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(54) KRAFTTRAININGSGERKT

(57) Ein Krafttrainingsgerat far Ubungen der Beinstruletur 08 ® .
z.B. far den Skilauf, bei denen mehr als ein Gelenk der . \
Beine beansprucht wird und mit dem der Trainierende 5
sowohl exzentrischen als auch konzentrischen Belastungen & < 6
einer Druckplatte (3) ausgesetzt werden kann. Es weist eine 46 z
auf einem Bodenrahmen (43) mit Standem (13) abgestitzte 3

horizontale Liegefische (12) fir den Geratebendtzer auf und %
einen um eine horizontale Achse drehbaren Krafthebe! (1)

mit einem Drehlager an einem Ende und der Druckplatte (3)

fur die Fufle des Geratebenitzers am anderen. Der Krafthe- \
bel (1) ist mit einem Hydraulikeylinder (28) verbunden. Das

Drehlager (2) des Krafthebels (1) ist unterhalb der Liegefia- 3 oo
che (12) far den Geratebeniizer angeordnet. Es st ein elek- “ Hogw "
tronisch gesteuerter hydraulischer Antrieb vorgesehen ist, 3 ?

der den Krafthebel (1) Gber den Hydraulikzylinder (28) hin ’“\ \ l I
zur Liegeflache und gegebenentalls auch weg von der Lie- 2 139 3¥ B X% B
geflache bewegt.
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Die Erfindung bezieht sich auf ein Krafttrainingsgerat fiir Ubungen der Beinstrukiur, z. B. fir den Skilauf,
bei denen mehr als ein Gelenk der Beine beansprucht wird, mit einer auf einem Bodenrahmen mit Sténdern
abgestiitzten horizontalen Liegefliche fiir den Gerdtebentitzer und einem um eine horizontale Achse
drehbaren Krafthebel mit einem Drehlager an einem Ende und einer Druckplatte fUr die FlBe des
Ger4tebenlitzers am anderen, der mit einem Hydraulikzylinder verbunden ist.

Ein derartiges Krafttrainingsgerét ist beispielsweise aus der US-PS 5,058,887 bekannt. Bei einem
derartigen Gerdt werden an den Ubungen zwar mehrere Gelenke beteiligt, jedoch ist der Drehpunkt des
Krafthebels relativ zum Kdrper des Trainierenden so angeordnet, daB eine Streckung des Hiuftgelenks
unmdglich ist (nur max. bis 90°). Ferner sind systematisch aufeinander abgestimmte Gelenkswinkelkombi-
nationen (FuB-Knie-Hiiftgelenke) im Sinne sportartspezifischer Belange nicht moglich.

Aus der US-PS 4,865,315 ist ein Krafitrainingsgerdt bekannt, bei dem eine Servopumpe {ber einen
Mikroprozessor gesteuert wird. Bei einer Vorrichtung dieser Art sind Bewegungen jeweils nur Uber ein
Gelenk mdglich. Daher kdnnen koordinative Gesichtspunkie im Sinne der Affinitdt von Trainings- und
Ziellibung nicht berlicksichtigt werden.

Aufgabe der Erfindung ist es, ein Kraftirainingsgerét der eingangs erwédhnten Art dahingehend zu
verbessern, da mit ihm konzentrische Belastungen, exzentrische Belastungen und kombinierte konzentri-
sche und exzentrische Belastungen des Trainierenden mdglich sind.

Die erfindungsgemiBe Aufgabe wird dadurch geldst, daB das Drehlager des Krafthebels unterhalb der
Liegefliche fiir den Gerdtebeniitzer angeordnet ist und daB ein elekironisch gesteuerter hydraulischer
Antrieb vorgesehen ist, der den Krafthebel iiber den Hydraulikzylinder hin zur Liegefldche und gegebenen-
falls auch weg von der Liegefliche bewegt.

Weiters sollen variierbare Geschwindigkeits- und Beschleunigungsveridufe, eine variierbare Bewegungs-
bahn des Widerstandes und variierbare Umschalizeiten in den Bewegungsumkehrpunkten erzielt werden
k&nnen, damit im Trainingsiauf der Skilauf optimal simuliert werden kann.

Hohe Krafispitzenwerte sollen vermieden werden, damit der Trainierende nicht der Gefahr einer
Verletzung ausgesetzt wird.

Nachfolgend wird ein Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung anhand der beiliegenden Zeichnungen be-
schrieben.

Die Fig. 1 zeigt einen Aufri8 des erfindungsgeméBen Krafttrainingsgerétes, die Fig. 2 zeigt einen
Grundri8 des erfindungsgemé&Ben Krafttrainingsgertes, die Fig. 3 zeigt einen SchrégriB von Druckplatte und
Kippbrett und die Fig. 4 und 5 zeigen schematisch die unterschiedlichen Bein-Bewegungsveridufe des
Trainierenden.

Das erfindungsgemiBe Krafttrainingsgerdt besteht aus einer auf einem Rahmen 43 mit Sténdern 13
angeordneten Liegefliiche 12 fiir den Trainierenden und einem Krafthebel 1, der auf einer nahe dem Boden
angeordneten Drehachse 2 gelagert ist und der an seinem freien oberen Ende eine Druckplatte 3 tragt.

Unterhalb der Liegefliche 12 ist der Elektronikkasten 35 flir die elektronische Steuerung und die
Olwanne 26 mit einem Elektromotor zur Druckerzeugung fiir die Hydraulik angeordnet.

Der Krafthebel 1 ist tiber einen Hydraulikzylinder 28 mit dem Rahmen 43 verbunden. Der Hydraulikzy-
linder 28 besteht aus dem Zylinder 30 und der Kolbenstange 29. Der Zylinder 30 ist Uber ein Lager 44
unmittelbar am Krafthebel 1 angelenkt, wihrend die Kolbenstange 29 Uber ein Lager 45 mit dem Rahmen
43 verbunden ist.

Am Rahmen 43 sind bei der Liegefisiche 12 Schulterpolster 14 und Haltegriffe 20 flir den Trainierenden
angeordnet. Auf den beiden Haltegriffen 20 befindet sich je ein elekirischer Schalter 24.

Die Schulterpoister 14 sind auf winkelfSrmigen Stiiizen 10 montiert, die einen horizontalen Arm 10’
aufweisen, der in einer am Rahmen 43 montierten Hillse 18 verschiebbar ist. Mittels einer Klemmschraube
15 kann die winkelfrmige Stlitze 10 in der Hulse 18 arretiert werden.

Die Handgriffe 20 lagern auf horizontal ausgerichteten Stangen 21, die ebenfalls in Hiilsen 18, die am
Rahmen 43 gelagert sind, verschiebbar sind. An den Hiilsen 18 ist wiederum eine Klemmschraube 15
angeordnet, mittels der die horizontale Stange 21 in der Hiilse 18 klemmbar ist.

Am freien Ende des Krafthebels 1 ist die Druckplaite 3 gelagert. Die Druckplatte 3 lagert nicht
unmittelbar am Krafthebel 1, sondern ist an diesen iber Hebel 5, 25 befestigt. Beide Hebel 5, 25 sind mit
Drehlagern 4 versehen. Der Hebel 25 ist als teleskopartiger Hebel ausgeflihrt und der Hebel 5 weist eine
Lochreihe 46 auf, durch deren LScher ein Zapfen 47 steckbar ist, der am duBersten Ende des Krafthebels 1
lagert. Dadurch ist die Stellung der beiden Drehachsen 4 relativ zum Krafthebel 1 verschiebbar und somit
die Neigung der Druckplatte 3 einstellbar.

im gezeigten Ausflihrungsbeispiel ist die Druckplatte 3 mit einem Kippbrett 6 als Auflage flir die FuBe
des Geritebenutzers versehen, das um eine annshernd vertikale Achse 7 drehbar ist. Die Achse 7 lagert in
Aufsatzrohren 8, 9, die in Fuhrungen 10, 11 der Druckplatte 3 gehalten sind. Die Aufsatzrohre 8, 9 sind
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vorzugsweise in ihrer Langsrichtung verstellbar, sodaB die Neigung der Drehachse 7 des Kippbrettes 6 zur
Druckplatte 3 einstellbar ist.

Am Rahmen 43 sind noch Endschalter 32, 33 flir die Bewegung des Krafthebels 1 vorgesehen. Der
Elektronikkasten 35 weist eine Druckregelung 39 auf, sowie einen Schalter 34 flr den Trainer, mit dem die
Bewegungsrichiung des Krafthebels umgekehrt werden kann.

Die Ausgangsposition fir den Trainierenden ist wie folgt:

Der Trainierende liegt mit dem Riicken auf der horizontalen Liegefidche 12. Die Beine sind angewinkelt
(vgl. Fig. 4) und die FiiBe drlicken leicht gegen die am Ende des Krafthebels 1 angebrachte Druckplatte 3
oder gegen das darauf montierte Kippbrett 6.

Die Schulterpolster 14 passen sich genau an die Schulter des Gerétebenutzers an und verhindern ein
"Nach-hinten-Rutschen” des Trainierenden wihrend der Kraftlibung. Die beiden Haltegrifie 20 dienen
ebenso der Stabilisierung des Oberkdrpers sowie der Verringerung des AnpreBdrucks auf die Schultern.
Sowohi die Schulterpolster 14 als auch die Haltegrifie 20 kdnnen in der Lingeneinstellung und der
Breitensinstellung stufenlos den individuellen Gré8enverhiltnissen des Trainierenden angepat werden.

Durch gleichzeitiges Driicken der beiden am oberen Ende der Haltegriffe 20 angebrachten elektrischen
Schalter 24 wird der Krafthebel 1 in Bewegung gesetzt.

Der bewegliche Teil des Krafttrainingsgerates besteht aus dem I&ngenverstellbaren Krafthebel 1, der
Druckplatte 3 und - als Zusatzteil - dem aufsetzbaren Kippbrett 6.

Der Krafthebel 1 ist auf einer am FuB des Kraftirainingsgerétes befindlichen Drehachse 2 gelagert.

Auch die Druckplatte 3 ist mit dem Krafthebel 1 Uber eine Drehachse 4 verbunden. Der Widerstand
dieser Drehachse 4 kann durch Eindrehen eines Gewindebolzens stufenlos erhht werden. Uber den am
oberen Ende der Druckplatie 3 drehbar gelagerten und am Krafthebel 1 fixierbaren Hebel 5 kann der Winkel
der Druckplatte 3 in jeder gewlinschien Position auch fixiert werden.

Wird ein Training mit der frei beweglichen Druckplatte 3 bevorzugt, kann der Hebel 5 durch Losen
zweier Fligelschrauben schnell entfernt werden.

Fiir das Training von schirennlaufspezifischen Bewegungsabléufen wurde ein spezielles Kippbrett 6
konstruiert. Dieses besteht aus einer weiteren Platte mit einer dicken Gummipolsterung, an deren Rickseite
in der Mitte eine Drehachse 7 angebracht ist. Uber zwei an der Drehachse 7 befestigte Aufsatzrohre 8, 9
kann das Kippbrett 6 in den zwei an der Druckplatte 3 angebrachten Flihrungen 11 durch zwei Filgelsch-
rauben fixiert werden. Der Abstand der Drehachse 7 von der Druckplatie 3 kann dabei stufenlos variiert
werden.

Bei Verwendung des Kippbrettes 6 wird zundchst die in Fig. 8 dargestellte Beinposition eingenommen.
Durch die so entstehende schrige Unterstiitzungsfliche miissen die FlBe in einer flr den Schilauf
spezifischen Form "aufgekantet” werden. Dadurch werden schilaufspezifische Muskelinnervationsmuster
erreicht. Das Kippbrett 6 kann nach einer Ubung mit einer Beinstellung oder mehreren Wiederholungen
derselben gekippt werden, sodaB wie beim Wechsel vom Rechts- auf den Linksschwung die Belastung
genau seitenverkehrt aufiritt. Durch die in ihrer HEhe stufenlos verstellbaren Aufsatzrohre 8, 9 kann der
Winkel des Kippbrettes 6 zur Druckplaite 3 variiert werden. Auf diese Weise ist jeder gewlinschte
Aufkantwinkel des Skis bzw. jede gewlinschie Hangneigung imitierbar.

Im Gegensatz zu konventionellen Krafttrainingsgeréten wird bei der vorliegenden Erfindung nicht ein
Widerstand (Gewicht) durch einen Trainierenden bewegt, sondern dem hydraulisch ange’mebenen Krafthe-
bel 1 ein Widerstand (Muskelkraft) entgegengesetzt. Der hydraulische Antrieb weist eine Olwanne 26 auf, in
die ein Elektromotor zur Druckerzeugung eingebaut ist.

Der Hydraulikzylinder 28 ist drehbar {iber den Zylinder 30 und die Kolbenstange 29 sowoh! mit dem
Rahmen 43 in der Mitte der Querverstrebung 31 als auch mit dem Krafthebel 1 verbunden. Fahrt der
Hydraulikzylinder 28 aus, so bewegt sich der Krafthebel 1 weg vom Trainierenden und die Beine kdnnen
sukzessive (konzentrisch) gestreckt werden. Fahrt der Hydraulikzylinder 28 ein, so bewegt sich der
Krafthebel 1 wieder zum Trainierenden hin und die Beine werden gegen den Widerstand des Trainierenden
(exzentrisch) gebeugt.

Die Elektronik des Kraftirainingsgerdtes dient der Steuerung des Hebelweges, der Hebelgeschwindig-
keit, des Druckes und der Verweildauer des Krafthebels 1 in den Bewegungsumkehrpunkten. Sie dient
ferner der Steuerung der Arbeitsweise des Krafthebels 1.

Die Elektronik besteht aus der Ansteuerung der Hydraulikventile, den elekirischen Endschaltern 32, 33,
den Schaltern 24 in den Haltegrifien 20, dem Schalter 34 fir den Trainer sowie dem Elekironikkasten 35
und dem StromanschiuB.

Der Bewegungsweg des Krafthebels 1 wird durch einen vorderen und einen hinteren Endschalter 32, 33
begrenzt. Diese Endschalter kénnen unabhingig voneinander so eingestellt werden, daB von der vertikalen
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bis zur horizontalen Position des Krafthebels 1 alle gewiinschten Winkelbereiche eingestellt werden k&nnen.

Uber zwei im Elektronikkasten 35 eingebaute Zeitrelais kdnnen - wiederum unabhingig voneinander -
die Umschalizeiten und somit die Verweildauer des Krafthebels 1 an den beiden Umkehrpunkten festgelegt
werden. Die Variationsbreite reicht von 50 Millisekunden bis zu mehreren Stunden.

Die Geschwindigkeitsregelung erfolgt stufenios Uber die Regulierung des maximal mdglichen Oldurch-
flusses durch das Hydrauliksystem und ist sowohl fiir die distale als auch flir die proximale Bewegung
getrennt einstellbar.

Die Druckregelung erfolgt elektronisch und kann am Elektronikkasten 35 flir die Streckbewegung der
Beine des Beniitzers mittels der Einrichtung 39 eingestellt werden. Bei der Beugebewegung ist der Druck in
jedem Fall supramaximal, d. h. gréBer als der vom Trainierenden maximal aufzubringende Gegendruck der
Beine des Benlitzers. Der Maximaldruck der Hydraulik kann durch ein am Hydraulikblock angebrachtes
Drosselventil begrenzt werden. Ein angeschiossenes, in den Figuren der Zeichnung nicht gezeigtes
Manometer ermdglicht die synchrone Kontrolle Uiber den jeweils ausgeiibten Druck des Trainierenden.

Die Elektronik des erfindungsgemiBen Kraftirainingsgerdtes is so konzipiert, daB grundsitziich zwei
Arbeitsweisen mdglich sind.

Bei der einen Variante wird der Krafthebel 1 von der Hydraulik in beiden Bewegungsrichtungen bewegt.
Der Trainierende hat die Aufgabe, dem Krafthebel 1 muskuldren Widerstand zu leisten.

Bei der anderen Variante wird der Krafthebel 1 zwar durch den Motor zum Trainierenden hin
selbstindig bewegt, bleibt jedoch am proximalen Umkehrpunkt stehen. Der supramaximate Druck der
Bewegung des Krafthebels 1 wird beim Erreichen dieses Umkehrpunkies durch ein spezielles Proportional-
ventil in 30 Millisekunden auf das fiir die Streckbewegung gewlinschte und Uber die Druckregelung 39
einstellbare MaB reduziert. Die Aufgabe fiir den Trainierenden besteht nun darin, die Druckplatte 3 aktiv
gegen den Widerstand der Hydraulik wegzudriicken. Der vom Trainierenden aufzubringende Druck muB
dabei in jedem Fall gréRer sein als der eingestelite Gegendruck der Hydraulik.

Diese Variante ermdglicht somit neben der isokinetischen Arbeitsweise der anderen Variante individuel-
le und sportartspezifische Beschieunigungen. Sowohl der Kraftzeitverlauf als auch der Geschwindigkeits-
Zeitverlauf kann vom Trainierenden selbst bestimmt werden. Wird nun am Ende der Streckbewegung der
distale Bewegungsumkehrpunkt erreicht, so wird der Druck wiederum in 30 Millisekunden auf den flUr die
Aufwirtsbewegung bendtigten supramaximalen Druck erhoht.

Die Funktion des Schalters 34 flir den Trainer:

In den Schaltkreis ist eine sogenannte "Trainertaste", also ein Schalter 34 fiir den Trainer integriert. Dieser
Schalter 34 ermdglicht es dem Trainer in folgender Weise in die oben beschriebenen Beweglingsabidufe
einzugreifen:

Befindet sich der Krafthebel 1 in der Bewegung zur Liegefliche hin, so kann durch Betétigen des Schalters
34 die Bewegungsrichtung des Krafthebels 1 sofort umgekehrt werden. Seiner Funktion nach entspricht der
Schalter 34 dem der Liegefiiche nahen Endschalter 32, mit dem einen Unterschied, daB er zu jedem
beliebigen Zeitpunkt der Bewegung der Druckplatte 3 zur Liegefléche hin betatigt werden kann.

Trainingsmethodisch ist dies aus zwei Griinden bedeutsam: erstens muB der Trainierende auf einen
ihm vom Zeitpunkt her vorher nicht bekannten Richtungswechsel des Krafthebels 1 mdglichst schnell
reagieren und zweitens kdnnen Rhythmuswechsel, wie sie beispielsweise im alpinen Skirennlauf vorkom-
men, bewuBt nachvollzogen werden.

Durch die diversen Einstellmdglichkeiten am erfindungsgeméBen Krafttrainingsgerdt kGnnen, bezogen
auf die Drechachse 2 des Krafthebels 1, folgende Parameter verdndert werden.

1. Der Vertikalabstand des Hiiftgelenkes von der Drehachse 2
2. Der Horizontalabstand des Huftgelenkes von der Drehachse 2
3. Die L&nge des Krafthebels 1

Dadurch kdnnen die Winkelverldufe der beteiligten FuB-, Knie- und Huftgelenke entsprechend den
individuellen Anforderungen verschiedener Sportarten oder Disziplinen nachvollzogen werden. Die ge-
wiinschten biomechanisch richtigen Winkelverldufe kdnnen iber ein mathematisches Modeil mit den oben
genannten Variablen und den Konstanten (Oberschenkel- und Unterschenkelldnge) systematisch angena-
hert werden.

Zum Begriff der "Winkelverldufe™: Bei einer Bewegung, bei der nur ein Gelenk beteiligt ist, entspricht
der Winkelverlauf der Winkelamplitude (Bereich zwischen dem kieinsten und dem gréBten bei der
Bewegung auftretendem Gelenkswinkel). Bei einer Bewegung, bei der sichere Gelenke beteiligt sind (z.B.
FuB-, Knie- und Huftgelenk), muB um im sportwissenschaftlichen Sinn von einem richtigen Winkelverlauf zu
sprechen, neben den "Amplituden” aller beteiligten Gelenke auch die jeweilige "Winkelkombination™ zu
jedem gegebenen Zeitpunkt Ubereinstimmen (Beispiel: Fug 90°, Knie 70°, Hufte 110°). Wird das nicht
berticksichtigt, und wird beispielsweise zuerst das Knie-, dann das Huftgelenk gestreckt, dann stimmen die
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oben beschriebenen Muskelinnervationsmuster nicht mehr {iberein.

"Annihern" ist im Sinne der "mathematischen Annzherung” zu verstehen. Das heiBt, es wird mit Hilfe
eines mathematischen Verfahrens systematisch jene Einstellung am Ger4t berechnet, bei der die beschrie-
benen "Gelenks-Winkelverldufe" der Trainingslibung jener der Ziellibung (z.B. Schilauf) am besten entspre-
chen.

Ein wesentliches Kriterium des vorliegenden Kraftirainingsgerétes ist seine Mobilitdt. Wie aus den
Figuren 1 und 2 hervorgeht, sind der obere Teil des Krafthebels 1, die Druckplatte 3 und die beiden
Schulterpolster 14 abnehmbar, sodaB sich die verbleibende GesamigroBe des Gerétes auf lediglich etwa
1,2 x 0,6 x 0,5 m beschrinkt. Das Gesamigewicht ist so gering, daB das Kraftirainingsgerat von zwei
Personen problemlos transportiert werden kann.

Somit liegt hier erstmals ein elekironisch gesteuertes Kraftirainingsgerat vor, das ein technikspezifi-
sches Training bis in die hdchsten Intensitétsbereiche (Maximalkrafttraining, exzentrisches Training) erm&g-
licht, ohne dabei an einen bestimmten Trainingsort gebunden zu sein. Das erfindungsgem&Be Krafitrainings-
gerét kann daher an die Trainings- und Wettkampforte mitgenommen werden.

Das vorliegende Krafttrainingsgerét bietet die Mdglichkeit, individuell einstellbare Bewegungs- und
Belastungsverldufe bei Ubungen mehrerer Gelenke der unteren Extremitdten so zu gestalten, daB es zu
keiner Fehlhaltung der Wirbelsiule kommen kann. Durch die Mdglichkeit der Definition minimaler und
maximaler Arbeitswinkel kdnnen Fehibelastungen des Gerdtebenuizers im Bereich der beteiligten FuB-,
Knie- und Huftgelenke ausgeschlossen werden. Durch diverse Sicherheitsschalter, wie die beiden Schalter
24 in den Haltegriffen 20, dem Schalter 34 flir den Trainer sowie einem "Not-Aus" Schalter am Elektronik-
kasten 35, kann der Krafthebel 1 sowohl vom Trainer als auch vom Trainierenden zu jedem Zeitpunki
gestoppt werden.

Bei der als duBerst effektiv erkannten Trainingsmethode der kombinierten exzentrischen und konzentri-
schen Arbeitsweise (Dehnungs-Verkiirzungszykius) treten bei den bisher bekannten Ubungsformen (z. B.
plyometrische Sprlinge) hohe, den passiven Bewegungsapparat belastende Kraftspitzenwerte auf. Diese
kdnnen bei dem erfindungsgemaBen Krafttrainingsger4t aufgrund der spezifischen Position des Trainieren-
den auf der Liegefliiche weitgehend vermieden werden und damit kann vor allem der Lendenwirbel- und
Kniebereich entscheidend entlastet werden.

Patentanspriiche

1. Krafttrainingsgerét fiir Ubungen der Beinstrukiur, z. B. flir den Skilauf, bei denen mehr ais ein Gelenk
der Beine beansprucht wird, mit einer auf einem Bodenrahmen mit Stdndern abgestltzten horizontalen
Liegeflsiche fir den Gerdtebenlitzer und einem um eine horizontale Achse drehbaren Krafthebel mit
einem Drehlager an einem Ende und einer Druckplatte flir die FliBe des Geratebenlizers am anderen,
der mit einem Hydraulikzylinder verbunden ist, dadurch gekennzeichnet, daB das Drehlager (2) des
Krafthebels (1) unterhalb der Liegefldche (12) flir den Ger&tebenttzer angeordnet ist und da8 ein
elektronisch gesteuerter hydraulischer Antrieb vorgesehen ist, der den Krafthebel (1) Gber den Hydrau-
likzylinder (28) hin zur Liegefidche und gegebenenfalls auch weg von der Liegefldche bewegt.

2. Kraftirainingsgerdt nach Anspruch 1, gekennzeichnet durch zwei am Rahmen (43) der Liegefldche
angeordnete Endschalter (32, 33), mit denen unabhngig voneinander der distale und proximale
Umkehrpunkt des Krafthebels (1) bestimmbar ist.

3. Krafitrainingsgerit nach Anspruch 1 oder 2, gekennzeichnet durch eine elektronische Steuerung fiir den
hydraulischen Antrieb, mit der die Drehgeschwindigkeit des Krafthebels (1) und die Verweildauer des
Krafthebels (1) an den Umkehrpunkien stufenlos variierbar ist.

4. Krafttrainingsgerdt nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, da8 die Stander (13) des Rahmens
(43) und der Krafthebel (1) teleskopartig verldngerbar und verkUrzbar sind und daB im Bereich der
Liegefliche (12) Schulterpoister (14) und Haltegriffe (20) flir den Trainierenden vorgesehen sind, deren
Position zur Liegefldche (12) verstellbar ist.

5. Kraftirainingsgerdt nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB durch einen in
sinem elektrischen Schaltkreis der elekironischen Steuerung eingebauten zusitzlichen Schalter (34) die
Bewegungsrichtung des Krafthebels (1) in jeder Phase der Bewegung zur Liegefldche hin umkehrbar ist
und dadurch ein bewuBter Rhythmuswechsel in der zyklischen Beuge- und Streckbewegung des
Geratebenltzers erzeugbar ist.
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6. Kraftirainingsgerit nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB sich das Drehlager (2) des
Krafthebels (1) bei der Abstlitzebene der FiiBe (13) des Rahmens (43) befindet.

Hiezu 4 Blatt Zeichnungen
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