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DESCRIPCION

Esta invencion se refiere a un dispositivo variador de amplitud para una maquina de vibraciéon corporal,
concretamente a uno capaz de cambiar y ajustar la fuerza de amplitud y el valor de la aceleracién gravitatoria en
concordancia con el requerimiento de un usuario que entrena la fuerza muscular por el ajuste de un Gnico motor con
la misma frecuencia para girar en el mismo sentido o en el sentido contrario a las agujas del reloj.

Un dispositivo variador de la amplitud para una maquina de vibraciéon corporal de acuerdo con el preambulo de
la reivindicacion 1 ya es conocido segun EP 1 813 245 A.

En concreto, EP 1 813 245 A proporciona un aparato para la estimulacién del cuerpo humano mediante
vibraciones que comprende una placa vibratoria, que puede ser activada para vibrar con una plataforma. El aparato
define cobmo ha de posicionarse el usuario él mismo o ella misma durante la operacién estandar: una direccion hacia
adelante (y consecuentemente también en direccidon hacia atras) se define mediante dispositivos de agarre
(empuiaduras) y/o marcas. Es decir, el plano sagital del usuario en relacion al aparato esta definido. El aparato
comprende un activador de vibracion con al menos un mecanismo de accionamiento giratorio en relacion a un eje
rotacional y a un motor eléctrico, que puede provocar un peso excéntrico hacia un movimiento giratorio, en el que la
posicion del eje rotacional en relacion a la placa vibratoria se ha fijado. El eje rotacional, o todos los ejes de rotacion,
es/son seleccionados para ubicarse transversalmente al definido plano sagital.

En realidad, nuestras actividades diarias estan afectadas en cualquier momento y en cualquier lugar por la
gravedad, y la influencia de la gravedad es una base para el desarrollo de nuestra fuerza muscular. El entrenamiento
con pesas convencionales aplicado a un cuerpo humano (gravedad Fz) emplea un peso extra y una carga impuesta
sobre el cuerpo humano. Substancialmente el cuerpo humano puede aumentar de forma natural su fuerza muscular
haciendo frente a un incremento de peso y por lo tanto a la carga impuesta. Las pesas y otros aparatos de
entrenamiento con pesas son cargas extras para entrenar la fuerza muscular. Durante la practica de ejercicios, un
cuerpo humano lleva a cabo auto-ajustes y correcciones de acuerdo con el incremento de cargas extra y por lo tanto
la potencia muscular del hombre puede ser reforzada y su cuerpo siempre se hara mas fuerte que antes.

Comparado con el entrenamiento con pesas convencionales, el ejercicio vibratorio corporal no necesita cargas
extra y por tanto no esta afectado por la gravedad aunque si por la aceleracion. Cuando un objeto o un cuerpo
humano cambia su velocidad en muy poco tiempo, la asimilaciéon de aceleracién se amplia. De acuerdo con la
férmula : Fz ( gravedad ) = m ( peso propio de un cuerpo ) x a ( aceleracion gravitacional, m/seg2 ), cuando la
aceleracion (a) aumenta, la fuerza de trabajo del cuerpo también actla para aumentar. En comparacion con el
entrenamiento con pesas convencionales (afiadidas las cargas), el entrenamiento vibratorio sin cargas extras puede
alcanzar un efecto de ejercicio de entrenamiento mas rapido que el entrenamiento con pesas convencionales; por lo
tanto, las maquinas de vibracién corporal usadas para entrenamiento de potencia muscular de un hombre han sido
ampliamente utilizadas.

Una maquina de vibracion corporal convencional 10, como la mostrada en las Figs. 1 a 4, incluye una plataforma
vibratoria 11, un poste vertical 15, un pasamanos 16 y un panel de control 17 juntos combinados.

La plataforma vibratoria 11 esta situada sobre una placa base 12, y una serie de amortiguadores y cilindros
soporte elasticos 13 estdn montados entre la placa base 12 y la plataforma vibratoria 11 para conectarlas
conjuntamente de manera que cuando un usuario se sube a la plataforma vibratoria 11, la plataforma vibratoria 11
puede producir un efecto amortiguador. La plataforma vibratoria 11 tiene una parte intermedia de su lado inferior
afianzada con la carcasa exterior de un motor 14, como se muestra en la Fig. 3, y el motor 14 tiene un eje de
rotacién 140 con dos extremos opuestos en los que se han fijado respectivamente dos placas excéntricas 141. De
esta manera, después de poner en marcha para operar el motor 14, las dos placas excéntricas 141 fijadas en los
extremos opuestos del eje de rotacion 140 haran que el motor 14 produzca una vibracién excéntrica, y la plataforma
vibratoria 11 solidaria con la carcasa exterior del motor 14 actuara para vibrar sincronizadamente.

El poste vertical 15 que se extiende hacia arriba esta4 conectado fijamente con el extremo frontal de la placa
base 12.

El pasamanos 16 y el panel de control 17 estan fijados en el extremo superior del poste vertical 15. Cuando un
usuario sube a la plataforma vibratoria 11, puede agarrar el pasamanos 16 para apoyarse y controlar las condiciones
de trabajo de la maquina de vibracién corporal 10 por medio del panel de control 17.

En el uso de la maquina de vibracién corporal convencional 10, como se muestra en la Fig. 1, después que un
usuario sube a la plataforma vibratoria 11 y agarra el pasamanos 16, el motor 14 se pone en marcha para operary,
mediante su fuerza de vibracion excéntrica, acciona la plataforma vibratoria 11 para vibrar continuamente, y
simultdneamente el cuerpo del usuario sera inducido a producir vibracion continua, logrando de esta manera el
efecto de ejercicio de entrenamiento.

Sin embargo, la maquina de vibracion corporal convencional 10 Gnicamente puede producir una sola amplitud.
Segun las circunstancias, si las condiciones corporales de diferentes usuarios necesitan usar amplitudes de fuerza
diferentes, es necesario cambiar la extension de la amplitud y para este cambio, las placas excéntricas 141 de los
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extremos opuestos del eje de rotacion 140 del motor 14 tienen que reemplazarse, de modo que aumenta el
problema de desmontaje y sustitucién de las placas excéntricas 141 y resulta un inconveniente de uso. En otro
caso, si no se reemplazan las placas excéntricas 141, entonces tienen que utilizarse dos motores con amplitudes
diferentes para el cambio de amplitud, de manera que se producen incrementos de coste y de peso de la maquina
de vibracion corporal.

El objetivo de esta invencion es ofrecer un dispositivo variador de amplitud para una maquina de vibracion
corporal, capaz de cambiar la extension de amplitud mediante el uso de un Unico motor tal que un usuario pueda
elegir la amplitud correcta a utilizar de acuerdo con el esfuerzo del ejercicio, principio de progreso gradual y
adaptabilidad de ejercicio.

La caracteristica de esta invencion es dos unidades excéntricas fijadas respectivamente en los extremos
opuestos de un eje de rotacion accionado por un motor para girar. Cada unidad excéntrica consiste en una placa de
accionamiento excéntrica solidaria con el eje de rotacién para que giren juntos y una placa excéntrica accionada
movible fijada en el eje de rotacion que linda con un lado de la placa de accionamiento. Una cualquiera bien la placa
de accionamiento o bien la placa accionada tiene su superficie perforada con una ranura de deslizamiento en forma
de arco, con el eje de rotaciéon actuando como un pivote, y la otra tiene un extremo correspondiente de su superficie
fijado un taco saliente insertado en la ranura de deslizamiento. EI motor de esta invencion es dextrégiro y levogiro.
Por tal disefio, el motor puede elegirse para girar en el mismo sentido o en sentido contrario de las agujas del reloj
para cambiar el angulo comprendido entre la placa de accionamiento y la placa accionada para que cambie la fuerza
centrifuga, y por lo tanto el esfuerzo de amplitud a usar puede ser ajustado opcionalmente por el cambio de la
direccion de rotacion del tnico motor.

Esta invencion sera entendida mejor con referencia a los dibujos que se acompafian, en los que:
La Fig. 1 es una vista en perspectiva de una maquina de vibracién corporal convencional;

La Fig. 2 es una vista en perspectiva despiezada de una plataforma vibratoria de la maquina de vibracion
corporal convencional;

La Fig. 3 es una vista seccién transversal de la plataforma vibratoria de la maquina de vibracién corporal
convencional;

La Fig. 4 es una vista en perspectiva despiezada de un motor y dos placas excéntricas de la maquina de
vibracion corporal convencional;

La Fig. 5 es una vista en perspectiva despiezada de una primera realizacién preferente de una plataforma
vibratoria de una maquina de vibracién corporal en la presente invencion;

La Fig. 6 es una vista en perspectiva despiezada de la primera realizacion preferente de un motor y dos
unidades excéntricas de la maquina de vibracién corporal en la presente invencion;

La Fig. 7 es una vista de la seccién transversal lateral de la primera realizacion preferente de las unidades
excéntricas cuando el motor esta girando en el sentido de las agujas del reloj en la presente invencion;

La Fig. 8 es una vista de la seccion transversal frontal de la primera realizacion preferente de las unidades
excéntricas cuando el motor esté girando en el sentido de las agujas del reloj en la presente invencion;

La Fig. 9 es una vista de la seccion transversal lateral de la primera realizacién preferente de las unidades
excéntricas cuando el motor esta girando en sentido contrario a las agujas del reloj en la presente invencion;

La Fig. 10 es una vista de la seccion transversal frontal de la primera realizacion preferente de las unidades
excéntricas cuando el motor esta girando en sentido contrario a las agujas del reloj en la presente invencion;

La Fig. 11 es una vista en perspectiva despiezada de una segunda realizacién preferente del motor y las
unidades excéntricas de una maquina de vibracion corporal en la presente invencion;

La Fig. 12 es una vista en perspectiva despiezada de una tercera realizacion preferente del eje de rotacion para
ser accionado por un motor en la presente invencion;

La Fig. 13 es una vista frontal de la tercera realizacion preferente del eje de rotacion accionado por el motor en
la presente invencion; y

La Fig. 14 es una vista de la seccion transversal lateral de la tercera realizacion preferente del eje de rotacion
accionado por el motor en la presente invencion.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2358446 T3

Una primera realizacion preferente de un dispositivo variador de amplitud para una maquina de vibracion
corporal en la presente invencién, como se muestra en las Figs. 5, 6 y 7, incluye una plataforma vibratoria 20, una
placa base 21, un motor 22, un poste vertical, un pasamanos, un panel de control y dos unidades excéntricas 23
juntos unidos.

El poste vertical, el pasamanos y el panel de control son los mismos que aquellos de la maquina de vibracion
corporal convencional, y por tanto se omite su descripcion aqui. Ademas, aquellos componentes se pueden ahorrar
en una maquina de vibracién corporal, ya que un usuario puede subirse a la plataforma vibratoria agarrandose con
una mano a alguna cosa inmavil.

La plataforma vibratoria 20, como se muestra en la Fig. 5, esta situada sobre la placa base 21, y una serie de
amortiguadores y cilindros soporte elasticos 200 estan montados entre la placa base 21 y la plataforma vibratoria 20
para conectarlas juntas.

El motor 22 tiene afianzada su carcasa exterior al respecto con un bastidor de fijacion 220 para ser firmemente
unido a una zona intermedia de la parte inferior de la plataforma vibratoria 20, como se muestra en la Fig. 8. El motor
22 puede ser dextrégiro y levdgiro, provisto de un eje de rotacion 221 que tiene fijadas en los extremos opuestos
respectiva y correspondientemente las unidades excéntricas 23. De esta manera, cuando el motor 22 se pone en
marcha, las dos unidades excéntricas opuestas 23 en el eje de rotacion 221 accionado por el motor 22 giraran para
producir una fuerza centrifuga, y la plataforma vibratoria 20 fijada a la carcasa exterior del motor 22 sera actuada
para vibrar.

Las mejoras hechas en la invencién se describen a continuacion.

Las dos unidades excéntricas 23 fijadas en los extremos opuestos del eje de rotacién 221 accionado por el motor
22 se componen respectivamente de una placa excéntrica de accionamiento 230 y una placa excéntrica accionada
231.

La placa excéntrica de accionamiento 230 tiene forma de sector, teniendo su porcién excéntrica afianzada con el
eje de rotacién 221 del motor 22 para que gire junto con el eje de rotaciéon 221. La placa de accionamiento 230 esta
perforada con una ranura de deslizamiento en forma de arco 2301, con el eje de rotacion 221 actuando como un
pivote.

La placa excéntrica accionada 231 también tiene forma de sector, teniendo su porcidon excéntrica movible
instalada en el eje de rotacion 221 adyacente a un lado de la placa de accionamiento 230, con un cojinete 232
instalado en el eje de rotacion 221 para separar la placa de accionamiento 230 de la placa accionada 231 para
impedirles asi que se produzca rozamiento por contacto de superficies. La placa accionada 231 dispone de un taco
saliente 2310 en un lado frente a la placa de accionamiento 230. El taco saliente 2310 tiene su parte exterior con un
manguito para insonorizar 2311 alli instalado y entonces el conjunto se inserta en la ranura de deslizamiento en
forma de arco 2301 de la placa de accionamiento 230. Después de instalada en el eje de rotacion 221, la placa
accionada 231 se fija al eje de rotacion 221 mediante una junta de goma 233 y una tuerca de bloqueo 234 para
impedir que la placa accionada 231 deslice hacia fuera del eje de rotacién 221, y entonces se fijan respectivamente
dos tapas de motor 222 en la carcasa exterior del motor 22 para cubrir tanto la placa de accionamiento 230 como la
placa accionada 231.

Después que los componentes bajo la plataforma vibratoria 20 anteriormente mencionados se han unido juntos, el
montaje de la maquina de vibracién corporal se ha terminado, como se muestra en las Figs. 7 y 8. Después que un
usuario sube a la plataforma vibratoria 20, el motor 22 se pone en marcha para operar y accionar la plataforma
vibratoria 20, y para producir vibracion continua en el cuerpo del usuario, consiguiendo de esta manera el efecto de
ejercicio de entrenamiento. Se describen a continuacion dos condiciones de operacion y uso de la maquina de
vibracion corporal.

1. Cuando el eje de rotacion 221 del motor 22 es controlado por el panel de control para girar en el sentido de
las agujas del reloj, como se muestra en las Figs. 7 y 8, tanto el motor 22 como las placas de accionamiento 230
seran accionados para girar en el sentido de las agujas del reloj simultdaneamente. Cuando el motor 22 y las placas
de accionamiento 230 giran hasta alcanzar una posicion limite donde un extremo de la ranura de deslizamiento con
forma de arco 2301 de la placa de accionamiento 230 toca el taco saliente 2310 de la placa accionada 231, la placa
accionada 231 sera enganchada y activada por la placa de accionamiento 230 para girar junto con la placa de
accionamiento 230 sincronizadamente. En este momento, la placa de accionamiento 230 y la placa accionada 231
se escalonan en su posicion con un angulo comprendido grande. De acuerdo con la férmula : F ( fuerza centrifuga )
=m ( masa) X w2 ( velocidad angular ) x r ( radio ), el &ngulo comprendido y la fuerza centrifuga son inversamente
proporcionales. Por consiguiente, la amplitud del motor 22 y de la plataforma vibratoria 20 se convierte en baja.

2. Cuando el panel de control controla el eje de rotacion 221 del motor 22 para girar en sentido contrario a
las agujas del reloj, como se muestra en las Figs. 9 y 10, el motor 22 y las placas de accionamiento 230 giraran
sincronizadamente en sentido contrario a las agujas del reloj. Cuando las placas de accionamiento 230 giran hasta
alcanzar una posicion limite donde el otro extremo de la ranura de deslizamiento con forma de arco 2301 de la placa
de accionamiento 230 toca el taco saliente 2310 de la placa accionada 231, la placa accionada 231 sera
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enganchada y activada por la placa de accionamiento 230 para girar junto con la placa de accionamiento 230
sincronizadamente. En este momento, la placa de accionamiento 230 y la placa accionada 231 estan en posicion
montadas una sobre otra y su angulo comprendido se hace pequefio, y de acuerdo con la formula : F ( fuerza
centrifuga ) = m ( masa ) x w2 ( velocidad angular ) x r ( radio ), el angulo comprendido y la fuerza centrifuga son
inversamente proporcionales; por consiguiente, la fuerza centrifuga aumenta, y la amplitud del motor 22 y de la
plataforma vibratoria 20 se convierte en alta.

Como puede ser entendido de la anterior descripcion, la amplitud de la plataforma vibratoria 20 y del
motor 22 puede ser cambiada sélo mediante el control del motor 22 para girar en el mismo sentido 0 en sentido
contrario a las agujas del reloj. De esta manera, empleando un Unico motor, la méquina de vibracion corporal de esta
invencién puede producir dos amplitudes de intensidad diferente elegidas opcionalmente para usarlas de acuerdo
con diferentes condiciones corporales de los usuarios.

Una segunda realizacion preferente de un dispositivo variador de amplitud para una méaquina de vibracion
corporal en la presente invencion, como se muestra en la Fig. 11, tiene casi la misma estructura que la descrita en la
primera realizacion preferente, excepto que la placa accionada 231 en vez de la placa de accionamiento 230 esta
perforada con una ranura de deslizamiento en forma de arco 2301, mientras que la placa de accionamiento 230 en
vez de la placa accionada 231 dispone del taco saliente 2310, permitiendo igualmente de esta manera que la placa
de accionamiento 230 y la placa accionada 231 sean enganchadas y activadas mutuamente para girar juntas.

Una tercera realizacion preferente de un dispositivo variador de amplitud para una maquina de vibracion
corporal en la presente invencion, como se muestra en las Figs. 12, 13 y 14, es tener el eje de rotacién 221, que
tiene dos unidades excéntricas 23 fijadas en el mismo, insertadas pivotantes y montadas en dos bases soporte 224
situadas cerca de un lado del motor 22. El eje de accionamiento 223 del motor 22 y el eje de rotacion 221 tienen sus
correspondientes extremos alli fijados respectivamente con un engranaje 225, y una correa de accionamiento 226
conectada con los dos engranajes 225 para accionar el eje de rotacién 221 para girar sincronizadamente junto con el
eje de accionamiento 223 del motor.

Aungue se han descrito anteriormente las realizaciones preferentes de la invencion, se reconocera y
comprenderd que pueden hacerse varias modificaciones en ellas y las reivindicaciones afiadidas estan destinadas a
cubrir todas aquellas modificaciones que pudieran entrar en el alcance de la invencion.
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REIVINDICACIONES
1. Un dispositivo variador de amplitud para una maquina de vibracién corporal que comprende:

una plataforma vibratoria (20) situada sobre una placa base (21), estando dicha placa base (21) y dicha plataforma
vibratoria (20) fijadas entre si con una serie de cilindros soporte amortiguadores (200), poniéndose un usuario
encima de la citada plataforma vibratoria (20);

un motor (22) situado bajo dicha plataforma vibratoria (20) y que tiene su carcasa exterior afianzada debajo de
dicha plataforma vibratoria (20), y un eje de rotacion (221) accionado por dicho motor (22) y que tiene en sus
extremos opuestos respectivamente fijados alli una unidad excéntrica (23), girando dicho eje de rotacion (221)
excéntricamente para activar tanto la citada carcasa exterior de dicho motor (22) como la plataforma vibratoria
(20) para producir una vibracion continua cuando dicho motor (22) se pone en marcha, estando las citadas
unidades excéntricas (23) fijadas en los extremos opuestos de dicho eje de rotacién (221) accionado por dicho
motor (22), estando cada citada unidad excéntrica (23) compuesta de una placa de accionamiento excéntrica
(230) afianzada al citado eje de rotacion (221) para que gire junto con éste y una placa accionada excéntrica (231)
situada cerca de un lado de dicha placa de accionamiento (230), y siendo el tamafio del angulo formado entre
dicha placa de accionamiento (230) y dicha placa accionada (231) capaz de ser ajustado para cambiar la amplitud
de dicho motor (22) cuando dicho motor (22) es elegido para girar en el mismo sentido o en sentido contrario a las
agujas del reloj, siendo de este modo la amplitud de vibracién capaz de ser cambiada con el empleo de un Gnico
motor, caracterizado porque dicha placa accionada (231) tiene instalada su parte excéntrica movible en dicho eje
de rotacion (221), una de entre la citada placa de accionamiento (230) y la citada placa accionada (231) tiene una
superficie perforada con una ranura de deslizamiento (2301), con el citado eje de rotaciéon (221) actuando como
pivote, y otra tiene fijado en el extremo correspondiente de su superficie un taco saliente (2310) insertado en dicha
ranura de deslizamiento (2301), siendo dicho motor (22) un motor dextrogiro y levagiro variable en sus direcciones
de rotacion.

2. El dispositivo variador de amplitud para una maquina de vibracién corporal segun la reivindicacion 1, en donde
el citado eje de rotacidn (221) entre dicha placa de accionamiento (230) y dicha placa accionada (231) tiene alli
instalado un cojinete (232) para separar la citada placa de accionamiento (230) de la citada placa accionada (231).

3. El dispositivo variador de amplitud para una maquina de vibracién corporal segun la reivindicacion 1, en donde
el citado taco saliente (2310) tiene instalado en su parte exterior un manguito para insonorizar (2311) y ellos juntos
se insertan entonces en la citada ranura de deslizamiento (2301).

4. El dispositivo variador de amplitud para una maquina de vibracién corporal segun la reivindicacion 1, en donde
dicha ranura de deslizamiento (2301) esta perforada en una superficie de dicha placa de accionamiento (230), y
dicho taco saliente (2310) esta fijado en una superficie de la citada placa accionada (231).

5. El dispositivo variador de amplitud para una maquina de vibracion corporal segun la reivindicacion 1, en donde
dicha ranura de deslizamiento (2301) esta perforada en una superficie de dicha placa accionada (231), y dicho
taco saliente (2310) esta colocado en una superficie de la citada placa de accionamiento (230).

6. El dispositivo variador de amplitud para una maquina de vibracién corporal segun la reivindicacién 1 0 4 0 5, en
donde dicha ranura de deslizamiento (2301) tiene forma de arco.

7. El dispositivo variador de amplitud para una méaquina de vibracién corporal segun la reivindicacién 1, en donde
dicho eje de rotacion (221) es accionado directamente por dicho motor (22).

8. El dispositivo variador de amplitud para una maquina de vibracién corporal segun la reivindicacion 1, en donde
dicho eje de rotacion (221) esté insertado pivotante y montado en dos bases soporte (224) situadas cerca de un
lado de dicho motor (22) y dicho eje de rotacion (221) es accionado por un eje de accionamiento (223) de dicho
motor (22) para girar junto con dicho eje de accionamiento (223) sincronizadamente mediante una unidad de
transmision.

9. El dispositivo variador de amplitud para una maquina de vibracion corporal segun la reivindicacion 8, en donde
dicha unidad de transmisién estd compuesta por dos engranajes (225) fijados respectivamente en dicho eje de
accionamiento (223) de dicho motor (22) y en dicho eje de rotacion (221), y una correa (226) que conecta los dos
citados engranajes (225) para inducirles a girar sincronizadamente.
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FIG. 4(TECNICA ANTERIOR)
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