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@ Kraft- bzw. Muskeltrainingsgerat.

@ An einer Sdule (2) kann ein Ausleger (11) in
beliebiger H6he und mit unterschiedlicher Neigung
angebracht werden. Auf dem Ausleger ist ein Fuss-
halter (15, 16) verschiebbar angeordnet und kann
entgegen der Kraft des Zugseils (8) l4ngs des Ausle-
gers (11) verschoben werden. Auf das Zugseil (8)
wirkt ein Belastungsaggregat (4) welches mittels ei-
nes Bedienungsgerdtes (21) programmiert werden
kann, um die Charakteristik der Belastung vorzuwih-
len. Wahlweise kann auch ein anderer Ausleger flr
Armtraining angebracht werden. Es sind damit ver-
schiedenste Trainingsmdglichkeiten mit einem Gerit
wihlbar, ohne dass am Gerat irgendwelche Gewich-
te oder Mechanismen verstellt werden missen. Es
kénnen verschiedenartige Ausleger (11) vorgesehen
sein, mittels welchen das Gerét fUr verschiedene
Trainingsarten, beispielsweise Beintraining, Armtrai-
ning oder Rumpfiraining umgeristet werden kann.

Fig. 1
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Die vorliegende Erfindung betrifft ein Kraft-
bzw. Muskeltrainingsgerdt gemiss Oberbegriff des
Anspruchs 1. Ein derartiges Gerdt ist bekannt aus
WO 91/07214. Dieses bekannte Gerit weist weitge-
hende Md&glichkeiten der Gestaltung bzw. Wahl von
Trainingsprogrammen, d. h. von Kraft-Weg-Charak-
teristiken und Bewegungsgeschwindigkeiten auf.
Das Gerdt dient jedoch nur dem Armitraining und
bietet daher beschrinkte Einsatzmd&glichkeiten.

Aus der WO 88/01185 ist auch ein Trainingsge-
rdt bekannt, an welchem Angriffsorgane fiir Bein-
fraining oder Armitraining wahlweise auf einer hori-
zontalen Liegefldche oder an einer vertikalen Wand
angebracht werden k&nnen. Die Einstelim&glichkei-
ten der Angriffsorgane sind jedoch sehr beschrinkt
bzw. nicht gegeben.

Ziel vorliegender Erfindung ist es, mit einem
Gerdt und relativ einfachen Zusitzen zu diesem
Gerét, verschiedenste Trainingsarten, z. B. Beintrai-
ning, Armtraining und Rumpftraining unter optima-
len Bedingungen zu ermdglichen. Dieses Ziel wird
gemiss Anspruch 1 erreicht.

Vorzugsweise sind die Ausleger an einer Saule
h&henverstellbar und in der Neigung verstellbar
angebracht, und sie k&nnen wegnehmbar bzw.
wahlweise anbringbar sein, um fiir jede Trainingsart
optimale Bedingungen zu schaffen.

Die besondere Vielseitigkeit in der Einstellung
bzw. Lage der Angriffsorgane bedingt einen ent-
sprechend flexiblen Antrieb. Hierzu ist vorzugswei-
se ein einfacher Seilzug mit dem Angriffsorgan
verbunden, der beliebig verldngert oder verkirzt
werden kann.

Die Erfindung wird nun anhand eines in der
Zeichnung dargestellten Ausflihrungsbeispiels ni-
her erldutert.

Figur 1 zeigt eine rdumliche Gesamtansicht
des Gerétes,

Figur 2 zeigt den Motor und die Seilwelle
zur Erzeugung der Belastung,

Figur 3 zeigt in grOsserem Massstab einen
Teil des Bedienungsgerites,

Figur 4 zeigt das Gerdt mit einem anderen
Ausleger versehen,

Figur 5 zeigt die verschiedenen Einsatzmd&g-
lichkeiten des Gerates nach Fig. 4,

Figur 6 zeigt das elektrische Schaltschema
des Gerétes, und

Figur 7 zeigt eine Auswahl mdglicher Bela-

stungscharakteristiken, welche im
Gerét fest eingespeichert und wihl-
bar sind.

Mit einem Fuss 1 ist eine Sdule 2 mit rechtek-
kigem Querschnitt und einer Reihe von L&chern 3
verbunden. Die Sdule 2 dient gemdss Fig. 5 der
Befestigung an einer Wand. Mit dem oberen Ende
der Siule 2 ist ein Gehduse 4 verbunden, in wel-
chem sich ein Motor zur Erzeugung der Belastung
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befindet. Dieser Motor 5 ist in Fig. 2 dargestellt. Er
wirkt entweder direkt oder Uber ein Getriebe 6 auf
eine Seilwelle 7, die mit einer schraubenf&rmigen
Seilrille versehen ist. Diese Seilrille dient dem ein-
lagigen geordneten Aufwickeln eines Zugseils 8 mit
einer Kraft bzw. einer Geschwindigkeit, die vom
Motor 5 bestimmt ist.

Auf der Sdule 2 ist eine Schelle 9 vertikal
verschiebbar, und sie kann mittels eines Stiftes 10,
der durch die Schelle in eines der L&cher 3 greift,
in beliebiger Héhe an der Sidule festgestellt wer-
den. Mit der Schelle 9 ist ein Ausleger 11 in einem
gewissen Bereiche schwenkbar und mittels eines
Stiftes 12 in einer bestimmten Neigungslage fest-
stellbar verbunden. Am dusseren Ende des Ausle-
gers ist ein Teller 13 befestigt, welcher dem Aufle-
gen des Auslegers auf einen Stuhl, auf ein Patien-
tenbett oder dergleichen dient, und auf welchen
der Patient oder die trainierende Person sich sef-
zen kann. Auf dem Ausleger 11 ist ein Schlitten 14
verschiebbar, auf welchem ein Fusshalter 15 mit
Bindern 16, welche mittels Klettenverschilissen
eng an den Fuss oder Schuh angelegt werden
kdnnen, Uber eine Pendelstlitze 17 mit einstellbarer
Steifigkeit angebracht ist. Das Ende des Zugseils 8
greift am Schlitten 14 an und ist Uber eine Umlenk-
rolle 18 am Ausleger 11, eine Umlenkrolle 19 und
eine im Fuss 1 untergebrachte Umlenkrolle zum
Belastungsaggregat 4 bzw. auf die Seilwelle 7 ge-
fihrt. Das Zugseil 8 kann auch ohne Umlenkrolle
18 direkt am Schlitten 14 angreifen, wenn zum
Training Zugkréfte statt Druckkrdfte ausgelibt wer-
den sollen. Der Ausleger 11 kann von der Schelle 9
trennbar oder mit der Schelle von der Siule ab-
nehmbar sein.

Auf einem Stinder 20 befindet sich ein Bedie-
nungsgerdt 21 mit einem Bildschirm 22 und ver-
schiedenen Bedienungselementen, insbesondere
einem Lautstirkeregler 23, mit Pfeilen versehenen
Tasten 24 zur Wah! bestimmter Menues oder Para-
meter zur Anzeige auf dem Bildschirm 22 sowie
eine Taste (+) 25 sowie eine Taste (-) 26. Ferner
ist eine Start-Stop-Taste 27 sowie ein Bedienungs-
knopf 28 zur Notausschaltung des Gerdtes vorge-
sehen. Die Funktionen der einzelnen Bedienungs-
elemente wird spidter mit Hilfe des elektrischen
Schaltschemas ndher erldutert.

Das Bedienungsgerit 21 ist an der S3ule 20
mittels einer Schelle 29 befestigt, welche mittels
eines Spannhebels 30 gelost bzw. festgezogen
werden kann, um die Schelle 29 und damit das
Bedienungsgerdt 21 am Stdnder 20 zu verstellen,
und in der gewiinschten H6he und Richtung festzu-
klemmen. Das Bedienungsgerdt 21 ist ausserdem
mittels eines Biigels 31 in einer Spannzange 32
gehalten. Bei gelOster Spannzange 32 kann die
Neigung des Bedienungsgerdtes gewdhlt und dann
die Spannzange wieder festgezogen werden. Es ist
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daher mdglich, durch geeignete Positionierung des
Stdnders 20 und Verstellen des Bedienungsgerates
21 eine stindige Beobachtung und eventuell Be-
dienung durch die trainierende Person zu erm&gli-
chen. Das Bedienungsgerdt 21 ist mittels eines
Kabels 33 mit den Ubrigen Geriteteilen verbunden.

In den Figuren 4 und 5 sind entsprechende
Teile gleich bezeichnet, wie in den Figuren 1 - 3.
Das in den Figuren 4 und 5 dargestellite Gerit
unterscheidet sich vom Gerdt gemdss Fig. 1 ledig-
lich durch einen etwas anders gestalteten Ausleger
34. Der Ausleger 34 ist zwar ebenfalls gegenilber
der Schelle 9 schwenkbar und in verschiedenen
Neigungen feststellbar, wie in Fig. 5 angedeutet ist.
Fig. 5 zeigt im Ubrigen den Anbau des Gerdtes an
eine Wand 35. Aus Fig. 5 ist ersichtlich, dass der
Ausleger in verschiedener H6he und Neigung an-
gebracht werden kann. Das Zugseil 8 ist an diesem
Ausleger 34 Uber eine innere Umlenkrolle 19 und
um eine von zwei dusseren Umlenkrollen 36 ge-
fihrt. Am freien Ende des Zugseils 8 kann ein
beliebiges Angriffsorgan, beispielsweise eine Stan-
ge fir das Armtraining oder eine Art Joch fir das
Rumpftraining angebracht werden. Es kann also im
wesentlichen ein und dasselbe Gerdt lediglich mit
zwei relativ einfachen unterschiedlichen Auslegern
flr die verschiedenartigsten Trainigsarten ausgeri-
stet und programmiert werden.

Wie die Figuren 4 und 5 zeigen ist am unteren
Ende der S3ule 2 im Fuss 1 des Gerétes ein
Spannmotor 37 untergebracht, welcher auf die un-
tere Umlenkrolle 38 dauernd ein gewisses Drehmo-
ment auslibt und damit das auf die Seilwelle 7
auflaufende Trumm des Zugseils 8 unter einer ge-
wissen Vorspannung hilt, so dass stets ein saube-
res einlagiges Aufwickeln des Zugseils gewéhrlei-
stet ist. Der Umlenkrolle 38 kann eine Druckrolle 39
zugeordnet sein, welche das Zugseil 8 gegen die
Umlenkrolle 38 anlegt, so dass auch bei im Ubrigen
unbelastetem Zugseil stets die erwdhnte Vorspan-
nung im auf die Seilwelle 7 auflaufenden Trumm
des Zugseils herrscht.

Figur 6 zeigt das elekirische Schaltschema des
Gerdtes, wobei die dargestelliten Schaltkreise nur
teilweise beschrieben werden, soweit aus dem
Schema ihre Funktion nicht direkt ersichtlich ist. In
Fig. 6 ist unterschieden zwischen denjenigen
Stromkreisen, die sich in den Geréteteilen 1 und 4
befinden, und denjenigen Stromkreisen, welche
sich im Bedienungsgerdt 21 befinden. Dem Bela-
stungsmotor 5 ist eine Endstufe 40 zugeordnet,
welcher verschiedene Steuersignale zugefiihrt wer-
den. Die Steuerung erfolgt zum Teil auch indirekt
Uber einen Vierquadrantenregler 41, welchem
ebenfalls bestimmte Regelsignale zugefiihrt wer-
den. Mit dem Motor 5 bzw. mit der Seilwelle 7 ist
ein Encoder 42 verbunden, welcher die Position
des Motors bzw. der Seilwelle 7 an einen Mikropro-
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zessor 43 im Steuergerdt 21 Ubermittelt. Dem
Spannmotor 37 wird Uiber eine Konstantstromquelle
44 ein konstanter Strom zugeflihrt, dem die kon-
stante Vorspannung im Seil 8 entspricht. Beide
Motoren 5 und 37 sind vorzugsweise als Gleich-
strommotoren mit Permanentmagnetfeld ausge-
fihrt, so dass ihr Drehmoment praktisch proportio-
nal ist dem Motorstrom. Der Regler 41 regelt dabei
den Motor 5 insbesondere auf einen Stromsollwert
bzw. DrehmomentSollwert oder einen Drehzahl-
Sollwert bzw. Geschwindigkeitsollwert und zwar be-
zliglich eines ihm zugefiihrten Strom-Istwertes bzw.
einer aus dem Encodersignal gewonnenen Ist-
Drehzahl. Ein Bremchopper 45 verhindert das
Ubermissige Ansteigen der Zwischenkreisspan-
nung, wenn der Motor beim Herausziehen des
Seils generatorisch betrieben wird. Die Bremsfunk-
tion des Motors 5 wird durch den Mikroprozessor
43 angesteuert. Es ist eine Ueberwachungsschal-
tung 46 vorgesehen, welche bei Fehlfunktionen der
Elektronik eine automatische Abschaltung vor-
nimmt. Es ist ferner ein Tongenerator 47 vorgese-
hen, welcher Uber den Verstdrker und Regler 23
einen Lautsprecher 48 speist. Es kdnnen dabei
verschiedenartige GrOssen akustisch signalisiert
werden, beispielsweise kann die Tonh&he der mo-
mentanen Geschwindigkeit mit welcher das An-
griffsorgan des Gerdtes betdtigt wird entsprechen.
Im Gerdt kann auch ein Pegelwandler 49 vorgese-
hen sein, welcher liber eine passende Schnittstelle
den Anschluss des Bedienungsgerites, beispiels-
weise an einen Personal Computer 50, und damit
die Abspeicherung ganzer bestimmter Programme
erlaubt. Entsprechende Speicherkapazitdt und
Speichermd&glichkeiten k&nnen allerdings auch im
Bedienungsgerit selbst vorgesehen sein, so dass
bestimmte Trainingprogramme, beispielsweise ei-
nem bestimmien Patienten zugeordnete Program-
me, gewdhlt werden kdnnen und nicht stets wieder
neu programmiert werden missen.

Das Programmieren des Geradtes wird aller-
dings erheblich erleichtert durch eine bestimmte
Menuetechnik. So kann beispielsweise nach dem
Einschalten des Gerdtes zuerst entschieden wer-
den, ob ein isokinetisches oder ein isotonisches
Training programmiert werden soll. Entsprechend
erscheinen dann auf dem Bildschirm 22 Anweisun-
gen zur Einstellung der verschiedenen Parameter.
Bei isotonischem Training wird zuerst angezeigt,
dass die Zugkraft gewdhlt werden sollte. Mittels
der Tasten 25 und 26 kann dann die Zugkraft
erhdht oder vermindert und bei Anzeige der ge-
winschten Zugkraft mittels einer der Tasten 24
weitergeschaltet werden, womit die Zugkraft einge-
speichert ist. Es wird dann beispielsweise nach der
Einstellung der Bremskraft verlangt, was wiederum
mittels der Tasten 25 und 26 erfolgen kann. So-
dann wird nach dem Kraftverlauf bzw. der Kraft-
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Wegcharakteristik gefragt, wobei das Menue ge-
méss Fig. 7 angezeigt wird. Wiederum kann dann
mittels der Tasten 25 und 26 die entsprechende
Nummer angewdhlt und beim Weiterschalten ein-
gespeichert werden. Wie Fig. 7 zeigt, sind dabei
die verschiedensten Charakteristiken mdglich, z. B.
konstante Kraft gemiss Kurve 1 oder linear anstei-
gende oder abfallende Kraft gemiss Kurven 4 oder
5, usw. Selbstversténdlich sind die Charakteristiken
gemdiss Fig. 7 nur als Beispiele zu verstehen, und
es sind beliebige andere Charakteristiken durchaus
mdglich. Nach erfolgter Wahl der Charakteristik
k&nnen noch die Zykluszeit und die Anzahl Zyklen
gewdhlt und abgespeichert werden. Ausserdem
kénnen die Umkehrpunkte der Bewegung bestimmt
und eingespeichert werden. Zu diesem Zweck
kann das Angriffsorgan, also beispielsweise der
Fusshalter gemiss Fig. 1, bei schwach angesteuer-
tem Belastungsmotor aus der Nullstellung bei ganz
aufgewickeltem Seil in eine erste Umkehrposition
gezogen werden. Der Encoder 42 meldet diese
Position dem Mikroprozessor und sie kann dann
beispielsweise durch Drlicken der Taste 25 einge-
speichert werden. Dann kann der Fusshalter weiter
in die zweite Umkehr- oder Anschlagposition ge-
bracht werden und diese Position kann entspre-
chend eingespeichert werden. Damit ist das Geréat
programmiert und kann zum Training eingeschaltet
werden. In entsprechender Weise k&nnen andere
Trainingstypen gewihlt werden, beispielsweise iso-
kinetisches Training, in welchem Falle die Ge-
schwindigkeit, die Kraft und die Anzahl Zyklen vor-
gewdhlt werden kdnnen. Wie oben erwdhnt, kdn-
nen dann auch die Umkehr- oder Anschlagpunkte
festgesetzt werden, worauf das Gerdt zum Betrieb
bereit ist.

Es kdnnen auch Mittel vorgesehen sein, um
Sollwerte, z. B. eine durch ldngeres Training zu
erreichende Kraft, einzugeben und zu speichern
und dann jeweils beim Training den erreichten Ist-
wert mit dem Sollwert zu vergleichen und anzuzei-
gen, welcher prozentuale Teil des Sollwerts er-
reicht wurde.

Wie erwihnt, Ubernimmt der Belastungsmotor
5 im wesentlichen die Funktion von Gewichten her-
kémmlicher Trainingsgerdte. Entsprechend dem
diesem Motor zugeflihrten Strom wirkt auf das
Zugseil 8 stets ein bestimmter Zug, der von der
frainierenden Person Uberwunden werden muss.
Die oben erwdhnten Umkehr- oder Anschlagpositio-
nen werden dabei dadurch simuliert, dass der Mo-
torstrom vorlibergehend bedeutend erhSht oder
aber herabgesetzt wird. Wenn also beispielsweise
der Fusshalter 15 gegen den Zug des Seils 8 in
Fig. 1 nach links verschoben wird, wird das Ende
dieser Bewegung dadurch bestimmi, dass der Mo-
torstrom und damit der Widerstand erheblich er-
héht wird, womit die trainierende Person weiss,
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dass sie nun den Fusshalter in umgekehrter Rich-
tung, d. h. mit dem Seilzug, bewegen soll. Am
anderen Endes des Hubs kann nun der Motorstrom
und damit der Seilzug vorlibergehend herabgesetzt
werden, was die trainierende Person splirt, und
was sich automatisch in einer Umkehr der Bewe-
gungsrichtung auswirkt. Es kOnnte natlrlich auch
eine rein mechanische Bremse vorgesehen sein,
welche jeweils bei Erreichen des Umkehrpunkies
wirksam wird und die Bewegung bremst, womit die
frainierende Person weiss, dass nun die Bewe-
gungsrichtung umzukehren ist. Die elekirische Be-
stimmung der Umkehrpunkte hat jedoch den Vor-
teil, dass keine schlagartigen Verzdgerungen auf-
treten.

Es sei noch darauf hingewiesen, dass es kaum
mdglich ist, mit dem Motor 5 zugleich die Ge-
schwindigkeit und die Kraft zu steuern. Beim oben
erwdhnten isotonischen Training handelt es sich
um eine Kraftsteuerung, d. h. der Kraftverlauf in
Funktion des Wegs kann gewhlt werden, wihrend
die Bewegungsgeschwindigkeit von der frainieren-
den Person bestimmt wird. Umgekehrt wird beim
isokinetischen Training die Bewegungsgeschwin-
digkeit geregelt, wdhrend der Benutzer die Kraft
beliebig wihlen kann.

Es sind verschiedene Ausflihrungsvarianten
md&glich. Mit der oben erwdhnten Schnittstelle des
Bedienungsgerites kdnnte anstelle eines PC auch
ein Schllssel verbunden werden, welcher minde-
stens ein bestimmtes Programm abzuspeichern ge-
stattet. Ein solcher Schllssel k&nnte dann einer
bestimmten Person zugeordnet werden, welche mit
Hilfe dieses Schliissels jeweils das ihr angepasste
Programm eingeben und dann das entsprechende
Training durchfiihren kann. Das beim Ausflihrungs-
beispiel vorgesehene Zugseil bietet gewisse Pro-
bleme, weil es nur auf Zug und nicht auf Druck
belastet werden kann, und weil Massnahmen zu
treffen sind, um stets ein gleichmissiges, geordne-
tes Aufwickeln des Seils zu gewdhrleisten. Es
k&nnte daher beispielsweise auch ein direkter An-
trieb des Angriffsorgans, also beispielsweise des
Fusshalters gemiss Fig. 1, mittels einer Zahnstan-
ge und eines Ritzels erfolgen. Eine derartige linea-
re Antriebseinheit kdnnte dann als Ausleger ausge-
bildet sein. Unter Umstinden kdnnte auch ein end-
loses Seil oder eine endlose Kette vorgesehen
sein, womit Kréfte in beiden Richtungen Uibertragen
werden k&nnen. Anstelle eines Gleichstrommotors
kénnte auch ein Asynchronmotor vorgesehen sein.
Die Wah! der Geschwindigkeit kdnnte auch mittels
eines Regelelementes automatisch zusammen mit
der TonhShe gewdhit werden. Das Gerit kann
auch ohne Ausleger 11 bzw. 34 verwendet werden,
indem ein geeignetes Angriffsorgan direkt an dem
Uber die Umlenkrolle 19 geflihrten Zugseil 8 ange-
bracht ist.
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Das Steuergerdt 21 kann auch auf einem Ge-

stell, z. B. auf einem einfachen Rohrgestell, mon-
tiert sein. Dabei kann die Frontplatte des Steuerge-
rdtes eine geeignete Neigung von beispielsweise
17° aufweisen. Das Gestell kann so gestaltet sein,
dass es um 90° aus einer vertikalen in eine hori-
zontale Lage gebracht werden kann, in welcher
Lage das Steuergerdt durch eine liegende Person
beobachtet und bedient werden kann.

Patentanspriiche

1.

Kraft- bzw. Muskeltrainingsgerdt mit unter Be-
lastung stehenden, gegen die Belastung durch
Muskelkraft bewegbaren Angriffsorganen (15)
und mit einem programmierbaren Aggregat (4,
21) zur Erzeugung der Belastung, gekenn-
zeichnet durch mindestens zwei Ausleger (11,
34), die in wdhlbarer Lage an einem Gestell (2)
anbringbar sind, und mindestens ein Anfriebs-
organ (8), das mit einem Ausleger (11, 34)
bzw. einem Angriffsorgan (15) verbindbar ist.

Gerét nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, dass ein gemeinsames Antriebssystem (4,
5, 8) flr die Ausleger (11, 34) bzw. die An-
griffsorgane (15) vorgesehen ist.

Gerat nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich-
net, dass ein gemeinsamer Motor, vorzugswei-
se ein Gleichstrommotor (5) auf das Angriffsor-
gan (15) wirkt.

Gerat nach Anspruch 3, dadurch gekennzeich-
net, dass der Motor (5) Uber einen Seilzug (8)
auf das Angriffsorgan (15) wirkt.

Gerat nach Anspruch 4, dadurch gekennzeich-
net, dass der Motor (5) auf eine Seilwelle (7)
mit schraubenférmiger Seilrille wirkt, und dass
ein Spannelement, z. B. ein Spannmotor (37),
das von der bzw. auf die Seilwelle (7) laufende
Seiltrumm stets gespannt hilt.

Gerdt, insbesondere nach einem der Anspri-
che 1 - 5, gekennzeichnet durch eine Siule (2)
an welcher die Ausleger (11, 34) mit dem
Angriffsorgan (15) in der HShe und Neigung
verstellbar anbringbar sind.

Gerat nach Anspruch 6, dadurch gekennzeich-
net, dass ein erster Ausleger (11) mit einem
verschiebbaren Fusshalter (15) und ein zweiter
Ausleger (34) flir Arm- und Rumpftraining vor-
gesehen ist.

Gerat nach Anspruch 7, dadurch gekennzeich-
net, dass der erste Ausleger (11) einen Stitz-
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10.

11.

12,

13.

14.

15.

16.

teller (13) zum Auflegen auf eine Unterlage, z.
B. einen Stuhl oder ein Bett, aufweist.

Gerét nach einem der Anspriiche 1 - 8, ge-
kennzeichnet durch ein Bedienungsgerdt (21)
das in H6he, Richtung und Neigung verstellbar
und somit aus jeder Trainingsposition sichtbar
ist.

Gerdt nach Anspruch 6 und 9, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Bedienungsgerit (21)
an einem von der Siule (2) getrennten Stinder
(20) angebracht ist, oder dass ein in zwei La-
gen verwendbares Gestell mit dem Bedie-
nungsgerdt (21) vorgesehen ist.

Gerdt nach einem der Anspriiche 6 - 10, da-
durch gekennzeichnet, dass das Aggregat (4)
am oberen Ende der Sdule (2) angeordnet ist
und Uber eine Umlenkrolle (38) am unteren
S3ulenende sowie mindestens eine Umlenkrol-
le (19, 18, 36) an einem Ausleger (11, 34) am
Angriffsorgan (15) angreift.

Gerét nach einem der Anspriiche 1 -11, ge-
kennzeichnet durch einen Mikroprozessor (43)
zur Wahl und Eingabe von Parametern und zur
Steuerung des Aggregats, durch Eingabetasten
(24 - 26) sowie durch eine Anzeige (22), wobei
Tasten (24) zur Wahl und Anzeige bestimmter
Menues und Tasten (25, 26) zur Einstellung
von Parametern, z. B. von Kraft, Kraftverlauf,
Weg bzw. Hub, Zykluszeit, Zykluszahl und
Bremskraft vorhanden sind.

Gerét nach einem der Anspriiche 1 - 12, ge-
kennzeichnet durch eine Bremsanordnung, z.
B. eine Bremsschaltung welche dem Aggregat
(5) einen Bremsstrom zuzuflihren gestattet,
wobei End- oder Umkehrpositionen des Hubs
des Angriffsorgans (15) durch Bremsung oder
Entlastung des Aggregats (5) bestimmt sind.

Gerdt nach Anspruch 13, dadurch gekenn-
zeichnet, dass Eingabemittel (25, 42, 43) fur
die End- oder Umkehrpositionen vorgesehen
sind die durch Betdtigung beim in die gewollte
Position gebrachten Angriffsorgan (15) die Po-
sition abspeichern.

Gerdt nach Anspruch 14, gekennzeichnet
durch einen mit dem Mikroprozessor (43) ver-
bundenen Encoder (42) zur Erfassung und Ue-
bermittlung der Position des Angriffsorgans
(15).

Gerét nach einem der Anspriiche 1 - 15, ge-
kennzeichnet durch einen Tongenerator (47)
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und Lautsprecher (48) zur akustischen Ueber-
wachung der Bewegung des Angriffsorgans
(15).

Gerét nach einem der Anspriiche 1 -16, ge-
kennzeichnet durch Mittel zum Speichern be-
stimmter, z. B. persdnlicher Programme, z. B.
eine Schnittstelle zum Anschluss eines PC (50)
oder eines steckbaren Speicherschliissels oder
interne Speicher des Gerites.

Gerdt nach einem der Anspriiche 12 - 17,
dadurch gekennzeichnet, dass Mittel zur Ab-
speicherung mindestens eines Sollwertes ei-
nes Parameters, z. B. Kraft, Weg oder Ge-
schwindigkeit und Mittel zum Vergleich des
beim Training aufgebrachten Istwertes mit dem
Sollwert und zur Anzeige und/oder Abspeiche-
rung der Differenz zwischen Soll- und Istwert
bzw. des Verhdlinisses zwischen Soll- und Ist-
wert.
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