명의 내용

본 발명의 목적은 다양한 신체 사이즈의 사용자에게 맞도록 조정 가능한 멀티 모드 스쿼트 랙을 제공하는 것이[0005]

다.

본 발명의 다른 목적은 다양한 운동 강도를 만족시키도록 조절 가능한 멀티 모드 스쿼트 랙을 제공하는 것이다. [0006]

본 발명의 또 다른 목적은 사용자가 운동 중에 올바른 포즈를 유지할 수 있도록하는 멀티 모드 스쿼트 랙을 제[0007]

공하는 것이다.

상기한 목적들을 달성하기 위하여, 멀티 모드 스쿼트 랙은, 프레임유닛, 지지유닛 및 핸들유닛을 포함한다. [0008]

상기 프레임유닛은, 제 1 스트럿, 상기 제 1 스트럿에 피봇식으로 연결된 제 2 스트럿, 제 1 및 제 2 스트럿 중[0009]

하나에 연결된 2개의 스테핑 보드, 및 상기 제 1 스트럿에 피봇식으로 연결된 마운트를 포함한다. 상기 마운트

는 상기 제 1 스트럿 상의 위치에 유지될 수 있다.

상기 지지유닛은, 제 1 스트럿에 피봇식으로 연결된 시트 포스트, 시트 포스트에 지지된 시트, 상기 시트 포스[0010]

트의 상기 제 1 스트럿 부근의 측부에 지지된 한 쌍의 귀, 상기 시트 포스트의 대향 측면 상에 지지된 적어도

하나의 핀(fin), 상기 마운트와 상기 핀(fin) 사이에 배치된 탄성유닛을 포함한다.

상기 핸들유닛은, 상기 제 1 스트럿에 피봇 가능하게 연결된 스템, 상기 스템에 피봇 가능하게 연결된 제 1 단[0011]

부와 상기 제 1 스트럿 및 상기 한 쌍의 귀 중 선택된 하나에 피봇 가능하게 연결된 제 2 단부로 이루어진 연결

로드, 상기 스템에 연결된 핸들을 포함한다.

본 발명의 다른 목적, 이점 및 특징은 첨부 도면을 참조한 이하의 설명으로부터 명백해질 것이다. [0012]

도면의 간단한 설명

본 발명은 도면을 참조하여 4개의 실시 예를 상세하게 설명함으로써 설명될 것이다 :[0013]

도 1은 본 발명의 제 1 실시 예에 따른 멀티 모드 스쿼트 랙의 사시도이다.

도 2는 도 1에 도시된 멀티 모드 스쿼트 랙의 분해 사시도이다.

도 3은 도 1에 도시된 멀티 모드 스쿼트 랙의 측면도이다.

도 4는 도 1에 도시된 멀티 모드 스쿼트 랙을 사용하는 사용자의 측면도이다.

도 5는 도 4에 도시된 것과는 다른 자세의 사용자 및 멀티 모드 스쿼트 랙의 측면도이다. 

도 6은 도 1에 도시된 것과는 다른 모드에서의 멀티 모드 스쿼트 랙의 사시도이다.

도 7은 도 6에 도시된 멀티 모드 스쿼트 랙의 측면도이다. 

도 8은 도 7에 도시된 것과는 다른 자세의 사용자 및 멀티 모드 스쿼트 랙의 측면도이다.

도 9는 도 6에 도시된 것과는 다른 모드의 멀티 모드 스쿼트 랙의 사시도이다.

도 10은 도 9에 도시된 멀티 모드 스쿼트 랙의 측면도이다. 

도 11은 도 10에 도시된 멀티 모드 스쿼트 랙을 사용하는 사용자의 측면도이다. 

도 12는 도 11에 도시된 것과는 다른 자세의 사용자 및 멀티 모드 스쿼트 랙의 측면도이다.

도 13은 본 발명의 제 2 실시 예에 따른 멀티 모드 스쿼트 랙의 사시도.

도 14는 도 1에 도시된 펼쳐진 상태가 아닌 접힌 상태에서의 멀티 모드 스쿼트 랙의 사시도이다.

도 15는 본 발명의 제 3 실시 예에 따른 멀티 모드 스쿼트 랙의 사시도이다.

도 16은 본 발명의 제 4 실시 예에 따른 멀티 모드 스쿼트 랙의 사시도이다.
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도 17은 도 16에 도시된 멀티 모드 스쿼트 랙의 분해 사시도이다.

발명을 실시하기 위한 구체적인 내용

도 1 내지 도 14를 참조하면, 본 발명의 제 1 실시 예에 따른 멀티 모드 스쿼트 랙은, 프레임유닛(10)과, 상기[0014]

프레임유닛(10)에 회동 가능하게 결합되는 지지유닛(20)과, 상기 프레임유닛(10)에 피봇식으로 연결된 핸들유닛

(30)을 포함한다.

도 2  및 도 3을 참조하면, 프레임유닛(10)은 2개의 지주(11,  12)를 포함한다. 지주(11)는 하단의 족부 튜브[0015]

(110)와, 상기 족부 튜브(110)에 수직으로 연결되는 2개의 종 방향 튜브(도면부호 미부여)를 포함한다. 종 방향

튜브는 전방 단부로부터 후방 단부까지 순서대로 배열된 구멍 (114, 115, 111, 116, 112, 117, 118 및 113)을

포함한다.

스트럿(12)는 하단부의 족부 튜브(120), 후방 측의 적어도 하나의 귀(121; ear)(도 3 참조), 상단부에 인접한[0016]

러그(122; lug), 상기 족부 튜브(120)에 연결되는 2개의 종방향 스테핑 보드 연결 튜브(13), 및 전방 측의 크로

스바(14)를 포함한다. 스트럿(12)을 스트럿(11)에 피봇식으로 연결하기 위해 러그(122)  및 구멍(112)에 피봇

(124)이 삽입된다. 각 스테핑 보드 연결 튜브(13)는 측면의 몇 개의 위치 결정 구멍(131)과 상면의 하나의 잠금

구멍(132)를 포함한다.

액슬(151)과 이 액슬(151)에 연결된 스프링식 멈춤쇠(152; spring loaded detent)을 포함하는 2개의 스테핑 보[0017]

드(15)가 있다. 각각의 액슬(151)은 스테핑 보드 연결 튜브(13)중 하나에 삽입되어 스테핑 보드(15)를 족부 튜

브(120)에 대해 이동 가능하게 연결한다. 스테핑 보드(15)가 바닥에 놓인 곳에서 멀티 모드 스쿼트 랙이 전개된

상태에 있을 때, 각각의 스프링식 멈춤쇠(152)는 대응하는 스테핑 보드 연결 튜브(13)의 위치 결정 구멍(131)

중 선택된 하나에 삽입될 수 있다.

마운트(16;  mount)는  2개의  구멍(161,  163)과  한  쌍의  귀(165)를  포함한다.  피봇(162)은  구멍(161)과  구멍[0018]

(113)에 삽입되어 마운트(16)를 스트럿(11)에 피봇식으로 연결한다. 핀(17)은 마운트(16)를 스트럿(11)에 대해

소정 위치에 유지하도록 위치 설정 구멍(163)에 삽입될 수 있다. 그리고 상기 핀(17)은 마운트(16)가 스트럿

(11)에 대해 피봇할 수 있도록 위치 설정 구멍(163)으로부터 제거될 수 있다. 한 쌍의 귀(165)는 지지유닛(20)

에 피봇 연결되도록 사용된다.

상기 지지유닛(20)은 시트 포스트(21)와 시트(22)를 포함한다. 상기 시트 포스트(21)는 하단부에 러그(211)를[0019]

가지며, 러그(211) 근처의 한 쌍의 귀(212)를 포함한다. 피봇(123)은 러그(211) 및 구멍(111)에 삽입되어 시트

포스트(21)를 스트럿(11)에 피봇식으로 연결한다.

상기 시트(22)는 슬리브(221), 슬리브(221)에 연결된 몇 개의 크로스바( 25), 및 크로스바(25) 상에 지지된 몇[0020]

개의  관형  쿠션(226;  tubular  cushion)을  포함한다.  슬리브(221)는  시트  포스트(21)  상에  병진적

(translational  manner)으로 지지된다. 나사형 볼트(224;  threaded  bolt)는 슬리브(221) 후방의 나사 구멍에

삽입된다. 나사형 볼트(224)의 단부는 시트 포스트(21)에 대해 맞닿아 시트(22)를 시트 포스트(21)에 대해 소정

위치에 유지하도록 할 수 있다. 나사형 볼트(224)의 회전을 용이하게 하기 위해 나사형 볼트(224)의 다른 단부

에 노브(knob; 도면부호 미부여)가 연결되는 것이 바람직하다.

지지유닛(20)은 시트 포스트(21)의 후방에 부착된 2개의 핀(23; fin)을 더 포함한다. 각각의 핀(23)은 슬롯(도[0021]

면부호 미부여)에 의해 서로 연결되는 몇 개의 조정 리세스(231; recess)를 포함한다. 탄성유닛(24)은 핀(23)과

마운트(16) 사이에 배치된다. 상기 탄성유닛(24)은 2개의 단부에 2개의 러그(241, 242)를 포함하는 유압 또는

공압 실린더유닛일 수 있다. 피봇(243)은 러그(241) 및 핀(23)에 삽입되어 탄성유닛(24)을 시트 포스트(21)에

피봇식으로 연결한다. 피봇(243)은 댐핑 효과를 조정하기 위해 각 핀(23)의 위치 결정 리세스(231) 중 선택된

하나에 위치될 수 있다. 피봇(244)은 러그(242) 및 한 쌍의 귀(165)에 삽입되어 탄성유닛(24)을 마운트(16)에

피봇식으로 연결한다.

핸들유닛(30)은 스템(31), 핸들(32), 러그(33), 한 쌍의 귀(34) 및 연결 로드(35)를 포함한다. 상기 스템(31)은[0022]

상단 근처의 개구(311)를 포함한다. 상기 핸들(32)은 스템(31)의 상단부에 연결된다.

상기 러그(33)는 스템(3)의 중간 부분에 부착된다. 피봇(331)은 상기 러그(33) 및 구멍(114)에 삽입되어 스템[0023]

(31)을 스트럿(11)에 피봇식으로 연결한다.

한 쌍의 귀(34)는 스템(31)의 하단부에 부착된다. 상기 연결 로드(35)는 2개의 단부에 2개의 러그(351, 352)를[0024]
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포함한다. 피봇(353)은 상기 스템(31)을 커넥팅로드(35)에 피봇식으로 연결하기 위하여 한 쌍의 귀(34) 및 러그

(351)에 삽입된다.

도 3 내지 도 5를 참조하면, 멀티 모드 스쿼트 랙은 제1 모드 상태에 있다. 상기 러그(352) 및 한 쌍의 귀(21[0025]

2)에는 핀(213)이 삽입되어 스템(31)을 시트 포스트(21)에 대해 회동 가능하게 연결함으로써, 핸들유닛(30)이

지지유닛(20)을  이동시키는  것을  가능케  한다.  마운트(16)가  스트럿(11)에  대해  피봇팅하는  것을  방지하기

위해, 핀(17; pin)은 마운트(16)의 구멍(165) 및 스트럿(11)의 구멍(118)에 삽입된다. 핀(18; pin)은 제1 스트

럿(11)에 형성된 구멍(116)에 삽입되어 스트럿(12)를 뒤에서 제한한다. 상기 크로스바(14)는 스트럿(12)을 전방

으로부터 제한하기 위해 스트럿(11)과 접한다. 따라서, 상기 스트럿(12)은 핀(18; pin) 및 크로스바(14)에 의해

스트럿(11)에 대해 전개된 상태를 유지한다.

도 4를 참조하면, 사용자는 지지유닛(20) 앞에 서서 스테핑 보드(15)를 밟고 핸들(32)을 잡는다. 상기 탄성유닛[0026]

(24)은 사용자의 엉덩이에 대항하여 지지유닛(20)의 시트 (22)를 가압하여 사용자를 세우도록 돕는다.

핸들유닛(30)의 스템(31)이 연결 로드(35)를 통해 지지유닛(20)의 시트 포스트(21)에 연결되어 있기 때문에, 사[0027]

용자는 핸들(32)을 몸통 쪽으로 당겨 스템(31)과 연결 로드(35)를 통해서 시트 포스트(21)를 들어올릴 수 있다.

탄성유닛(24)은 사용자를 위로 올리기 위해 시트 포스트(21)를 들어올리는데 도움을 준다.

도 5를 참조하면, 사용자는 스쿼트를 한다. 스쿼트를 하는 동안, 사용자는 탄성유닛(24)의 도움을 받아, 다리뿐[0028]

만 아니라 팔의 체중을 지탱하게 됩니다. 즉, 사용자는 체중의 100%를 지탱하기 위하여 다리를 사용할 필요가

없다. 따라서, 사용자는 운동의 양호한 효과와 함께, 오랜 시간 동안 스쿼트 운동을 할 수 있다. 사용자는 탄성

유닛(24)의 도움을 받아, 일어서기 위해서 다리 이외에 그녀의 팔을 사용할 수 있다.

도 6 내지 도 8을 참조하면, 멀티 모드 스쿼트 랙은 제 2 모드 상태에 있다.[0029]

두 번째 모드는 첫 번째 모드와 두 가지 다른 점이 있다. 먼저, 핀(213) 대신에, 핀(191)이 연결 로드(35)의 러[0030]

그(351) 및 스트럿(11)의 구멍(115)에 삽입되어 핸들유닛(30)이 스트럿(11) 상에서 이동하는 것을 방지한다. 두

번째로, 핀(17)은 마운트(16)의 구멍(165)으로부터 제거되어 마운트(16)가 스트럿(11)에 대해 피봇될 수 있게

한다.

사용자는 지지유닛(20) 앞에 서서 스테핑 보드(15)를 밟고 핸들(32)을 잡을 수 있다. 탄성유닛(24)은 사용자의[0031]

엉덩이에 대항하여 지지유닛(20)의 시트(22)를 가압하여 사용자를 세우도록 돕는다.

사용자는 핸들유닛(30)의 손잡이(32)를 향해 자신을 당겨서 직접 들어올릴 수있다. 탄성유닛(24)은 사용자를 위[0032]

로 올리기 위해 시트 포스트(21)를 들어올리는데 도움을 준다.

스쿼트를 하는 동안, 사용자는 탄성유닛(24)의 도움을 받아, 다리뿐만 아니라 팔의 체중을 지탱하게 됩니다.[0033]

즉, 사용자는 체중의 100%를 지탱하기 위하여 다리를 사용할 필요가 없다. 따라서, 사용자는 운동의 양호한 효

과와 함께, 오랜 시간 동안 스쿼트 운동을 할 수 있다. 사용자는 탄성유닛(24)의 도움을 받아, 일어서기 위해서

다리 이외에 그녀의 팔을 사용할 수 있다.

도 9 내지 도 12를 참조하면, 멀티 모드 스쿼트 랙은 제 3 모드 상태에 있다. 제 3 모드는 제 1 모드와 다른 점[0034]

이 하나 있다.  즉,  핀(17)은  구멍(165)으로부터 제거되어 마운트(16)가  스트럿(11)에  대해  선회할 수  있게

한다. 마운트(16)는 도 4 및 도 5에 도시된 위치로부터 약 180도 선회 된다. 이에 따라, 지지유닛(20)은 수평으

로 위치되고, 시트 포스트(21)는 탄성유닛(24)에 의해 지지되지 않는 상태가 된다.

도 11을 참조하면, 사용자는 지지유닛(20)에 앉아서 스테핑 보드(15)를 밟고 핸들(32)을 잡고 있다. 수평 위치[0035]

에서, 지지유닛(20)은 사용자가 낮은 위치로 스쿼트하여 그녀의 다리에 큰 하중을 가하는 것을 허용한다.

도 12를 참조하면, 사용자는 일어서게 된다. 이 과정에서, 핸들(30)의 스템(31)이 연결 로드(35)를 통해 지지유[0036]

닛(20)의 시트 포스트(21)에 연결되기 때문에, 사용자는 핸들(30)을 몸쪽으로 당겨서 스템(31) 및 연결 로드

(35)를 통해 시트 포스트(21)를 들어올린다. 상기 탄성유닛(24)은 사용자를 위로 올리기 위해 시트 포스트(21)

를 들어올리는데 도움을 준다.

도 14를 참조하면, 멀티 모드 스쿼트 랙은 접힌 상태에 있다. 멀티 모드 스쿼트 랙이 접힘 상태에 있을 때, 각[0037]

스프링식 멈춤쇠(152)는 대응하는 스테핑 보드 연결 튜브(13)의 잠금 구멍(132)에 삽입된다. 핀(18)은 스트럿

(12)을 스트럿(11)에 대해 접힌 위치에 유지하도록 귀(121; 도 3 참조) 및 구멍(117)에 삽입된다. 핀(213)은 개

구(311) 및 한 쌍의 귀(212)에 삽입되어 스템(31)을 시트 포스트(21)에 가깝게 유지시킨다. 이에 따라, 멀티 모
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드 스쿼트 랙은 저장 및 운반을 용이하게 하는 작은 공간을 차지한다.

도 13을 참조하면, 본 발명의 제 2 실시 예에 따른 멀티 모드 스쿼트 랙이 제공된다. 제 2 실시 예는 탄성유닛[0038]

(24) 대신에 2개의 고무 밴드(38)를 포함하는 것을 제외하고는 제 1 실시 예와 동일하다. 상기 시트 포스트(2

1)는 구멍(215)을 포함한다. 스템(31)은 구멍(312)을 포함한다. 핀(381)은 개구(312) 내에 삽입된다. 핀(382)은

구멍(215)에 삽입된다. 고무 밴드(38) 각각은 핀(381, 382) 상에 지지된다. 따라서, 고무 밴드(38)는 시트 포스

트(21)를 스템(31) 쪽으로 당기는 경향을 갖는다. 

도 15를 참조하면, 본 발명의 제 3 실시 예에 따른 멀티 모드 스쿼트 랙이있다. 제 3 실시 예는 두 가지를 제외[0039]

하고 제 1 실시 예와 동일하다. 우선, 시트(22)는 크로스바(225) 및 관형 쿠션(226) 대신에 새들(222; saddle)

을 포함한다. 둘째로, 시트(22)는 슬리브(221)에 연결되고 새들(222)보다 높게 위치된 보조 손잡이(223)를 더

포함한다. 사용자는 멀티 모드 스쿼트 랙으로 운동하는 동안 새들(222)에 의지하고 보조 핸들(223)을 잡을 수

있다.

도 16 및 도 17을 참조하면, 본 발명의 제 4 실시 예에 따른 멀티 모드 스쿼트 랙이 제시되어 있다. 제 4 실시[0040]

예는 세 가지를 제외하고 제 1 실시 예와 동일하다. 먼저, 로드 또는 튜브 형태의 베이스(100)가 구비된다. 발

판(110)은 상기 베이스(100)의 후단에 횡 방향으로 연결되며, 족부 튜브(120)은 상기 베이스(100)의 전단에 횡

방향으로 연결된다. 상기 베이스(100)는 스트럿(11)의 하부 후방 단부에 피봇식으로 연결된다. 그리고 스트럿

(12)은 하부 선단에 형성된 칼라(125; collar)를 포함한다. 상기 칼라(125)는 베이스(100) 상에 이동 가능하게

지지된다. 피봇(도면부호 미부여)은 칼라(125) 및 베이스(100)에 형성된 수 개의 구멍 (도면부호 미부여) 중 선

택된 하나에 삽입되어 칼라(125)를 베이스(100) 상의 수 개의 위치 중 선택된 위치에 유지할 수 있다. 둘째, 서

로 대향하는 두 개의 측면 상에 각각 러그(106)가 형성된 슬리브(105)가 구비된다. 세 번째로, 각 스테핑 보드

(15)는 두 개의 러그(155)를 포함한다. 각각의 러그(106)는, 액슬(150)이 각 스테핑 보드(15)의 러그(155) 및

대응 러그(106)에 삽입되기 전에, 대응하는 스테핑 보드(15)의 러그(155) 사이에 위치하며 스테핑 보드(15)를

슬리브(105)에 피봇식으로 연결한다. 액슬(150) 각각은 스프링식 멈춤쇠(152)를 갖추고 있다. 상기 러그(106)

각각은 위치 결정 구멍(131)과 같은 제 1 구멍 및 잠금 구멍(132)과 같은 제 2 구멍을 포함한다. 각각의 스프링

식 멈춤쇠(152)는 상응하는 러그(106)의 제 1 구멍에 삽입되어 상응하는 스테핑 보드(15)를 전개된 위치에 유지

하거나 상응하는 러그(106)의 제 2 구멍에 삽입되어 스테핑 보드(15)를 접힌 위치로 유지할 수 있다.

본 발명은 실시 예들의 상세한 설명을 통해 설명되었다. 당업자는 본 발명의 범위를 벗어나지 않으면서 실시 형[0041]

태로부터 변형을 유도할 수 있다. 따라서, 실시 예들은 청구 범위에 정의된 본 발명의 범위를 제한하지 않는다.
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