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Beschreibung
Gebiet der Erfindung

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf
Ubungsausriistung, insbesondere auf ein Ubungsge-
rat fur flexibel koordinierte Bewegungen zur Stimula-
tion von Bewegungen wie Rennen, Joggen und Lau-
fen.

Hintergrund der Erfindung

[0002] Die Vorteile regelmafRiger Leibesibungen
sind wohlbekannt und akzeptiert. Zeitknappheit, un-
freundliches Wetter und andere Griinde hindern je-
doch viele Menschen daran, Leibesibungen wie Ge-
hen, Joggen, Rennen und Schwimmen auszufiihren.
Als Antwort darauf ist eine Vielfalt von Ubungsaus-
ristung fur Leibestibungen entwickelt worden. Es ist
im allgemeinen wiinschenswert, eine groRe Zahl ver-
schiedener Muskeln uber einen erheblich langen Be-
wegungsbereich zu trainieren, um eine ausgegliche-
ne physische Entwicklung zu férdern, die Lange und
Flexibilitdt der Muskeln zu maximieren und ein opti-
males Ausmalf an kdrperlicher Aktivitat zu erreichen.
Ein weiteres vorteilhaftes Merkmal von Ubungsaus-
ristung ist die Moglichkeit, fur glatte und natirliche
Bewegung zu sorgen, wodurch erhebliche Erschitte-
rung und Belastung vermieden werden, die sowohl
Muskeln als auch Gelenke beschadigen kénnen.

[0003] Obgleich aus dem Stand der Technik ver-
schiedene Ubungssysteme bekannt sind, weisen die-
se Systeme einer Reihe von Unzulanglichkeiten auf,
die ihre Vorteile einschranken und/oder unnétige Ri-
siken oder unerwiinschte Merkmale beinhalten. Bei-
spielsweise sind stationare Fahrrader ein beliebtes
aus dem Stand der Technik bekanntes Ubungssys-
tem, doch diese Maschine verwendet eine Sitzpositi-
on, die nur eine relativ kleine Zahl von Muskeln tber
einen recht begrenzten Bewegungsbereich zum Ein-
satz bringt. Auch Langlaufskigerate werden von vie-
len Menschen zur Simulation der Gleitbewegung
beim Skilanglauf verwendet. Obgleich dieses Gerat
mehr Muskeln trainiert als ein stationares Fahrrad,
beschrankt die dabei auftretende im wesentlichen fla-
che schlurfende FuRbewegung den Bewegungsbe-
reich einiger der trainierten Muskeln. Eine weitere Art
von Ubungsgerat simuliert Treppensteigen. Auch die-
se Gerate trainieren mehr Muskeln als stationare
Fahrrader, doch der recht beschrankte Bereich der
verwendeten Auf- und Abbewegung trainiert die
Beinmuskeln des Benutzers nicht Giber einen grol3en
Bewegungsbereich. Laufbander sind noch eine wei-
tere Art von aus dem Stand der Technik bekanntem
Ubungsgerat; sie erméglichen natiirliche Geh- oder
Laufbewegungen auf einer relativ begrenzten Fla-
che. Ein Nachteil des Laufbands ist jedoch, dass bei
Verwendung dieses Gerats erhebliche Erschitterun-
gen der Huft-, Knie- und Kndchelgelenke sowie wei-

terer Gelenke des Korpers auftreten kénnen.

[0004] Eine weitere Beschrankung der Mehrzahl
dem aus dem Stand der Technik bekannten Ubungs-
systeme besteht darin, dass die Systeme in den Ar-
ten von koordinierten elliptischen Bewegungen, die
sie hervorbringen kdénnen, begrenzt sind. Die von ei-
nem Ubungssystem hervorgebrachte Bewegung wird
hier als elliptisch bezeichnet, wenn die von den Fu-
Ren eines Benutzers wahrend der Verwendung des
Ubungssystems beschriebene Bahn einer bogenfor-
migen oder ellipsenférmigen Bahn folgt. Elliptische
Bewegung ist viel natirlicher und analoger zu Ren-
nen, Joggen und Gehen, usw. als die von mancher
aus dem Stand der Technik bekannten Ubungsaus-
ristung hervorgebrachten linearen Hin- und Herbe-
wegungen. Koordinierte elliptische Bewegung wird
hervorgebracht, wenn die elliptischen Bewegungen
der FiiRe eines Benutzers miteinander verknupft wer-
den, so dass ein Full gezwungen ist, sich in Reaktion
auf die Rickwartsbewegung des anderen Fulies (im
wesentlichen um eine gleiche und entgegengesetzte
Strecke) vorwarts zu bewegen. Eine Beschrankung
des Bereichs der von den Ubungssystemen verwen-
deten elliptischen Bewegungen kann nachteilige
Auswirkungen auf die Muskelflexibilitdt und Koordi-
nation eines Benutzers haben, aufgrund des fortge-
setzten Rickgriffs auf die von mancher aus dem
Stand der Technik bekannten Ubungsausriistung
hervorgebrachte Bewegung Uber einen kleinen Be-
reich, im Gegensatz zu dem grof3en Bereich natuirli-
cher elliptischer Bewegungen, die bei Tatigkeiten wie
Rennen, Gehen, etc. durchlaufen werden. Ferner
bringen die aus dem Stand der Technik bekannten
Ubungssysteme verschiedene Arten erzwungener
koordinierter elliptischer Bewegung hervor. Es be-
steht ein anhaltender Bedarf fiir ein Ubungsgerat,
das eine glatte naturliche Bewegung bietet, eine rela-
tive grofle Zahl von Muskeln Uber einen grof3en Be-
wegungsbereich trainiert und flexibel koordinierte el-
liptische Bewegung erlaubt, d.h., elliptische Bewe-
gung, die im wesentlichen koordiniert ist, dabei aber
etwas unabhangige und unkoordinierte Bewegung
der FuRRe des Benutzers zueinander erlaubt.

[0005] Ein solches Ubungsgerat istin US-Patent Nr.
5 848 954 offenbart, das den Oberbegriff des
Hauptanspruchs bildet. Das offenbarte Gerat umfasst
ein Paar von FulRverbindungen, die zur Bewegung
auf koordinierten elliptischen Bahnen verbunden
sind.

Zusammenfassung der Erfindung

[0006] Die Erfindung zielt auf ein Ubungsgerat, das
eine flexibel koordinierte elliptische Bewegung er-
laubt. Ein bevorzugtes Ubungsgerat verwendet einen
Rahmen, der dazu angeordnet ist, auf einem Boden
aufzuliegen. Der Rahmen definiert eine Achse, mit
der die ersten und zweiten FuBverbindungen wirk-
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sam verbunden sind. Die ersten und zweiten Ful3ver-
bindungen weisen je ein vorderes Ende, ein hinteres
Ende und ein Fullpedal auf. Die Verbindung zwi-
schen den FuRverbindungen und der transversalen
Achse bewirkt, dass die FulRpedale der Fuldverbin-
dungen relativ zu der transversalen Achse bogenfor-
mige Bahnen beschreiben.

[0007] Die transversale Achse ist ferner mit einem
Rollenantrieb und einem Einwegkupplungssystem
wirksam verbunden, so dass zur Bewegung der Ful3-
pedale der FuRverbindungen von vorne nach hinten
ein groRerer Widerstand erforderlich ist als zur Bewe-
gung der Ful3pedale von hinten nach vorne. Das Ge-
rat kann auch ein Mittel zur Erhdhung des zur Bewe-
gung der FuBpedale entlang der elliptischen Bahn er-
forderlichen Widerstands umfassen, wodurch der
vom Benutzer geforderte Energieaufwand steigt.

[0008] In einer bevorzugten Ausfihrung enthalt die
vorliegende Erfindung erste und zweite Flhrungs-
rampen, die von dem Rahmen unterstitzt werden
und mit den vorderen Enden der ersten und zweiten
FuRverbindungen wirksam verbunden sind, so dass
die FuRverbindungen entlang flexibel koordinierter
Bahnen gelenkt werden, wahrend die FuRpedale der
FuRverbindungen variable, flexibel koordinierte ellip-
tische Bahnen beschreiben (d.h. die Bewegung der
Fuverbindungen ist im wesentlichen aufeinander
bezogen, aber nicht direkte, eins zu eins koordinierte
Bewegung). Die transversale Achse ist mit einem
Rollenantrieb wirksam verbunden, wodurch jede der
FuRverbindungen eine geschlossene elliptische
Bahn beschreibt. Das Antriebssystem ist eine zwei-
geteilte Vorrichtung, die es den beiden Fullverbin-
dungen erlaubt, sich in aufeinander bezogener, flexi-
bel koordinierter Bewegung zu bewegen.

[0009] In einem weiteren Aspekt einer bevorzugten
Ausfiihrung kann das Ubungsgerat Fiihrungsrampen
enthalten, die betriebsbedingt ihre Neigung andern.
Im besonderen bewirkt die Wechselwirkung der Fuf3-
verbindungen mit den FUhrungsrampen eine Veran-
derung der Winkelorientierung der Fuhrungsrampen,
und damit der FulRverbindungen relativ zu dem Rah-
men. Der Andruckmechanismus der Fihrungsram-
pen beruht vorzugsweise auf einer Feder, einer Wip-
panordnung oder einer Seil- und Rollenanordnung.

[0010] In noch einem weiteren Aspekt einer bevor-
zugten Ausfiihrung kann das Ubungsgerat FuBver-
bindungen enthalten, die durch ein Rollen- und Rie-
mensystem miteinander verbunden sind, welches
bewirkt, dass eine FuRverbindung sich zum vorderen
Ende des Rahmens hin bewegt, wahrend die andere
FuRverbindung sich zum hinteren Ende des Rah-
mens hin bewegt. Dieser Riemen des Rollen- und
Riemensystems ist flexibel und ermdglicht eine fle-
xible Koordinierung der FuRverbindungen in im we-
sentlichen aufeinander bezogener Bewegung.

[0011] In einem Aspekt einer weiteren bevorzugten
Ausfiihrung kann das Ubungsgerat FuRverbindun-
gen enthalten, die durch ein Zahnstangensystem mit-
einander verbunden sind, welches bewirkt, dass eine
FuBverbindung sich zum vorderen Ende des Rah-
mens hin bewegt, wahrend die andere Fulverbin-
dung sich zum hinteren Ende des Rahmens hin be-
wegt. Dieses Zahnstangensystem hat einen flexiblen
Zug, der eine flexible Koordinierung der Fuliverbin-
dungen in im wesentlichen aufeinander bezogener
Bewegung ermdglicht.

[0012] Noch eine weitere bevorzugte Ausfihrung
der vorliegenden Erfindung kann Fulverbindungen
enthalten, die Uber Kurbelarme mit der transversalen
Achse wirksam verbunden sind. Diese Kurbelarme
sind Uber ein System verbunden, das es den Fuldver-
bindungen erlaubt, sich in im wesentlichen aufeinan-
der bezogener, flexibel koordinierter Bewegung zu
bewegen.

[0013] Ein gemal der vorliegenden Erfindung kon-
struiertes Ubungsgerat implementiert variable, flexi-
bel koordinierte elliptische Bewegung, um natirliche
Geh- und Rennbewegungen zu simulieren und eine
groBe Zahl von Muskeln uber einen grolRen Bewe-
gungsbereich zu trainieren. Durch die nattrliche, va-
riable, flexible koordinierte zweibeinige Bewegung
der vorliegenden Erfindung, im Gegensatz zu dem
beschrankten Bereich der von mancher aus dem
Stand der Technik bekannten Ubungsausriistung
hervorgerufenen Bewegung, kénnen auch erhdhte
Muskelflexibilitdt und Koordination erreicht werden.
Dieses Gerat bietet die oben genannten Vorteile,
ohne wie aus dem Stand der Technik bekannte Lauf-
bander die Korpergelenke des Benutzers Erschitte-
rungen auszusetzen.

Kurzbeschreibung der Zeichnungen

[0014] Die vorangehenden Aspekte und viele der
damit einhergenden Vorteile dieser Erfindung werden
ersichtlich, indem das Verstédndnis der Erfindung
durch Bezug auf die folgende detaillierte Beschrei-
bung im Zusammenhang mit den beiliegenden Zeich-
nungen erleichtert wird.

[0015] Fig. 1 zeigt eine Perspektivansicht eines er-
findungsgemanen Ubungsgeréts fir flexibel koordi-
nierte elliptische Bewegungen, das wippenartige
Fihrungsrampenruckfihrungen  verwendet und
durch ein Riemen- und Rollensystem flexibel koordi-
niert wird;

[0016] Fig. 2 zeigt eine Seitenansicht der in Fig. 1
gezeigten Ausfiihrung der vorliegenden Erfindung;

[0017] Eig. 2A zeigt eine Seitenansicht einer weite-
ren Ausflihrung der vorliegenden Erfindung, die der
in Fig. 2 gezeigten ahnlich ist und geformte An-
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druck-/Leitrollen und Antriebsrader, geformte Fuf3-
verbindungen und Fihrungsrampen sowie einen ge-
dampften Rollenantrieb umfasst.

[0018] Fig. 3 zeigt eine Perspektivansicht einer al-
ternativen Ausfuhrung der vorliegenden Erfindung,
die wippenartige FuUhrungsrampenrickfihrungen
verwendet und durch ein Zahnstangensystem flexi-
bel koordiniert wird;

[0019] Fig. 4 zeigt eine Seitenansicht der in Fig. 3
gezeigten Ausfiihrung der vorliegenden Erfindung;

[0020] Fig. 5 zeigt eine Perspektivansicht einer al-
ternativen Ausfuhrung der vorliegenden Erfindung,
die auf Federdruck beruhende Rampenrickfihrun-
gen verwendet, die durch eine Achsen- und Kurbelar-
manordnung flexibel koordiniert werden;

[0021] Fig. 6 zeigt eine Seitenansicht der in Fig. 5
gezeigten Ausfiihrung der vorliegenden Erfindung;

[0022] Fig. 6A zeigt eine Seitenansicht einer weite-
ren Ausfiihrung der vorliegenden Erfindung, die der
in Fig. 6 gezeigten ahnlich ist und Mechanismen zum
Einstellen der Federwirkung der Fihrungsrampen
sowie Lager zum Einstellen der Position der Fih-
rungsrampen umfasst.

[0023] Fig. 7 zeigt eine Perspektivansicht einer wei-
teren Ausfuhrung der vorliegenden Erfindung, die
eine flexibel koordinierte Achsen- und Kurbelarman-
ordnung sowie einen durch federnde Andruckele-
mente gedampften Rollenantrieb verwendet; und

[0024] Fig. 8 zeigt eine Seitenansicht der in Fig. 7
gezeigten Ausfiihrung der vorliegenden Erfindung.

Detaillierte Beschreibung der bevorzugten Ausfih-
rung

[0025] Fig.1 und Eig.2 zeigen eine bevorzugte
Ausfirung eines entsprechend der vorliegenden Er-
findung konstruierten Ubungsgerats 10 fiir flexibel
koordinierte elliptische Bewegungen. Das Ubungsge-
rat 10 wird zunachst kurz beschrieben. Es umfasst ei-
nen auf dem Boden aufliegenden Rahmen 14 mit ei-
ner vorderen aufrechten Struktur 18, die sich zu-
nachst nach oben erstreckt und dann schrag nach
vorne abgewinkelt ist. Zum hinteren Bereich des
Rahmens 14 hin sind sich nach oben erstreckende
linke und rechte Achsenlager 22 und 24 angeordnet,
auf denen eine transversale Achse 26 aufliegt. Die
Achse 26 ist zweigeteilt, vorzugsweise an ihrem Mit-
telpunkt, wodurch die beiden Halften in flexibel koor-
dinierter Bewegung zueinander rotieren kdnnen und
dabei linke und rechte Antriebsrader 30 bzw. 32 ver-
binden. Linke und rechte Ful3verbindungselemente
36 und 38 weisen hintere Endteile 48 und 50 auf, die
rollbar mit der transversalen Achse 26 in Eingriff sind.

Die transversale Achse 26 ist mit einem in einem mitt-
leren Gehause 31 enthaltenen Schwungrad 27 ver-
bunden. Die FuRBverbindungselemente weisen vorde-
re Endteile 42 und 44 auf, die rollbar mit linken und
rechten neigbaren Fihrungsrampen 60 und 62 in
Eingriff sind. Durch eine transversale Schwenkarm-
rickfihranordnung 70, die so konstruiert ist, dass sie
eine Rampe veranlasst, nach unten zu schwenken,
wahrend die andere Rampe in Reaktion auf nach un-
ten gerichtete, von den FuRRverbindungen 36 und 38
ausgelbte Krafte nach oben schwenkt, werden die
neigbaren Fihrungsrampen 60 und 62 zur Drehung
nach oben gedrickt.

[0026] Das Ubungsgerat 10 umfasst ferner vordere
und hintere Rollen- und Riemensysteme 72 und 76,
die eine flexibel koordinierte Bewegung der Fuldver-
bindungen hervorbringen, so dass, wenn eine der
Fufldverbindungen sich in eine Richtung bewegt (nach
vorne oder nach hinten), die Rollen- und Riemensys-
teme 72 und 76 die andere FuRverbindung dazu ver-
anlassen, sich in die entgegengesetzte Richtung zu
bewegen (nach hinten oder nach vorne). Die Riemen
73 und 77 der Systeme 72 und 76 sind dehnbar, wo-
durch sich der flexible Aspekt der koordinierten Be-
wegung ergibt. Linke und rechte FuRpedale 54 und
56 enthalten Zehschlaufen oder -schalen, die zur Un-
terstitzung der Wiederaufnahme einer Vorwartsbe-
wegung auf den FuRverbindungselementen 36 und
38 montiert sind. Die FuBverbindungselemente 36
und 38 bewegen sich nach vorne und hinten entlang
der neigbaren Fihrungsrampen 60 und 62 hin und
her und bewirken dabei eine Wechselwirkung zwi-
schen dem oszillierenden Gewicht eines rennenden
oder gehenden Benutzers auf den Ful3pedalen 54
und 56 und den koordinierten, nach oben gedrickten
neigbaren Fihrungsrampen 60 und 62. Dies fiihrt da-
zu, dass die von den FuBverbindungselementen 36
und 38 getragenen FulRpedale 54 und 56 wie unten
genauer beschrieben verschiedene elliptische Bah-
nen beschreiben.

[0027] Die in Eig. 1 und Eig. 2 gezeigte Ausfiihrung
der vorliegenden Erfindung wird nun eingehender be-
schrieben. Der Rahmen 14 umfasst ein mittleres
Langselement 60, das in vorderen und hinteren, rela-
tiv kleineren Querelementen 82 und 84 endet. Idea-
lerweise, jedoch nicht notwendigerweise, besteht der
Rahmen 14 aus rechteckigen, rohrenformigen Ele-
menten, die ein relativ niedriges Gewicht haben aber
wesentliche Festigkeit und Steifigkeit bieten. Vor-
zugsweise sind Endkappen 83 befestigbar an die ge-
offneten Enden der Querelemente 82 und 84 ange-
schlossen, um die Enden dieser Elemente abzu-
schlief3en.

[0028] Die vordere Struktur 18 erstreckt sich von
dem auf dem Boden aufliegenden Rahmen 14 nach
oben. Die aufrechte Struktur enthalt einen unteren,
im wesentlichen senkrechten Abschnitt 86, welcher
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in einen oberen, sich schrag nach vorne erstrecken-
den Abschnitt 88 Ubergeht. Idealerweise, jedoch
nicht notwendigerweise, kénnen der senkrechte Ab-
schnitt 66 und der schrage Abschnitt 88 ebenfalls wie
oben beschrieben aus rechteckigem, réhrenférmi-
gem Material bestehen. Vorzugsweise ist auch eine
Endkappe 89 befestigbar an das obere Ende des
schragen Abschnitts 88 angeschlossen, um dessen
Offnung abzuschlieRen.

[0029] Eine durchgehende, réhrenférmige Griffstan-
ge 90 von der Art einer geschlossenen Schlaufe ist
auf dem schragen Abschnitt 88 montiert und kann
von einer das vorliegende Ubungsgerat 10 verwen-
denden Person ergriffen werden. Obgleich viele ver-
schiedene Griffstangenanordnungen verwendet wer-
den koénnten, ohne den Umfang der vorliegenden Er-
findung zu verlassen, folgt eine Beschreibung einer
moglichen Ausfihrung. Die Griffstange 90 umfasst
einen oberen Querabschnitt 92, der an dem oberen
Bereich des schragen Abschnitts 88 mittels einer
nicht gezeigten Klemme oder anderen Struktur sicher
befestigt ist. Die Griffstange 90 umfasst ferner Sei-
tenabschnitte 96, deren jeder aus einem oberen
schrag angeordneten Abschnitt besteht, der in einen
unteren Abschnitt Gbergeht, welcher sich nach unten
und auRen aufweitet. Die Seitenabschnitte 96 schlie-
Ren ab, indem sie in einen unteren Querabschnitt 98
Ubergehen, der in seiner Mitte in der oben beschrie-
benen Weise an dem schragen vorderen Abschnitt
88 befestigt ist. Die Griffstange 90 kann ganz oder
teilweise mit einem griffigen Material oder einer griffi-
gen Oberflache Uberzogen sein, beispielsweise
Schaumgummi, was aber nicht gezeigt ist.

[0030] In derin Eig. 1 und Eig. 2 gezeigten exemp-
larischen bevorzugten Ausfiuhrung sind linke und
rechte Achsenlager 22 und 24 zum hinteren Ende
des Rahmens 14 hin angeordnet. Die Achsenlager
sind so an dem Rahmen 14 befestigt, dass sie sich
von dem mittleren Rahmenelement 80 im wesentli-
chen nach oben erstrecken. Die oberen Oberflachen
der Achsenlager 22 und 24 sind von Form und GroRRe
her als nach oben konkave Gehause 102 und 104
ausgefiihrt, die ungefahr die untere Halfte der An-
triebsrader 30 und 32 aufnehmen. Die konkaven Ge-
hause 102 und 104 auf den oberen Oberflachen der
Achsenlager 22 und 24 enthalten Erfassungssyste-
me mit geringer Reibung (nicht gezeigt), beispiels-
weise Lagersysteme, damit die Antriebsrader 30 und
32 mit geringem Widerstand innerhalb der konkaven
Gehause 102 und 104 rotieren kénnen.

[0031] In der in Fig. 2A gezeigten exemplarischen
Ausfuhrung erstrecken sich Andruck-/Leitrollen 134A
und 136A von dem mittleren Gehause 31 (welches
ein Schwungrad 27 enthalt) Uber die Antriebsrader
30A und 32A (welche eine entsprechende Spulen-
form haben), um die FuBverbindungselemente 36
und 38 zwischen den Andruck-/Leitrollen 134A und

136A und den Antriebsradern 30A und 32A zu erfas-
sen. Diese Andruck-/Leitrollen 134A und 136A und
spulenférmigen Antriebsrader 30A und 32A verhin-
dern ein seitliches Wackeln der Ful3verbindungsele-
mente 36 und 38. Ferner sind Anschlagsvorspringe
135A und 137A auf den oberen Oberflaichen der
FuBverbindungen 36 und 38 angeordnet, die die
rickwartige Bewegung der Fulverbindungen be-
grenzen und so die FuRRverbindungen daran hindern,
sich Uber einen vorbestimmten Punkt hinaus nach
hinten zu bewegen.

[0032] Mit erneutem Bezug auf die in Fig. 1 und
Fig. 2 gezeigte exemplarische bevorzugte Ausfih-
rung ist die transversale Achse 26 zweigeteilt, so
dass ihre linke Halfte und rechte Halfte unabhangig
rotieren kdnnen, in einander entgegengesetzter Ro-
tationsrichtung. Die Zweiteilung erlaubt auch die von
den Rollensystemen 72 und 76 hervorgebrachte fle-
xibel koordinierte Bewegung der Fufdverbindungen.
Jede der Halften der transversalen Achse 26 ist mit
dem in dem mittleren Gehause 31 enthaltenen
Schwungrad 27 verbunden. Solche Schwungrader
sind aus dem Stand der Technik bekannt. Linke und
rechte Antriebsrader 30 und 32 sind befestigbar mit
ihren jeweiligen Halften der transversalen Achse 26
verbunden. Die Antriebsrader 30 und 32 sind Rollen-
antriebe und umfassen Einwegkupplungssysteme
(nicht gezeigt), so dass eine grolere Kraft erforder-
lich ist, um die Antriebsrader 30 und 32 zum hinteren
Ende des Ubungsgeréts 10 hin zu drehen, als erfor-
derlich ist, um die Antriebsrdder zum vorderen Ende
des Ubungsgerats hin zu drehen. Solche Kupplungs-
systeme sind als Standardartikel im Handel.

[0033] Das Ubungsgerat 10 fiir elliptische Bewe-
gungen enthalt ferner in Langsrichtung angeordnete
linke und rechte FuBverbindungselemente 36 und
38. Die FuRverbindungselemente sind in Form lang-
licher, relativ schmaler Balken gezeigt. Die FuRver-
bindungselemente 36 und 38 sind breit genug, um
die Breite eines menschlichen FuRes aufzunehmen.
Die Fulverbindungselemente 36 und 38 definieren
untere Oberflachen 106 und 108 sowie obere Ober-
flachen 110 und 112 und sind mit dem mittleren Lang-
selement 80 des Rahmens 14 im wesentlichen paral-
lel ausgerichtet.

[0034] Die FuBpedale 54 und 56 sind auf den obe-
ren Oberflachen 106 und 108 der FuRverbindungse-
lemente angeordnet, in der Nahe der vorderen Enden
derselben, und umfassen Eingriffsfelder 114 und 116,
welche Stellen bieten, an denen ein einzelner Benut-
zer seinen Fuf} stabil platzieren kann. Vorzugsweise
sind die FuBpedale 54 und 56 so angeordnet, dass
sie Zehschlaufen oder -schalen bilden, die die Wie-
deraufnahme einer Vorwartsbewegung am Ende der
nach unten und hinten gerichteten elliptischen An-
triebsbewegung unterstitzen.
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[0035] In derin Fig. 1 und Fig. 2 gezeigten exemp-
larischen bevorzugten Ausfiihrung sind die hinteren
Endteile 48 und 50 der unteren Oberflachen 106 und
108 der Fullverbindungselemente rollbar mit der
oberen Halfte der linken und rechten Antriebsrader
30 und 32, die aus den konkaven Gehausen 102 und
104 herausragen, in Eingriff. Dadurch sind die linken
und rechten FuRverbindungselemente 36 und 38 mit
den linken und rechten Antriebsradern 30 und 32 in
Eingriff, wahrend sich die Fullverbindungselemente
hin und her bewegen, so dass das Einwegkupplungs-
system (nicht gezeigt) einen grélkeren Widerstand
aufgingt, wenn die FulRverbindungselemente 36 und
38 einzeln nach hinten geschoben werden, als wenn
die FulRverbindungselemente nach vorne geschoben
werden.

[0036] Ineinerin Fig. 2A gezeigten exemplarischen
Ausfuhrung sind die Achsenlager 22A und 24A so
ausgelegt, dass sie Federn 118A oder andere unter
den Antriebsradern 30 und 32 angeordnete Andruck-
mechanismen beherbergen, um dazu beizutragen,
die von den Fullpedalen 54 und 56 beschriebene
Bahn zu glatten, indem unerwunschte Erschutte-
rungsbewegungen mit stolidampfenden Elementen
wie Federn, Elastomeren, usw. gedampft werden.

[0037] Mit erneutem Bezug auf die in Fig. 1 und
Fig. 2 gezeigte exemplarische bevorzugte Ausfih-
rung sind linke und rechte Rollen 120 und 122 mit
den vorderen Endteilen 42 und 44 der Fullverbin-
dungselemente 36 und 38 verbunden, so dass sie
sich von den unteren Oberflachen 106 und 108 der
FuRverbindungen nach unten erstrecken. Die Rollen
120 und 122 sind rollbar mit linken und rechten neig-
baren Flhrungsrampen 60 und 62 in Eingriff. Die
Flhrungsrampen 60 und 62 sind langlich, allgemein
rechteckig und diinn gezeigt, ungeféhr ahnlich der
Anordnung der FuRBverbindungselemente 36 und 38.
Die neigbaren Fuhrungsrampen 60 und 62 sind von
ausreichender Breite, um die Rollen 120 und 122 zu
unterstutzen, und von ausreichender Lange, um im
wesentlichen einen vollen Schritt eines einzelnen Be-
nutzers zu erfassen, dessen Fif3e auf den einzelnen
FuReingriffsfeldern 114 und 116 der Fulverbin-
dungselemente 36 und 38 platziert sind.

[0038] In einerin Fig. 2A gezeigten exemplarischen
Ausfihrung sind die neigbaren Fuhrungsrampert
60A und 62A mit erhéhten Seitenwanden 61A und
63A ausgefuhrt, um die Rollen 120A und 122A seit-
lich zu beschranken. Die seitliche Bewegung der
Fuverbindungselemente 36 und 38 koénnte auch
durch Verwendung spulenférmiger Rollen (nicht ge-
zeigt) beschrankt werden, die an ihren Enden Rander
mit groRerem Durchmesser aufweisen, die uber die
Langskanten der neigbaren Fihrungsrampen 60 und
62 hinausragen. In noch einer weiteren exemplari-
schen Ausfuhrung enthalten die Fufverbindungsele-
mente 36 und 38 keine FuBverbindungsrollen 120

und 122, sondern verwenden stattdessen Schieber
(nicht gezeigt) oder einen sonstigen Mechanismus
zur Beglunstigung der Translation zur Wechselwir-
kung mit den neigbaren Fihrungsrampen 60 und 62.

[0039] Wie am deutlichsten in Fig.2 gezeigt,
schwenken die neigbaren Flhrungsrampen 60 und
62 um in der Nahe der hinteren Enden der Flihrungs-
rampen angeordnete Achsen 130 und 132. Die neig-
baren Fihrungsrampen 60 und 62 sind bei ihren
Schwenkachsen 130 und 132 drehbar an den sich
von dem Rahmen 14 nach oben erstreckenden linken
und rechten Fihrungsrampenlagern 66 und 68 be-
festigt. Die neigbaren Fuhrungsrampen 60 und 62
werden durch eine Rampenrickfihranordnung 70
nach oben gedriickt (von der in Fig. 2 rechts gezeig-
ten Seite des Ubungsgerats 10 betrachtet entgegen
dem Uhrzeigersinn). Die Ruckflihranordnung 70 um-
fasst einen Schwenkarm 69, der mit der Unterseite
jeder der neigbaren Fihrungsrampen 60 und 62 in
Eingriff ist, und ist an einer mittleren Schwenkachse
71 mit einer Lagerstruktur 78 verbunden, so dass,
wenn eine der neigbaren Flihrungsrampen nach un-
ten schwenkt, die Rickfihranordnung 70 die andere
neigbare Flihrungsrampe dazu zwingt, nach Art einer
Wippe nach oben zu schwenken. Somit sorgt die
Ruckflihranordnung 70 fiir entsprechende gegenlau-
fige Bewegung zwischen den neigbaren Fuhrungs-
rampen 60 und 62 in Reaktion auf die alternierenden,
von der Laufbewegung eines einzelnen Benutzers
Uber die rollbar verbundenen FuRverbindungsele-
mente 36 und 38 ausgelibten Krafte.

[0040] Das Ubungsgerat 10 umfasst ferner vordere
und hintere Rollen- und Riemensysteme 72 und 76,
welche fur die flexibel koordinierte Bewegung zwi-
schen den FuRverbindungen 36 und 38 sorgen. Die
Riemen 73 und 77 der Systeme 72 und 76 sind dehn-
bar, wodurch sich der flexible Aspekt der koordinier-
ten Bewegung der FulRverbindungen ergibt. In vorde-
ren Rollen- und Riemensystem 72 ist der Riemen 73
an den vorderen Enden 42 und 44 der FulRverbindun-
gen 36 und 38 befestigt und verlauft Gber den vorde-
ren Abschnitt einer drehbaren, allgemein waagerech-
ten Rolle 74, so dass, wenn eine der Fulverbindun-
gen sich nach hinten bewegt, das Rollen- und Rie-
mensystem 72 die andere FuRverbindung dazu
bringt, sich nach vorne zu bewegen (in flexibel koor-
dinierter oder im wesentlichen aufeinander bezoge-
ner Bewegung). In dem hinteren Rollen- und Riemen-
system 76 ist der Riemen 77 an den hinteren Enden
48 und 50 der FuRBverbindungen 36 und 38 befestigt
und verlauft Gber den hinteren Abschnitt einer dreh-
baren, allgemein waagerechten Rolle 78, so dass,
wenn eine der FuRverbindungen sich nach vorne be-
wegt, das Rollen- und Riemensystem 76 die andere
FuBverbindung dazu bringt, sich nach hinten zu be-
wegen (in flexibel koordinierter oder im wesentlichen
aufeinander bezogener Bewegung). Die Riemen 73
und 77 kénnen ferner in verschiedenen Graden von
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Flexibilitdt und Dehnbarkeit gewahlt werden, und auf
diese Weise lasst sich der Grad der Flexibilitat in der
koordinierten Bewegung wie gewlnscht variieren
oder modifizieren.

[0041] Wie am deutlichsten in Fig. 1 gezeigt, ist die
vordere Rolle 74 mittels einer Kardanaufhangung
75a drehbar auf dem oberen Ende einer Nabe 75
montiert. Die Nabe erstreckt sich von dem vorderen
Querelement 82 des Rahmens 14 nach oben. Eben-
so ist die hintere Rolle 78 mittels einer Kardanaufhan-
gung 79A drehbar auf dem oberen Ende einer Nabe
79 montiert. Die Nabe 79 erstreckt sich ferner von
dem hinteren Querelement 84 des Rahmens 14 nach
oben. Die Kardanaufhangungen erlauben den Rollen
74 und 78, sich zu neigen, wenn der Winkel oder die
Neigung der Riemen 73 und 77 sich in Reaktion auf
die vorderen und hinteren Stellungen der FulRverbin-
dungen 36 und 38 andert. Die Verbindung jeder der
Rollen 74 und 78 mit ihrer jeweiligen Nabe 75 und 79
erlaubt vorzugsweise nicht nur eine ebene Drehung,
sondern auch zumindest einen gewissen Grad an
raumlicher Drehung, wie beispielsweise ein System
aus einer Globoidnocke und einem oszillierenden
Mitnehmer sie bietet, so dass die Rollen 74 und 78
sich in Reaktion auf die in verschiedene Richtungen
durch die Riemen 73 und 77 ausgelbten Krafte
selbst ausrichten kdnnen. Vorzugsweise umfasst
auch jede der Rollen 74 und 78 zumindest partielle
Gehéauseabdeckungen (in Eig. 2 gezeigt), die so an-
geordnet sind, dass sie dazu beitragen, zu verhin-
dern, dass die Riemen 73 und 77 wahrend des Be-
triebs des Ubungsgerats 10 von den Rollen 74 und
78 abspringen, sowie zu verhindern, dass ein Benut-
zer seine Hande oder Fiflle zwischen den Riemen 73
und 77 und den Rollen 74 und 78 eingeklemmt.

[0042] Um die vorliegende Erfindung zu verwenden,
stellt sich ein Benutzer auf die FulRpedale 54 und 56.
Der Benutzer Ubertragt eine Rickwartsschrittbewe-
gung auf eines der FuRpedale und eine Vorwartsbe-
wegung auf das andere Fuf3pedal und veranlasst da-
durch die linken und rechten Antriebsrader 30 und
32, sich in entgegengesetzte Richtungen um ihre je-
weiligen Halften der transversalen Achse 26 zu dre-
hen. Das Ergebnis ist, dass die hinteren Endteile 48
und 50 der FuRverbindungselemente 36 und 38 roll-
bar mit den Antriebsradern 30 und 32 in Eingriff sind,
wahrend die vorderen Endteile 42 und 44 der Ful3ver-
bindungselemente sich sequentiell auf den neigba-
ren Fihrungsrampen 60 und 62 nach oben und unten
bewegen. Der Schwenkarm 69 der Ruckflihranord-
nung 70 oszilliert um seine Schwenkachse 71 hin und
her und zwingt dadurch eine der Fiihrungsrampen in
Reaktion auf die von der anderen Flihrung ausge-
hende Abwartsbewegung nach oben. Die Rollen-
und Riemensysteme 72 und 76 bewirken flexibel ko-
ordinierte Bewegung, so dass, wenn eine der Ful3-
verbindungen sich nach vorne bewegt, die Rollen-
und Riemensysteme 72 und 76 die andere Fulver-

bindung zwingen, sich nach hinten zu bewegen (auf-
grund der dehnbaren Riemen 73 und 77 um eine im
wesentlichen ahnliche Strecke), und umgekehrt. Die
dehnbaren Riemen 73 und 77 bewirken, dass die
Rollensysteme 72 und 76 flexibel koordinierte Bewe-
gung hervorbringen, indem die Riemen (je nach dem
Grad der Dehnbarkeit) ein gewisses Maf} an unkoor-
dinierter Bewegung zwischen den zwei Fullverbin-
dungen 36 und 38 erlauben. Die Riemen 73 und 77
kénnen jedoch auch im wesentlichen unflexibel sein,
ohne den Umfang der vorliegenden Erfindung zu ver-
lassen.

[0043] Das vordere Ende jedes der FuBverbin-
dungselemente bewegt sich sequentiell nach unten
und nach hinten entlang seiner entsprechenden neig-
baren FlUhrungsrampe, wahrend das hintere Ende
dieses Fulverbindungselements sich von der vor-
dersten Stellung der Verbindung (die maximal ausge-
streckte Position der Ful3verbindung) in die hinterste
Stellung der Verbindung (die maximal zurtickgezoge-
ne Position der FuRverbindung) bewegt. Von dieser
maximal zuriickgezogenen Position der Fulverbin-
dung aus Ubertragt der Benutzer dann eine Vorwarts-
schrittbewegung an das Fulipedal, wodurch das ent-
sprechende Antriebsrad in die umgekehrte Richtung
gedreht wird (von Fig. 2 aus betrachtet im Uhrzeiger-
sinn) und das FuBverbindungselement veranlasst
wird, sich nach oben und nach vorne entlang seiner
entsprechenden neigbaren Flihrungsrampe zurtck in
die maximal ausgestreckte Position der Fuldverbin-
dung zu bewegen. Wie in Eig. 2 gezeigt, hat die von
den FuBpedalen beschriebene Bahn im Grunde die
Form einer nach vorne und nach oben geneigten EI-
lipse 140.

[0044] Die Wechselwirkung des durch typische
Renn-, Lauf- oder Gehbewegung hervorgerufenen
oszillierenden Gewichts eines Benutzers mit dem
nach oben drickenden Widerstand der einzelnen
neigbaren Fihrungsrampen 60 und 62 fiihrt in Kom-
bination zu einer h6chst wiinschenswerten zweibeini-
gen, variablen, flexibel koordinierten elliptischen Be-
wegung. Um diesen Effekt ndher zu erklaren ist eine
Analyse typischer zweibeiniger Bewegung, beispiels-
weise der durch Rennen, Laufen oder Gehen hervor-
gerufenen, erforderlich. Wahrend des durch eine
Schrittbewegung entstehenden Zyklus tritt eine maxi-
male aufwarts gerichtete Kraft auf, wenn der Ful} ei-
ner Person ungefahr in seiner hintersten Position ist.
Diese aufwarts gerichtete Kraft nimmt ab, wahrend
der Ful einer schreitenden Person sich der Spitze
des Zyklus nahe dem Mittelpunkt des Schrittes na-
hert und beginnt dann, in eine nach unten gerichtete
Kraft Gberzugehen, wahrend der Fuf} sich weiter
nach vorne bewegt. Eine maximale nach unten ge-
richtete Kraft tritt auf, wenn der Ful} einer schreiten-
den Person ungefahr in seiner vordersten Position
ist. Diese nach unten gerichtete Kraft nimmt wieder-
um ab, wahrend der Full der schreitenden Person
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sich dem Mittelpunkt der unteren Bahn des Zyklus
nahert. Zum Abschluss des Zyklus steigt dann die
von der Schrittbewegung hervorgerufene aufwarts
gerichtete Kraft, bis die Kraft ungefahr am hintersten
Punkt der Bahn des Zyklus ihr Maximum erreicht.

[0045] Zusatzlich entsteht aufgrund der Schwenk-
verbindung der nach oben gedriickten neigbaren
Flhrungsrampen 60 und 62 ein Hebelarm. Auf die
neigbaren Fuhrungsrampen 60 und 62 angewandte
nach unten gerichtete Kraft Gibt somit ein proportional
gréReres Drehmoment auf die Fihrungsrampen aus,
je weiter vorne zum nicht schwenkbaren Ende der
Flhrungsrampen hin die Kraft angewandt wird. Die
Wechselwirkung der wahrend des Zyklus der Bahn
einer schreitenden Person hervorgerufenen Kraftgra-
dienten mit dem von der Bahn eines einzelnen Benut-
zers entlang der Lange des Hebelarms (der Fih-
rungsrampe) hervorgerufenen, variierenden, nach
oben druckenden Widerstand fiihrt zu einer wun-
schenswerten variablen, flexibel koordinierten ellipti-
schen Bewegung, deren genaue Parameter durch
die von einem einzelnen Benutzer eingebrachten
Krafte bestimmt werden.

[0046] Fig. 3 und Fig. 4 zeigen eine weitere bevor-
zugte Ausfiihrung eines gemal der vorliegenden Er-
findung konstruierten Ubungsgerats 150 fir flexibel
koordinierte elliptische Bewegungen. Das in Eig. 3
und Fig. 4 gezeigte Ubungsgerat 150 ist &hnlich dem
in den vorangehenden Figuren gezeigten Ubungsge-
rat 10 konstruiert und flinktioniert ahnlich. Dement-
sprechend wird das Ubungsgerat 150 nur in Bezug
auf diejenigen Komponenten beschrieben, die sich
von den Komponenten des Ubungsgeréats 10 unter-
scheiden. Das Ubungsgerat 150 enthalt keine vorde-
ren und hinteren Rollen- und Riemensysteme 72 und
76, sondern verwendet stattdessen ein Zahnstan-
gensystem 152, das vorzugsweise durch die Imple-
mentierung eines variablen Zuges flexibel koordiniert
ist, um fir flexibel koordinierte Bewegung der Ful3-
verbindungen 36 und 38 zu sorgen.

[0047] Linke und rechte Zahnstangen 154 und 156
sind an den Innenkanten der FuRverbindungsele-
mente 36 und 38 angeordnet. Ferner kénnen die
Zahnstangen 154 und 156, wie in Fig. 3 gezeigt, ein
untypisches Profil (mit variierendem Winkel) aufwei-
sen, was dazu beitragt, ein einwandfreies Verfolgen
zu erleichtern, weil dadurch ein Steigen und Fallen
der Fulverbindungen 36 und 38 auf den Fiihrungs-
rampen 36 und 38 zugelassen wird. Ein Zahnrad 158
ist zwischen den Fuflverbindungselementen 36 und
38 angeordnet und durch ein auf einer Nabe 164
montiertes globoidnockenartiges System 162 an dem
mittleren Langselement 80 des Rahmens 14 befes-
tigt. Das globoidnockenartige System 162 bietet ei-
nen ausreichenden Grad an raumlicher Drehung, um
dem Zahnradmechanismus 156 zu erlauben, der os-
zillierenden Bewegung der Zahnstangen 152 und

154 auf ihren jeweiligen FuRverbindungen 36 und 38
einwandfrei zu folgen.

[0048] Die Zahnstangen 154 und 156 und/oder das
Zahnrad 158 des Systems 152 kann aus einem fle-
xiblen Material konstruiert sein oder kann in einer
dehnbaren Anordnung angeordnet sein, die einen
flexiblen Zug erlaubt (d.h. die Zuge des Zahnstan-
genmechanismus 154 und 156 durfen etwas un-
gleich oder unkoordiniert miteinander sein). Dies er-
moglicht, dass die FulRverbindungen in im wesentli-
chen aufeinander bezogener Bewegung flexibel ko-
ordiniert sind, im Gegensatz zu erzwungener, eins zu
eins koordinierter Bewegung. Das Zahnstangensys-
tem 152 kénnte jedoch auch Zahnstangen 154 und
156 und Zahnrader 158 enthalten, die im wesentli-
chen unflexibel sind, ohne den Umfang der vorliegen-
den Erfindung zu verlassen.

[0049] Fig.5 und Fig. 6 zeigen noch eine weitere
bevorzugte Ausfiihrung eines gemal der vorliegen-
den Erfindung konstruierten Ubungsgerats 170 fir
flexibel koordinierte elliptische Bewegungen. Das in
Fig. 5 und Fig. 6 gezeigte Ubungsgerat 170 ist &hn-
lich den in Fig. 1-Fig. 4 gezeigten Ubungsgeraten 10
und 150 konstruiert und funktioniert dhnlich. Dement-
sprechend wird das Ubungsgerat 170 nur in Bezug
auf diejenigen Komponenten beschrieben, die sich
von den Komponenten der Ubungsgeréte 10 und 150
unterscheiden. Das Ubungsgerat 170 enthalt keine
transversale Schwenkarmrickfihranordnung 70,
sondern verwendet stattdessen Federn 174 oder an-
dere Andruckelemente, um nach unten gerichteten,
auf die neigbaren Fihrungsrampen 60 und 62 ange-
wandten Kraften Widerstand entgegenzusetzen. Die
unteren Enden der Federn 174 sind an einer An-
druckelementlagerstruktur 178 befestigt, die wieder-
um an dem Rahmen 14 befestigt ist. Zusatzlich ist er-
sichtlich, dass viele verschiedene Andruckelemente
verwendet werden kénnten, um den neigbaren Fuh-
rungsrampen Widerstand entgegenzusetzen, darun-
ter Luftfedern, isometrische Kegel, pneumatische
Drucksysteme, hydraulische Drucksysteme, usw.

[0050] Ferner unterscheidet sich das Ubungsgerét
170 auch darin von den Ubungsgeraten 10 und 150,
dass das Ubungsgerat 170 weder vordere und hinte-
re Rollen- und Riemensysteme 72 und 76, noch ein
Zahnstangensystem 152 enthalt, sondern stattdes-
sen eine Kurbelarmanordnung 172 verwendet, die
vorzugsweise durch eine teilweise zweigeteilte trans-
versale Achse 177 (unten naher beschrieben) ver-
bunden ist, die fur flexibel koordinierte Bewegung
zwischen den Fuldverbindungen 36 und 38 sorgt. Wie
in Fig. 5 und Fig. 6 gezeigt, enthalt das Ubungsgeréat
170 auch keine Antriebsrader 30 und 32, konkave
Gehause 102 und 104, oder zweigeteilte transversa-
le Achse 26, sondern verwendet stattdessen linke
und rechte Kurbelarme 175 und 176, welche die hin-
teren Endteile 48 und 50 der linken und rechten Ful3-
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verbindungselemente 36 und 38 Uber eine teilweise
zweigeteilte transversale Achse 177 verbinden. Im
Gegensatz zu vorangehenden Ausfuhrungen der
vorliegenden Erfindung, die eine zweiteilige transver-
sale Achse 26 verwenden, die vollstandig zweigeteilt
ist (um den Fulverbindungen 36 und 38 zu erlauben,
sich in im wesentlichen entgegengesetzte Richtun-
gen zu bewegen), verwendet das Ubungsgerat 170
eine teilweise zweigeteilte transversale Achse 177,
die den FuBverbindungen erlaubt, eine im wesentli-
chen aufeinander bezogene, flexibel koordinierte Be-
wegung auszufuhren, im Gegensatz zu der durch
eine durchgehende einteilige Achse hervorgerufenen
erzwungenen, eins zu eins koordinierten Bewegung.
Die linken und rechten Endteile der teilweise zweige-
teilten transversalen Achse 177 sind in der Mitte
durch ein Element verbunden, das Kraft von einem
Endteil der teilweise zweigeteilten transversalen Ach-
se zum anderen in flexibler Weise Ubertragt, bei-
spielsweise eine Feder, ein Elastomer, usw. Das
Ubungsgerat 170 kénnte jedoch eine einteilige trans-
versale Achse verwenden, ohne den Umfang der vor-
liegenden Erfindung zu verlassen.

[0051] Die Kopplung der hinteren Endteile 48 und
50 der FuRverbindungen 36 und 38 an die transver-
sale Achse 26 Uber die Kurbelarme 175 und 176 be-
wirkt, dass die Rotationsbahn der hinteren Endteile
48 und 50 um eine viel grolRere Strecke steigt und
fallt als bei den zuvor beschriebenen Ausfihrungen.
Somit bewirkt diese bevorzugte Ausfiihrung des
Ubungsgerats 170 eine erheblich anders geformte el-
liptische Bahn, da die hinteren Endteile 48 und 50 der
FuRverbindungselemente 36 und 38 wesentlich stei-
gen und fallen, wie auch die vorderen Endteile 42 und
44 der FuRverbindungselemente 36 und 38 steigen
und fallen, wahrend sie sich auf den neigbaren Fih-
rungsrampen 60 und 62 auf und ab bewegen. Die
Strecke, um die die hinteren Endteile 48 und 50 der
FuRverbindungselemente 36 und 38 steigen und fal-
len, ist proportional zu der Lange der Kurbelarme 175
und 176. In alternativen bevorzugten Ausfiihrungen
der vorliegenden Erfindung kdnnten linke und rechte
Kurbelarmanordnungen mit mehreren wirksam ver-
bundenen Teilen an Stelle der Kurbelarme 175 und
176 verwendet werden, ohne den Umfang der vorlie-
genden Erfindung zu verlassen. Diese verschiede-
nen Konfigurationen der Kurbelarmanordnungen
kénnten auch zur Anderung der Form der von den
FuRverbindungselementen 36 und 38 beschriebenen
Ellipse verwendet werden oder eine solche Anderung
zum Ergebnis haben.

[0052] Mit Bezug auf Fig. 6A verwenden die linken
und rechten Andruckelemente 174 idealerweise An-
druckmechanismen 179A mit einstellbarem Wider-
stand zur Wahl eines gewtiinschten MalRes an Wider-
stand, den die Andruckelemente 174 den nach unten
gerichteten Kraften der neigbaren Fiihrungsrampen
60A und 62A entgegensetzen. Andruckmechanis-

men 179A mit einstellbarem Widerstand konnen ver-
wendet werden sowohl um Variationen im Korperge-
wicht des Benutzers auszugleichen als auch um die
Parameter der von den Filflen des Benutzers be-
schriebenen Bahn zu verandern.

[0053] Die in Fig. 6A gezeigten Andruckmechanis-
men 179A mit einstellbarem Widerstand verwenden
eine Federanordnung 180A mit variablem Wider-
stand, um eine Einstellung des Mal3es des den nach
unten gerichteten (von den neigbaren Flihrungsram-
pen 60A und 62A ausgelibten) Kraften entgegenwir-
kenden Widerstands zu ermdoglichen. Das von der
Feder ausgelibte Maf’ an Widerstand wird variiert, in-
dem die Feder 174 mit einer Verstellschraubenspin-
del 182A und einem Motor 184A gegen einen gegen-
Uberliegenden Kolben 186A innerhalb des Federzy-
linders 188A vorgespannt wird. Der gegenuberlie-
gende Kolben wird (wie in Fig. 6A gezeigt) vom Ge-
wicht des Benutzers auf den Fu3verbindungen Uber
die Fuhrungsrampen nach unten getrieben. Eine
Vielzahl weiterer Arten von Andruckelementen mit
einstellbarem Widerstand kénnten ebenso verwen-
det werden. Dazu gehéren Luftfedern mit einstellba-
rem Widerstand, welche mit verschiedenem Luft-
druck eingestellt werden kénnen, und Flissigkeitsfe-
dern mit einstellbarem Widerstand, bei welchen die
Grole einer Stelle verandert werden kann, durch die
die Flussigkeit in der Feder hindurchgepresst werden
muss. Ferner kénnte eine Einstellung der Andruck-
starke erreicht werden, indem die Anzahl der verwen-
deten Federn oder Andruckelemente erhoht oder
vermindert wird.

[0054] Bevorzugte Ausflihrungen der oben be-
schriebenen Variationen der vorliegenden Erfindung
umfassen idealerweise, aber nicht notwendigerwei-
se, einen Anhebemechanismus 190A (wie in Eig. 6A
gezeigt) zur Verstellung des Neigungswinkels der
von den FuBverbindungselementen 36 und 38 inner-
halb des Ubungsgeréts 170A beschriebenen Ellipse.
Der exemplarische Anhebemechanismus 190A dreht
die Andruckelementlagerstruktur 178A (auf der die
Federelemente 174, andere Andruckelemente oder
die transversale Schwenkarmrampenrickfihranord-
nung 70 montiert sind) um Schwenklager 192A, wo-
durch die Stelle an der Lagerstruktur 178A, an wel-
cher die Federelemente 174 befestigt sind, gehoben
oder gesenkt wird. Dies erlaubt es dem einzelnen Be-
nutzer des Ubungsgeréts 170A, den Schwierigkeits-
grad der Leibesibung und die betonten Muskelgrup-
pen individuell anzupassen. Verschiedene aus dem
Stand der Technik bekannte Anhebemechanismen
kénnten auch verwendet werden, um diesen Zweck
zu erflllen. Beispielsweise kdnnte ein anderes Anhe-
besystem verwendet werden, das den vorderen End-
teil des Rahmens 14 hebt und senkt.

[0055] Eine weitere alternative Ausfihrung der vor-
liegenden Erfindung kénnte Flhrungsschienen zum
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Verstellen der Federposition, nicht gezeigt, verwen-
den, die es erlauben wirden, die Position der Federn
entlang der Lange der neigbaren Fiihrungsrampen
60A und 62A und der Lagerstruktur 178A zu verstel-
len, entweder naher bei oder weiter weg von ihren je-
weiligen Schwenkachsen 130 und 132. Dies wirde
den den neigbaren Fihrungsrampen 60A und 62A
entgegengesetzten Widerstand verandern, indem die
Position der Kraftverteilung entlang dem durch die
Flhrungsrampen 60A und 62A gebildeten Hebelarm
verandert wird.

[0056] Fig. 7 und Fig. 8 zeigen noch eine weitere
bevorzugte Ausfiihrung eines gemal der vorliegen-
den Erfindung konstruierten Ubungsgeréats 200 flr
flexibel koordinierte elliptische Bewegungen. Das in
Fig. 7 und Fig. 8 gezeigte Ubungsgerat 200 ist dhn-
lich den in Fig. 1-Fig. 6 gezeigten Ubungsgeraten
10, 150 und 170 konstruiert und funktioniert ahnlich.
Dementsprechend wird das Ubungsgerat 200 nur in
Bezug auf diejenigen Komponenten beschrieben, die
sich von den Komponenten der Ubungsgeréte 10,
150 und 170 unterscheiden. Der vordere Bereich des
Ubungsgerats 200 enthalt keine neigbaren Fiih-
rungsrampen 60 und 62, keine Fihrungsrampenla-
ger 66 und 68, keine transversale Schwenkarmram-
penrickfihranordnung 70, keine Federandruckme-
chanismen 174, keine Andruckelementlagerstruktu-
ren 178 und keine Rollen 120 und 122 an den vorde-
ren Endteilen 42 und 44 der FuRverbindungselemen-
te 36 und 38. Stattdessen verwendet der vordere Be-
reich des Ubungsgerats 200 Mechanismen zum Er-
fassen der linken und rechten vorderen Endteile 206
und 208 der linken und rechten Ful3verbindungsele-
mente 202 und 204, die praktisch identisch mit den
zuvor beschriebenen Mechanismen zum Erfassen
der hinteren Endteile 48 und 50 der FuRverbindungs-
elemente 36 und 38 sind (wie in Eig. 1-Fig. 4 flr
Ubungsgerate 10 und 150 gezeigt).

[0057] Im besonderen werden die linken und rech-
ten Achsenlager 22 und 24, die linken und rechten
Antriebsrader 30 und 32, die linken und rechten kon-
kaven Gehause 102 und 104, die zweigeteilte trans-
versale Achse 26, das Schwungrad 27 und das mitt-
lere Gehause 31 (welche in den Ubungsgeraten 10
und 150, wie in Fig. 1-Fig. 4 gezeigt, verwendet wer-
den, um die hinteren Endteile 48 und 50 der Ful3ver-
bindungselemente 36 und 38 zu erfassen), ersetzt
durch linke und rechte vordere Achsenlager 222 und
224, deren obere Oberflachen konkave Gehause 236
und 238 aufweisen, linke und rechte vordere An-
triebsrader 230 und 232, sowie eine vordere zweige-
teilte transversale Achse 240, welche mit einem in ei-
nem vorderen mittleren Gehause 244 enthaltenen
vorderen Schwungrad 242 verbunden ist (um wie in
Eig. 7 und Eig. 8 gezeigt die linken und rechten vor-
deren Endteile 206 und 208 der linken und rechten
FuRverbindungselemente 202 und 204 in dem
Ubungsgerat 200 zu erfassen). Alle diese genannten

Teile zum Erfassen der vorderen Endteile 206 und
208 der Fuverbindungselemente 202 und 204 in
dem Ubungsgerat 200 funktionieren in derselben
Weise wie ihre zuvor beschriebenen hinteren Gegen-
stiicke, welche die hinteren Endteile 48 und 50 der
FuBverbindungselemente 36 und 38 in den Ubungs-
geraten 10 und 150 erfassen.

[0058] Das Ubungsgerat 200 unterscheidet sich je-
doch darin von den zuvor beschriebenen Ubungsge-
raten, dass die vorderen Achsenlager 222 und 224
Andruck- und Dampfsysteme 248 (ahnlich den in
Fig. 2A gezeigten Andruckmechanismen 118A) zur
Unterdrickung unerwinschter Erschitterungsbewe-
gungen mit stoRdampfenden Vorrichtungen wie Fe-
dern, Elastomerelementen, usw. enthalten. In einer
bevorzugten Ausfiihrung ist das Ubungsgerat 200
auch insofern der in Fig. 2A gezeigten Ausflhrung
ahnlich, als Andruck-/Leitrollen 231A und 233A sich
von dem vorderen mittleren Gehause 244 (welches
das vordere Schwungrad 242 enthalt) Uber die An-
triebsrader 230A und 232A (welche entsprechend
spulenférmig sind) nach auRen erstrecken, um die
FuBverbindungselemente 202 und 204 zwischen den
AndrucklLeitrollen 231A und 233A und den Antriebs-
rddern 230A und 232A zu erfassen. Diese An-
druck-/Leitrollen 231A und 233A und spulenférmigen
Antriebsrader 230A und 232A verhindern ein seitli-
ches Wackeln der FuRverbindungselemente 202 und
204.

[0059] Ferner unterscheidet sich das Ubungsgerét
200 von den zuvor beschriebenen bevorzugten Aus-
fiihrungen des Ubungsgeréts auch darin, dass das
Ubungsgerat 200 einige der in den vorangehenden
Ausfuhrungen verwendeten Mechanismen nicht ent-
halt, die mit dem Erfassen der hinteren Endteile 210
und 212 der FuBverbindungselemente 202 und 204
verbunden sind. In dieser Hinsicht ist das Ubungsge-
rat 200 (in Fig. 7 und Fig. 8 gezeigt) dem Ubungsge-
rat 170 (in Eig. 5 und Eig. 6 gezeigt) am ahnlichsten.
Wiederum mit Bezug auf Eig. 7 und Fiqa. 8 enhalt das
Ubungsgerat 200 eine Kurbelarmanordnung 172, die
vorzugsweise durch eine teilweise zweigeteilte trans-
versale Achse 250 (wie die oben beschriebene teil-
weise zweigeteilte transversale Achse 177) verbun-
den ist, die fir flexibel koordinierte Bewegung zwi-
schen den FuBverbindungen 36 und 38 sorgt. Die lin-
ken und rechten Kurbelarme 175 und 176 verbinden
die hinteren Endteile 210 und 212 der FulRverbin-
dungselemente 202 und 204 mit der hinteren trans-
versalen zweigeteilten Achse 250. Somit enthalt das
Ubungsgerat 200 eine vordere vollstandig zweigeteil-
te transversale Achse 240 und eine hintere teilweise
zweigeteilte transversale Achse 250.

[0060] Das Ubungsgerat 200 unterscheidet sich je-
doch darin vom Ubungsgerat 170, dass das Ubungs-
gerat 200 kein hinteres Schwungrad oder hinteres
mittleres Gehause enthalt, welche nicht nétig sind, da
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bereits im vorderen Bereich des Ubungsgerats ein
vorderes Schwungrad 242 und ein vorderes mittleres
Gehause 244 vorliegen. In einer alternativen Ausfih-
rung des Ubungsgerats kénnten das vordere
Schwungrad 242 und das vordere mittlere Gehause
244 durch ein hinteres Schwungrad (nicht gezeigt)
und ein hinteres mittleres Gehause (nicht gezeigt) er-
setzt werden, ohne den Umfang der vorliegenden Er-
findung zu verlassen. Ferner kénnte das Ubungsge-
rat 200 in einer weiteren Ausfiihrung an Stelle der
teilweise zweigeteilten hinteren transversale Achse
250 entweder eine durchgehende oder eine vollstan-
dig zweigeteilte transversale Achse verwenden.

[0061] Wie in dem Ubungsgerat 170 bewirken die
Kurbelarme 175 und 176, dass sich die Rotations-
bahn der hinteren Endteile 210 und 212 der Fuver-
bindungselemente 202 und 204 in dem Ubungsgerat
200 um eine erhebliche Strecke hebt und senkt. Im
Gegensatz zu den ersten drei Ausfuihrungen 10, 150
und 170 enthalt jedoch das Ubungsgeréat 200 keine
neigbaren Fihrungsrampen 60 und 62 zur Bewir-
kung eines Hebens und Senkens der vorderen End-
teile 206 und 208 der Fullverbindungselemente 202
und 204. Wie bereits erwahnt enthalten aber die vor-
deren Achsenlager 222 und 224 Andruck- und
Dampfsysteme 248, die in begrenztem Mafl} Heben
und Senken herbeiflihren. Somit bringt diese bevor-
zugte Ausfiihrung des Ubungsgerats 200 eine erheb-
lich anders geformte elliptische Bahn hervor als die
vorangehenden Ausfiihrungen. Die Form dieser El-
lipse lasst sich verandern, indem die Lange der Kur-
belarme 175 und 176 verandert wird. Ferner kénnen
auf das Ubungsgerat 200 auch die oben beschriebe-
nen strukturellen Variationen angewandt werden, um
dieselben oben beschriebenen alternativen bevor-
zugten Ausfiihrungsmerkmale zu erzielen wie fir die
Ubungsgerate 10, 150 und 170.

[0062] Zusatzlich umfassen bevorzugte Ausfiihrun-
gen aller oben beschriebenen Variationen der vorlie-
genden Erfindung idealerweise, aber nicht notwendi-
gerweise, ferner einen Mechanismus (nicht gezeigt)
zur Verstellung des Ausmalles des von der Einweg-
kupplung der Antriebsrader 30 und 32 aufgebrachten
Widerstands. Vorrichtungen zur Einstellung des Wi-
derstands sind im Stand der Technik wohlbekannt,
und jede der verschiedenen bekannten Methoden
kann verwendet werden. Das Hinzufligen einer Vor-
richtung zur Einstellung des Widerstands ermdglicht
dem einzelnen Benutzer des Ubungsgerats 10 die in-
dividuelle Anpassung des Schwierigkeitsgrades der
Leibesubung.

[0063] Die vorliegende Erfindung wurde in Bezug
auf eine bevorzugte Ausflihrung und mehrere bevor-
zugte alternative Ausfiihrungen beschrieben. Der
Durchschnittsfachmann mag nach Lektire der voran-
gehenden Spezifikation verschiedene weitere Ande-
rungen und Ersetzungen vornehmen kénnen, ohne

von den offenbarten Ideen abzuweichen. Es ist daher
intendiert, dass der Umfang des hierauf gewahrten
Patents ausschlie8lich durch die in den beiliegenden
Anspriichen enthaltenen Definitionen begrenzt ist.

Patentanspriiche

1. Ubungsgerat (10), umfassend einen Rahmen
(14), der einen vorderen Endteil, einen hinteren End-
teil und eine relativ zu dem Rahmen definierte trans-
versale Achse (26, 177) aufweist; sowie eine erste
und zweite FuBverbindung (36, 38), wobei jede der
FuBverbindungen einen ersten Endteil (42, 44), ei-
nen zweiten Endteil (48, 50) und ein FuBpedal (54,
56) dazwischen umfasst und wobei jede der besag-
ten FuRverbindungen wirksam mit der transversalen
Achse verbunden ist, so dass das FuRpedal jeder der
Fufverbindungen sich hin- und herbewegt, gekenn-
zeichnet durch:
einen flexibel koordinierenden Mechanismus (72, 76;
152; 177; 250), der die Bewegung der ersten und
zweiten Fullverbindungen wesentlich aufeinander
bezieht und dabei ein gewisses Mal} an unkoordinier-
ter Bewegung zwischen den FuRverbindungen er-
laubt; und
erste und zweite mit dem Rahmen verbundene Ho6-
henverstellvorrichtungen (60, 62, 70; 60, 62, 174) zur
Lenkung der ersten Endteile der FuRverbindungen in
flexibel koordinierter Hin- und Herbewegung entlang
der Lange ihrer jeweiligen Hohenverstellvorrichtun-
gen, wobei die erste und zweite Héhenverstellvor-
richtung wirksam mit den ersten Endteilen besagter
erster bzw. zweiter Fuverbindung verbunden sind,
so dass die Hohen der HOéhenverstellvorrichtungen
mit den Positionen der ersten Endteile der FuBverbin-
dungen entlang der jeweiligen Héhenverstellvorrich-
tungen in Beziehung stehen.

2. Ubungsgerat nach Anspruch 1, wobei die Ho-
henverstellvorrichtungen Flhrungsrampen (60, 62)
umfassen, die drehbar mit dem Rahmen verbunden
sind.

3. Ubungsgeréat nach Anspruch 2, wobei die FuRR-
verbindungen (36, 38) rollbar mit der transversalen
Achse (26, 177) verbunden sind.

4. Ubungsgerat nach Anspruch 2, wobei die Fiih-
rungsrampen (60, 62) durch eine Schwenkanord-
nung (70) verbunden sind, die eine Rampe dazu
bringt, nach unten zu schwenken, wahrend die ande-
re Rampe nach oben schwenkt, in Reaktion auf nach
unten gerichtete, von den wirksam verbundenen
FuBverbindungen bewirkte Krafte.

5. Ubungsgeréat nach Anspruch 2, welches ferner
federnde Elemente (174) umfasst, die die Fihrungs-
rampen gegen nach unten gerichtete, von den wirk-
sam verbundenen FuBverbindungen bewirkte Krafte
nach oben drucken.
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6. Ubungsgerat nach Anspruch 5, welches ferner
einen Anhebemechanismus (190A) fiir die federnden
Elemente umfasst, der dazu dient, die Hohe der fe-
dernden Elemente zu verstellen und dadurch den
Neigungswinkel der Hin- und Herbewegung der Ful3-
pedale zu verstellen.

7. Ubungsgerat nach Anspruch 2, wobei die FuR-
verbindungen durch Kurbelarme (175, 176) mit der
transversalen Achse oder einer Verbindungsachse
(177, 280) verbunden sind.

8. Ubungsgerat nach Anspruch 7, wobei die Kur-
belarme eine flexibel aufeinander bezogene koordi-
nierte Bewegung ausfihren.

9. Ubungsgerat nach Anspruch 7, wobei die wirk-
same Verbindung der Fuverbindungen mit der Ver-
bindungsachse eine Veranderung der Winkelausrich-
tung der FuBverbindungen relativ zu dem Rahmen
bewirkt.

10. Ubungsgerat nach Anspruch 2, wobei die
wirksame Verbindung der Ful3verbindungen mit den
Flhrungsrampen eine Veranderung der Winkelaus-
richtung der Fulverbindungen relativ zu dem Rah-
men bewirkt.

11. Ubungsgerat nach Anspruch 2, wobei die
FuRverbindungen rollbar in die Fihrungsrampen ein-
greifen.

12. Ubungsgerat nach Anspruch 2, wobei das
Ubungsgerat ferner umfasst:
(a) ein mittleres Gehause (31B, 244), das ungefahr
am Mittelpunkt der transversalen Achse angeordnet
ist, wobei das mittlere Gehause in der Lage ist, ein
Schwungrad (27) zu umschlief3en; und
(b) Andruck-/Leitrollen (136A, 233), die sich von dem
mittleren Gehause Uber der transversalen Achse
nach aulRen erstrecken, um rollbar in die Fulverbin-
dungen einzugreifen.

13. Ubungsgerat nach Anspruch 2, wobei die
zweiten Endteile der Fulverbindungen Uber die
transversale Achse wirksam mit einer Einwegkupp-
lung verbunden sind.

Es folgen 10 Blatt Zeichnungen
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Anhangende Zeichnungen
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