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resp. moment sily, pficemz se jeji okamzita poloha
v kratkych intervalech snima a jeji polohou je
polohové¢ fizena klika (112L, 112P), ktera se
aktudlné pohybuje z dolni ivrati do horni uvrati,
pfi¢emz piipadné vznikajici polohovy rozdil je
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Po zah4jeni cviceni se pfi nastaveném vychozim
zatiZeni automaticky méfi a vypocitavaji parametry
skute¢ného pracovniho zatiZeni, na které se
automaticky nezéavisle na sob&é zméni vychozi
zatiZeni jedné a druhé kliky (112L, 112P)
pedéalového stfedového uloZeni (110), pfi¢emZ se
pfipadné tyto parametry v pribéhu cviceni
automaticky koriguji. Vynalez se rovnéz tyka
rehabilita¢niho ergometru, zvlasté ergometru typu
Jjizdniho kola.
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Rehabilita¢ni ergometr a zpiisob jeho pouZivani

Oblast techniky

Zphsob pouziti rehabilitacniho ergometru, zvlasté ergometru simulujiciho funkci jizdniho kola,
pii kterém osoba, kterd jej pouziva, je v kontaktu s ergometrem tim, Ze sedi na jeho sedadle a
opira se o jeho rukojet’ alespon jednou rukou, pfiCemz vykonava kondi¢ni nebo rehabilitacni
cviceni, nebo pii kterém se zjistuje fyzicky a/nebo zdravotni stav osoby a/nebo organli osoby,
ktera jej pouziva, zvlasté stav dolnich koncetin a s nimi souvisejicich télesnych partii, pii kterém
se zjistuje vynakladany vykon meétrenim krouticiho momentu, a/nebo zatizeni jednotlivych
télesnych partii, pficemz se pred zahajenim mérené¢ho cviceni nastavi nezavisle na sobé vychozi
zatizeni jedné a druhé kliky.

Rehabilitani ergometr, zv1asté ergometr typu jizdniho kola, obsahujici sedlo, opérnou konzolu
pro oporu rukou, pedalové stiedové uloZeni a dva samostatné motory, pricemz kliky pedalového
sttedového uloZeni jsou upevnény k samostatnym klikovym hiideldim, které jsou axialné nehybné
uloZeny v sttedovém naboji hiideld, pricemz kliky jsou vii¢i sobé otoéné, piic¢emz kazdy pedal je
sprazen pfevodem s tvarovym stykem s jednim samostatnym motorem.

Dosavadni stav techniky

S rozvojem cyklistiky roste pocet zafizeni, kterd simuluji jizdu na kole a umoziuji provadét
cyklisticky trénink v télocvicnach, domacnostech a podobné. Moderni zafizeni jsou vybavena
prostiedky pro hodnoceni dosahovanych vykont, ktera uzivatele informuji o vykonu uzivatele, o
frekvenci otaceni pedalli a vynaloZené sile na piekonavani odporu proti §lapani, ktery je obvykle
nastavitelny.

Jizdni simulator predstavuje pro uzivatele jizdu na kole, pii které jsou klouby nohou zbaveny
zatizeni hmotnosti téla, jedouci osoba v podstaté pohodIné sedi a navic na simulatoru jizdy je ve
stabilni poloze bez nebezpe¢i padu. Jizdni simuldtor ma proto vyznam i pro rehabilitacni
sportovni ¢innost vyuzivanou napiiklad po Urazech nebo pii sniZeni hybnosti v disledku
nervosvalovych onemocnéni. Zde je jiz vyhodné, aby uzitné vlastnosti simulatoru byly rozsifeny
0 moznosti jeho Gprav, prfedev§im o vzajemné oddé€leni pedalti a moznost nezavislého nastaveni
naptiklad odlisné silové zatéze proti §lapani u jednoho a druhého pedalu.

Zatizeni podle W097/26948 ma stiedovy naboj v ose otaceni klik pedall, ve kterém je mozné
oddélit klikové hridele jedné a druhé kliky. Na klikovém hrideli kazdého pedalu je pevné
nasazena hnaci femenice, ktera je opasana hnacim femenem, kterym je spfazena se
setrvacnikovou femenici. Hnaci femenice je na valcovém osazeni men§im, nez je praimér valcové
plochy pro hnaci femen, opéasana brzdovym femenem, ktery tak tvoii pasovou brzdu plsobici
proti otaCeni hnaci femenice. Zafizeni obsahuje snimace vykonu uzivatele, ,ujeté drahy* a
»rychlosti jizdy*. Takovy trenazér je urcen piedevSsim pro tréninkové ucely, kde cilem
setrvacnikil je stiidavé vyrazné zvétSovani a zmenSovani sily proti odporu §lapani pii zménach
frekvence Slapani.

Zatizeni podle EP1294452B1 ma vzajemné nezavislé uspotradani pedald, pficemz kazdy z pedalt
je spojen fetézovym pievodem se samostatnym pomocnym motorem s regulovatelnym vykonem.
Na stejném htideli s pomocnym motorem je upevnén setrvacnik, ktery ma podobny vyznam jako
u vyse uvedeného feSeni podle W097/26948. Navic na kazdy ze setrvacnikll je mozné plsobit
blize neznazornénou brzdou. UZivatel si tak mize snizit svilj vykon pfipojenim pomocného
motoru, nebo naopak zvySovat svlij vydej energie brzdénim setrvacnikli. Na klikovém hiideli
kazdého pedalu je umisténo ¢idlo krouticiho momentu a/nebo ¢idlo otacek spojené s vypocetni
jednotkou sprazenou se zobrazovacim zafizenim, kterym je monitor. Klikové hiidel obou pedalt
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je mozné mechanicky spojit uvniti sttedového naboje cepem bud’ v obvyklé poloze pedalt, tedy
pfesazené o 180°, nebo maji ob¢ kliky vzhledem k ose vzajemné spojenych klikovych hiidelt
stejnou polohu.

Popsanad znama zafizeni maji vyuziti pro trénink, nebo splihuji pozadavky pro rehabilitaci pii
urcitych zdravotnich stavech. Z l¢karského hlediska nejsou vhodna pro diagnostiku zdravotniho
stavu pro potize pfi rizném stavu dolnich koncetin.

Na konferenci Fakulty mechatroniky, informatiky a mezioborovych studii TUL Liberec bylo
vroce 2015 zvefejnéno ,,Rizeni rehabilitaéniho ergometru. Ergometr ma vzdjemné oddélené
hiidele stredového ulozeni klik pedalti, které jsou pripojeny k samostatnym servomotorim a
vytvareji tak elektronicky hridel realizovany elektronickou vackou. Zatéz klik vyuziva
momentového Fizeni klik, kdy proti pohybujici se koncetiné plisobi zatézovaci kroutici moment,
ktery je mozné presné definovat. Nastaveni poZzadovanych parametrl provadi obsluha ergometru
pred zahdjenim cviceni a dale je béhem cviceni upravuje s ohledem na pozadavky a pocity
cvi¢iciho. To ovSem vyzaduje zkuSenou obsluhu, avSak ani tak pfitomnost lidského faktoru
neumoziuje zajistit objektivné porovnatelné podminky cviceni a vysledky z hlediska
diagnostickych pozadavk.

Cilem vynalezu je odstranit nebo zmirnit nedostatky zarizeni podle dosavadniho stavu techniky,
zjednodusit obsluhu ergometru a pfedev§im vylou€it negativni vliv obsluhy na nastaveni
zatézovacich parametril a tim umoznit objektivni posouzeni stavu pacienta nebo cvicence
pouzivajiciho ergometr.

Podstata vynalezu

Cile vynalezu je dosazeno zpisobem pouziti rechabilitacniho ergometru, zvlast¢ ergometru
simulujiciho funkei jizdniho kola, pii kterém se zjistuje vynakladany vykon méfenim krouticiho
momentu, a/nebo zatizeni jednotlivych télesnych partii, jehoZ podstata spociva v tom, ze klika,
ktera se aktualné pohybuje z horni tvrati do dolni tvrati, pfeméha protismérné pulsobici silu,
resp. moment sily, pfi¢emz se jeji okamzita poloha v kratkych intervalech snima a jeji polohou je
polohové¢ fizena klika, ktera se aktualné pohybuje z dolni Givrati do horni uvrati, pti¢emz piipadné
vznikajici polohovy rozdil je priibézné vyhodnocovan a eliminovan korekénim pohybem v ramci
polohového fizeni, pficemz po zahdjeni cviceni se pii nastaveném vychozim zatizeni automaticky
zméfti a vypoctou parametry pozadovaného pracovniho zatizeni, na které se automaticky vychozi
zatizeni jedné a druhé kliky pedalového stiedového uloZeni nezavisle na sobé zmeéni, pricemz
tyto pracovni parametry se v prub¢hu cviceni piipadné automaticky dale koriguji. Vzajemna
thlova poloha obou klik se v priibéhu cvieni pohybuje v rozmezi 180° + 1°.

Je vyhodné, Ze se méfené parametry se nastavuji a v prub¢hu méreni sleduji prostiednictvim
zobrazovaciho prostredku, pifitom se méfené parametry v pribéhu méfeni ukladaji do
pamétového média.

Pfed méfenim se piizplsobi vzajemna poloha sedadla a pedalového stiedového uloZeni postavé
uzivatele.

Cile vynalezu je také dosazeno rehabilitacnim ergometrem, zvlasté ergometrem typu jizdniho
kola, jehoZ podstatou je to, Ze samostatné motory oddélenych hiideld klik jsou dvourezimové
servoménice, jejichZ pracovni rezimy se automaticky méni po poloviné otacky klikovych hrideli
vzdy v horni a dolni uvrati kliky, pficemz pii pohybu kliky z horni uvrati do dolni tvrati je ji
prislusny servoméni¢ fidicim motorem a pii pohybu kliky z dolni tvrati do horni uvrati je ji
prislusny servoméni¢ podiizenym motorem, pii¢emz k udrzovani ¢asové symetrie obou pohybti
je ergometr opatien PI regulatory k plynulé pribézné regulaci dopliikového momentu, pficemz
ergometr dale obsahuje zobrazovaci prostiedek alesponn pro kontinualni sledovani krouticiho
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momentu na pedalovém stredovém ulozeni a rychlosti otaceni klikovych hiideld, pricemz ziskana
data jsou ulozena jako datové objekty v fidici jednotce ergometru.

Objasnéni vykresi

Zarizeni podle vynalezu je schematicky znazornéno na vykrese, kde je na obr. 1 bo¢ni pohled na
ergometr a na obr. 2 pudorysny pohled s ¢asteCnym fezem ramu v mistech uloZeni rota¢nich
soucasti.

Piiklady uskuteénéni vynalezu

Zarizeni podle vynalezu je v dal§im textu uvadéno jako ,ergometr. Je ovSem nejen
rehabilitacnim ergometrem, ale i1 diagnostickym prostredkem k vysetfeni télesného stavu a
kondice. Miize rovnéz slouzit i jako rehabilitacni prostiedek pro osoby po trazech, osoby
¢aste¢né ochrnuté nebo osoby s amputovanou dolni koncetinou, nebo jako tréninkovy cyklisticky
trenazér.

Ergometr je usporadan v dvoudilném ramu 1, jehoz predni ¢ast 100 nese déle popsané zatézovaci
a/nebo pomocné hnaci prostredky a stiedové ulozeni 110 pedalli, a jeho zadni ¢ast 200 nese
sedadlo 201 a opérnou konzolu 202 pro opieni rukou uZzivatele. Predni ¢ast 100 ramu 1 a zadni
¢ast 200 ramu 1 jsou vzdjemné vazany blize neznazornénym posuvnym prostiedkem 10, kterym
lze nastavit a nasledné fixovat podélnou vzdalenost stiedového ulozeni 110 a sedadla 201.
Sedadlo 201 je opatfeno neznazornénym prostfedkem pro nastaveni jeho vyskové polohy. Dale je
ergometr opatien zobrazovacim prostiedkem 3, kterym je v piikladném provedeni dotykovy
displej, ktery je také prostredkem pro nastavovani provoznich rezimi a zobrazeni pribéhu
aktudlnich parametri podle silovych parametrli dosahovanych uzivatelem, pficemz zobrazovaci
prostiedek je pfipojen k elektronické fidici jednotce 4.

Pedalové stiedové ulozeni 110 ma klikovy hridel tvoreny dvéma samostatnymi ¢astmi souose
oto¢né ulozenymi v ramu 100, kterymi jsou levy klikovy hiidel 111L a pravy klikovy hridel
111P. Ke klikam 112L a 112P jsou piipojeny pedaly 113L, 113P, kazdy je opatien klipsnou
114L, 114P.

Na klikovych hiidelich 111P a 111L jsou upevnény hnaci ozubené femenice 115L, 115P prvnich
prevodi, které jsou spojeny ozubenymi femeny 116 s hnanymi ozubenymi femenicemi 117L,
117P upevnénymi na levém a pravém piedlohovém hrideli 118L a 118P. Predlohové hridele
118L a 118P jsou stejné jako klikové hiidele 111P a 111L samostatné a na sob¢ nezavislé. Na
predlohovych hridelich 118L a 118P jsou déale upevnény ozubené femenice 119L, 119P druhych
prevodd, které jsou spojeny ozubenymi femeny 120 s femenicemi 121L a 121P upevnénymi na
samostatnych hiidelich 122L a 122P elektromotort.

Je ziejmé, ze popsany pievod ozubenym Femenem miZe byt v neznazornéném provedeni
nahrazen prevodem fetézovym. Jeho nevyhodou je vSak jeho hlucnost a tvrdsi zabér.

Dvéma sériové zarazenymi pievody mezi klikovymi hrideli 111P a 111L pedalového stredového
uloZeni 110 a hiideli 122L a 122P elektromotord, kterymi jsou dvourezimové servoménice 123L
a 123P, je dosazeno s vyhodou velkého prevodového poméru, v neznazornéném provedeni
mohou byt tyto dva prevody nahrazeny jednim pfevodem.

Opéma konzola 202 pro opfeni rukou uzivatele je na svych koncich po stranach sedadla 201
opatiena rukojetémi 203L, 203P, na nichz jsou v piikladném provedeni umisténa tlakova ¢idla
41L, 41P. Sedadlo 201 je v piikladném provedeni na bocich dosedaci plochy rovnéz opatieno
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tlakovymi ¢idly 42L, 42P. Servoménice 123L, 123P a cidla 41L, 41P, 42L, 42P jsou pripojena
k fidici jednotce 4 a/nebo k zobrazovacimu prostredku 3.

Vzidjemné oddéleni fetézcli na levé a pravé strané pocinaje pedaly 113L, 113P, az po
servoménice 123L a 123P umozni sledovat nezavisle pravou a levou dolni konéetinu v riznych
rezimech a pii riznych zatizenich.

Pedal 113L, 113P, ktery se aktualné pohybuje z horni tvrati do dolni uvrati, pracuje proti zatézi
dané pozadavkem lékare nebo terapeuta. Jemu piislusny servoméni¢ 123L a 123P je v fidicim
rezimu (,,master). Servoméni¢ 123L a 123P druhého pedalu 113L, 113P, ktery se aktualné
pohybuje z dolni tivrati do horni Uvrati, je v podfizeném rezimu (,,slave®) fizen polohov¢ tak, ze
jeho poloha je vkratkych casovych intervalech aktualizovana podle okamzité polohy
servoménice 123L a 123P, ktery je aktualné v fidicim rezimu. Zafizeni obsahuje neznazornéné
znamé PI regulatory kregulaci ,,doplikového momentu za uéelem zajiSténi symetrického
pohybu jak z hlediska celkového €asu pilotacek klikového hiidele 111P a 111L, tak i z hlediska
¢asového pribéhu téchto ptlotacek.

Prosttedkem pro sledovani zatéze na pedalovém stredovém uloZeni 110 je zde kontinualni
sledovani krouticiho momentu, pfi¢emz informace o velikosti krouticiho momentu je ziskavana
zprostiedkované z hodnoty proudu jako momentotvorné slozky z ménice proudu servoménicl
1231 a 123P. Prostredkem pro kontinualni sledovani rychlosti otaceni klikovych hiidelt 111L,
111P stredového ulozeni 110 jsou resolvery, které jsou soucasti servoménict 123L a 123P.
Servoménic¢e 123L a 123P mohou rovnéz pracovat jako aktivni pomocné motory s dopomoci
slapani, coz je zvla§té vyhodné pro nékteré typy rehabilitace. Uroven dopomoci je s vyhodou
fizena automaticky prostrednictvim fidici jednotky 4 ergometru.

Pouziti servoméni¢l 123L, 123P nevyZzaduje pouziti dalSich brzdovych prostredkii. Navic
nastavenim vzajemné uhlové polohy servoménicii 123L, 123P se nastavi jakakoliv vzidjemna
poloha klik 112L a 112P s pedaly 113L, 113P. Velikost zatéze nebo naopak Uroven pomoci ve
sméru §lapani 1ze ménit béhem provozu v pribéhu otaceni treba 1 vicekrat béhem jedné otacky,
coz ale vétSinou pro provoz ergometru neni Zadouci a tato vlastnost zafizeni se obvykle
nevyuziva. Z diivodu zdravotnich je vétSinou zadouci, aby vzdjemna thlova poloha klik 112L,
112P byla trvale dana tthlem 180°, pokud mozno v zké toleranci + 1°. Z diagnostickych davodii
je rovnéz dilezité, Ze ergometr neni opatien setrvacniky mezi klikami 112L, 112P a servoménici
1231, 123P, jejichz setrvaénymi hmotami by byly zkresleny lokalni strmé ¢€asti pribchu
zvySovani a klesani zatéZze a vynakladané sily k jejimu prekonani. Naopak u ergometru podle
vynalezu jsou pohybujici se soucasti navrzeny s ohledem na jejich co nejmensi moment
setrvacnosti. Napiiklad ozubené femenice 115, 117, 119, 121, jsou vyrobeny z lehkych slitin,

osam otaceni.

Nastavené parametry, predevS§im stiidani rezimu zatéze pii pohybu kliky 112L, 112P, resp.
prislusného pedalu 113L, 113P na levé a pravé klice 112L, 112P se pfitom neméni v zavislosti
na Case, a tedy podle rychlosti §lapani, ale jen v zavislosti na poloze klik 112L a 112P. Okamzik
tohoto stiidani je dan horni avrati kliky, ve které zacind rezim jejiho zatizeni piisluSnym
servoménicem 123L, 123P.

Nastavovani provoznich parametrli se provadi prostfednictvim dotykového displeje 3 a fidici
jednotky 4. Na displeji 3 se za provozu zafizeni sleduje okamzita hodnota téchto parametrii. Cely
prib¢h méteni nebo jeho ¢asti je mozné rovnéz ukladat do interni paméti fidici jednotky 4 nebo
do neznazornéné paméti externi.

Komplexni informaci o zatiZzeni jednotlivych partii téla uzivatele dopliuji vyse uvedena tlakova
¢idla 41L, 41P v rukojetich 203L, 203P, a tlakova ¢idla 42L, 42P na sedadle 201. Hodnoty tlaku
mezi dlanémi uZzivatele a rukojetémi 203L, 203P a mezi sedaci plochou téla a sedadlem 201 se
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pii Slapani obvykle méni a charakterizuji moznou deformaci zad a pazi a napéti v téchto ¢astech
téla.

Dale jsou uvedeny tii konkrétni programovatelné funkéni rezimy, které ergometr podle vynélezu
umoziuje, ale které zde nejsou predmétem ochrany.

Prvnim rezimem je procvi¢ovani obou koncetin. V uzZivatelském rozhrani je mozné zadat az 10
defini¢nich bodd (poloha kliky 112L a 112P pedalu, zatéZovaci moment), mezi nimiz je zZadany
kroutici moment interpolovan. V tomto rezimu je mozné zadat libovolny kroutici moment (zatéz i
dopomoc v rozsahu 0°-180°) pro levou i pravou nohu nezavisle na sob¢, pticemz vychozi poloha
kliky 112L a 112P je volena dle potieb uZzivatele a je rovnéZ nastavitelnd z uzivatelského
rozhrani. Poloha kliky 112L a 112P na zacatku zatéZovani tedy nemusi nutné souhlasit s horni
uvrati. U obou koncetin jsou sbirana nezéavisle data o rychlosti, krouticim momentu, vykonu
v zavislosti na poloze kliky. Zjisténa data jsou dale ukladana do paméti pro diagnostické
vyhodnoceni. Sledovani aktualniho prib¢hu méfeni umoznuje display zafizeni.

Druhym funkénim reZimem je procvi¢ovani pouze jedné koncetiny, levé nebo pravé. Zde je
mozné zadat az 20 defini¢nich bod hodnot krouticiho momentu v plném rozsahu poloh kliky
112L, resp 112P (0-360°). Druhé koncetina je unasena na zaklad¢ stanovené tthlové vzdélenosti.
I zde jsou u obou koncetin sbirdna nezavisle data o rychlosti, krouticim momentu, vykonu
v zavislosti na poloze kliky a tato data jsou dale ukladana na disk pro diagnostické vyhodnoceni a
to 1 pro kliku, ktera neni programové momentové fizena.

Tteti rezim je uren pro pacienty s amputovanou koncetinou, ktery je analogicky s druhym
rezimem, pouze jedna ze zvolenych klik 112L, resp. 112P je pred zahdjenim cviceni zaparkovéana
a neotaci se. Zdrava noha je potom zatéZovana jak pii pohybu pedalu smérem dold, tak pfi
pohybu nahoru, kdy je pedal tazen nartem nohy prostrednictvim klipsny 114L, resp. 114P. 1
v tomto piipadé 1ze nastavit proménnou zatéz v celém pribéhu jedné otacky.

PATENTOVE NAROKY

1. Zpulsob pouziti rehabilita¢niho ergometru, zvIasté ergometru simulujiciho funkei jizdniho
kola, pri kterém osoba, ktera jej pouziva, je v kontaktu s ergometrem tim, Ze sedi na jeho sedadle
a opira se o n¢j alespon jednou rukou, pfi¢emz vykonava kondi¢ni nebo rehabilitacni cviceni,
nebo pii kterém se zjistuje fyzicky a/nebo zdravotni stav osoby a/nebo organi osoby, ktera jej
pouziva, zvlasté stav dolnich konéetin a s nimi souvisejicich télesnych partii, pfi kterém se
zjistuje vynakladany vykon mérenim krouticiho momentu, a/nebo zatiZeni jednotlivych télesnych
partii, pfi¢emz klika (112L, 112P), ktera se aktualné pohybuje z horni tivrati do dolni tvrati,
premaha protismérné pisobici silu, resp. moment sily, pficemz se jeji okamzita poloha v kratkych
intervalech snima a jeji polohou je polohové fizena klika (112L, 112P), ktera se aktualné
pohybuje z dolni Givrati do horni uvrati, pticemz piipadné vznikajici polohovy rozdil je pribézné
vyhodnocovan a eliminovan korekénim pohybem v ramei polohového fizeni, pficemz se pred
zahajenim cviceni nastavi nezavisle na sobé vychozi zatizeni jedné a druhé kliky (112L, 112P),
vyznacujici se tim, Ze po zahdajeni cviceni se pii nastaveném vychozim zatizeni automaticky
méii a vypocitavaji parametry skute¢ného pracovniho zatiZeni, na které se automaticky nezavisle
na sob& zméni vychozi zatizeni jedné a druhé kliky (112L, 112P) pedalového stredového uloZeni
(110), pticemz se ptipadné tyto parametry v pribc¢hu cviceni automaticky koriguji.

2. Zpisob podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze pracovni zatizeni jedné a/nebo druhé kliky
(112L, 112P) pedalového stiedového ulozeni (110) se nezavisle na sobé méni na aktivni
dopomoc.
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3. ZpUsob podle naroku 1 nebo 2, vyznacujici se tim, Ze vzajemna uhlovéa poloha obou klik
(112L, 112P) se v priibéhu cviceni pohybuje v rozmezi 180"+ 1",

4. Zpusob podle kteréhokoliv z predchozich naroki, vyznacujici se tim, Ze méfené parametry
se nastavuji a v priibéhu méteni sleduji prostfednictvim zobrazovaciho prostredku (3).

5. Zpusob podle kteréhokoliv z predchozich narokil, vyznacujici se tim, Ze méfené parametry
se v prib¢hu méreni ukladaji do pamétového média.

6. Rehabilitacni ergometr, zvlasté ergometr typu jizdniho kola, obsahujici sedlo (201), opérnou
konzolu (202) pro oporu rukou, pedalové stiedové usporadani (110) a dva samostatné
elektromotory, pti¢emz kliky (112L, 112P) pedalového stiedového ulozeni (110) jsou upevnény
k samostatnym klikovym hiideldm (111L, 111P), které jsou axialn¢ nehybn¢ ulozeny

v sttedovém naboji hiideld (111L, 111P), pti¢emz kliky (112L, 112P) jsou vii¢i sob¢ otocné,
pricemz kazdy pedal (113L, 113P) je sprazen prevodem s jednim samostatnym elektromotorem,
sedlo (201), opérna konzola (202) pro oporu rukou a pedalové stiedové usporadani (110) jsou
vzajemné polohové prestavitelné pro piizplsobeni velikosti uZivatele, pfitom prevod mezi
pedéalem a samostatnym elektromotorem je pievod s tvarovym stykem, pii¢emz samostatné
elektromotory jsou dvourezimové servoménice (123L, 123P), jejichz pracovni reZimy se
automaticky méni po poloviné otacky klikovych hiidelti vzdy v horni a dolni tvrati kliky (112L,
112P), pii¢emz pii pohybu kliky (112L, 112P) z horni tvrati do dolni tvrati je ji piislusny
servoménic (123L, 123P) fidicim motorem (,,master*) a pii pohybu kliky (112L, 112P) z dolni
uvrati do horni tvrati je ji pfislusny servoménic (123L, 123P) podiizenym motorem (,,slave®),
vyznacujici se tim, Ze k udrzovani ¢asové symetrie pohybui obou pedalti (113L, 113P) je
ergometr opatien PI regulatory k plynulé priibéZzné regulaci doplitkového momentu, pfi¢emz
ergometr dale obsahuje zobrazovaci prostiedek (3) alespon pro kontinualni sledovani krouticiho
momentu na pedalovém stiedovém uloZeni (110) a rychlosti otaeni klikovych hiidelt (111L,
111P), pti¢emz ziskana data jsou uloZena v fidici jednotce (4) ergometru.

7. Ergometr podle naroku 5, vyznadujici se tim, Ze zobrazovaci prostiedek (3) je dotykovym
displejem slouzicim déle k zobrazeni prib¢hu dalsich aktualnich parametrii a k nastavovani
provoznich rezimu.

8.  Ergometr podle naroku 6 nebo 7, vyznacujici se tim, Ze pedal (113L, 113P) je sptazen se
servoménic¢em (123L, 123P) alespon jednim pfevodem s ozubenym femenem (116, 120), ptiCemz
na kazdém klikovém hfideli (111L, 111P) a na kazdém hrideli (1221, 122P) servoménice (123L,
123P) je upevnéno ozubené kolo (115L, 115P, 1211, 121P).

9. Ergometr podle naroku 8, vyznacujici se tim, Ze pedal (113L, 113P) je spfaZen s
servoménicem (113L, 113P) dvéma pievody, které jsou spolu vazany samostatnymi
ptedlohovymi hiideli (118L, 118P) prostfednictvim ozubenych femenic (117L, 119L, 117P,
119P).

10. Ergometr podle kteréhokoliv z narokil 6 az 9, vyznacdujici se tim, Ze s fidici jednotkou (4)
a/nebo se zobrazovacim prostiedkem (3) jsou sprazeny vystupy cidel (41L, 41P, 421, 42P) tlaku
a/nebo sily, ktera jsou usporadana v kontaktni plose/plochach sedla (201) a/nebo v kontaktnich
plochéch rukojeti (203L, 203P) opérné konzoly (202) a vystupy pro nastavovani provoznich
reziml a zobrazeni prib&hu aktualnich parametra.

1 vykres
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Seznam vztahovych znacek

1

10
100
110
111L
111P
1121
112P
113L
113P
114L
114P
115L
115P
116
117L
117P
118L
118P
119L
119P
120
121L
121P
1221
122P
123L
123P
200
201
202
203L
203P
3

4
41L
41P
421
42pP

ram

posuvny prostiedek

predni ¢ast ramu

pedalové stiedové uloZeni

klikovy hiidel levy

klikovy hiidel pravy

klika leva

klika prava

pedal levy

pedal pravy

klipsna leva

klipsna prava

ozubena femenice velka leva (prvniho prevodu)
ozubena femenice velka prava (prvniho prevodu)
ozubeny femen (prvniho prevodu)

ozubena femenice mala leva (prvniho pfevodu)
ozubena femenice mala prava (prvniho pievodu)
predlohovy hridel levy

predlohovy hiidel pravy

ozubena femenice velka leva (druhého prevodu)
ozubena femenice velka prava (druhého prevodu)
ozubeny femen (druhého prevodu)

femenice mala leva (na hiideli elektromotoru)
femenice mala prava (na hiideli elektromotoru)
hiidel levého elektromotoru

hiidel pravého elektromotoru

levy elektromotor tj. levy servoménic

pravy elektromotor tj. pravy servoménic

zadni ¢ast rimu

sedadlo

opérna konzola (pro opteni rukou)

rukojet’ leva

rukojet’ prava

zobrazovaci prostiedek (dotykovy displej)
fidici jednotka

tlakové ¢idlo (levé rukojeti)

tlakové ¢idlo (pravé rukojeti)

tlakové ¢idlo levé (sedadla)

tlakové ¢idlo pravé (sedadla)
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