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ABSTRAKT 
C²lem t®to diplomov® pr§ce je design elektromagnetick®ho posilovac²ho zaŚ²zen² urļen®ho 
do prostŚed² dom§cnosti. ZamŊŚuje se na umoģnŊn² pos²len² vġech svalovĨch skupin pomoc² 
jednoho zaŚ²zen². VŊnuje se nedostatkŢm souļasnĨch zaŚ²zen²ch pro dom§c² pouģit² a klade 
si za c²l navrhnout a vyvinout nov® a lepġ² Śeġen², kter® by umoģnilo efektivnŊjġ² a 
pohodlnŊjġ² tr®nink a z§roveŔ bylo vhodn® ve zvolen®m prostŚed².  

Diplomov§ pr§ce je postavena zejm®na na pozorov§n² praxe, konzultac²ch s uģivateli, 
tren®ry a dalġ²ch relevantn²ch zdroj²ch. Byla navrģena nov§ konstrukce zaŚ²zen², u kter® je 
nutn® ovŊŚit funkļnost a vhodnost pro dom§c² posilov§n². Konstrukce byla tvarovŊ 
kultivov§na a rovnŊģ ergonomicky, materi§lovŊ a barevnŊ pŚizpŢsobena vzniklĨm 
poģadavkŢm. VĨslednĨ produkt splnil c²le pr§ce a pŚich§z² s novĨm pŚ²stupem k sestaven² 
zaŚ²zen². 

KLĉĻOVĆ SLOVA  
Elektromagnetick® posilovac² zaŚ²zen², z§kladn² pohybov® vzory, posilov§n², 
elektromagnetickĨ odpor, design 
 
 
 
 
 
 
 
 

ABSTRACT 
The aim of this thesis is the design of an electromagnetic strength training equipment 
intended for the home environment. It focuses on enabling all muscle groups to be 
strengthened using one device. It looks at the shortcomings of current devices for home use 
and aims to design and develop a new and better solution that would allow for a more 
efficient and comfortable training while being suitable in the chosen environment.  

The thesis is mainly based on observations of practice, consultations with users, trainers, and 
other relevant sources. A new design of equipment was proposed and its functionality and 
suitability for home weight training needs to be verified. The design was refined in terms of 
shape as well as ergonomics, materials, and colour to meet the arising requirements. The 
final product met the objectives of the work and came up with a new approach to assembling 
the equipment. 

KEYWORDS 
Electromagnetic strength training equipment, basic movement patterns, resistance training, 
electromagnetic resistance, design 
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1 ĐVOD 

StejnŊ jako spr§vn® stravov§n², pravidelnĨ a dostateļnŊ dlouhĨ sp§nek, je silovĨ tr®nink 
dŢleģitou souļ§st² zdrav®ho ģivotn²ho stylu. Podporuje budov§n² svalov® hmoty, kter§ 
spaluje v²ce energie, zvyġuje s²lu a hustotu kost², zlepġuje Śady metabolickĨch faktorŢ vļetnŊ 
citlivosti na inzulin, sniģuje stres a riziko chronickĨch onemocnŊn², a kromŊ dalġ² Śady 
fyzickĨch benefitŢ pozitivnŊ ovlivŔuje i naġi psychiku a sebevŊdom². V dneġn² dobŊ, kdy 
jsme natolik zamŊstn§ni vġelijakĨmi povinnostmi nen² snadn® udŊlat ze silov®ho tr®ninku 
prioritu. Pravdou je, ģe i kr§tkĨ silovĨ tr®nink jednou tĨdnŊ mŢģe bĨt efektivn² a pŚin§ġet 
zdravotn² benefity. S vyuģit²m novĨch technologi² se zlepġuje efektivnost a zkracuje 
potŚebn§ d®lka tr®ninku. Cviļen² z domu nab²z² pohodlnŊjġ² pŚ²stup a jistotu, ģe nebudeme 
ztr§cet ļas dopravou do fitness center a zpŊt, popŚ. jistotu fyzick® aktivity, kdyby znovu 
propukla pandemie. Mnoho uģivatelŢ nav²c hled§ ¼ļinnŊjġ² a bezpeļnŊjġ² metodu silov®ho 
tr®ninku.  

V kaģdodenn²m ģivotŊ vykon§v§me pohyby, kter® jsou pro n§s zcela pŚirozen®. Vġichni se 
potŚebuje pro nŊco sehnout a zvednout to, dŚepnout si, nŊco od sebe odtlaļit nebo si k 
sobŊ pŚit§hnout z jak®hokoliv smŊru.  Je proto dŢleģit® bĨt v tŊchto pohybech silnĨ a nauļit 
se je prov§dŊt spr§vnŊ. Kdyģ pohyby zjednoduġ²me, mŢģeme je obecnŊ shrnout jako 
z§kladn² pohybov® vzory (d§le jen ĂZPVñ), kter® pŚi zatŊģovan² umoģŔuj² pos²lit vġechny 
svalov® skupiny. Jedn§ se o ohyb v kyļeln²m kloubu, dŚep, vertik§ln² tlak, vertik§ln² tah, 
horizont§ln² tlak a horizont§ln² tah. 

Pr§ce je zamŊŚena na posilovac² zaŚ²zen² do dom§cnosti vyuģ²vaj²c² elektromagnetickĨ 
odpor. ZaŚ²zen² s elektromotory nezab²r§ velkĨ prostor a z§roveŔ je schopn® vyvinout velkou 
z§tŊģ, coģ je vzhledem k prostŚed² ide§ln². Nav²c lze d²ky t®to technologii mŊnit odpor 
v rŢznĨch f§z²ch pohybu podle potŚeb uģivatele, coģ umoģŔuje efektivnŊjġ² silovĨ tr®nink. 
Jiģ existuj²c² zaŚ²zen² jsou svoj² stavbou vhodnŊjġ² do posiloven, rehabilitaļn²ch center apod. 
NovŊ se na trhu vyskytuj² i zaŚ²zen² urļen§ do dom§cnost², kterĨm ale st§le sch§z² skladnost, 
design vhodnĨ do tohoto prostŚed² nebo s nimi nelze procviļit cel® tŊlo. 

VytvoŚit design elektromagnetick®ho posilovac² zaŚ²zen², kter® bŊģn®mu ļlovŊku usnadn² 
pŚ²stup k silov®mu tr®ninku z pohodl² domova, umoģn² procviļit cel® tŊlo a z§roveŔ bude 
skladn® a vyhovovat prostŚed² dom§cnosti je hlavn²m c²lem t®to pr§ce. 
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2 PřEHLED SOUĻASN£HO STAVU POZNĆNĉ 

2.1 Reġerġn² metody 

V t®to podkapitole je rozebr§n zpŢsob vyhled§v§n² vhodnĨch a uģiteļnĨch informaļn²ch 
zdrojŢ, kter® svĨm obsahem pŚispŊj² k vĨvoji elektromagnetick®ho posilovac²ho zaŚ²zen². 

2.1.1 Krit®ria relevance pro vĨbŊr informaļn²ch zdrojŢ 

Prvn²m krokem bylo stanoven² nŊkolika ot§zek, na kter® chceme naj²t odpovŊŅ. Z ot§zek 
byly n§slednŊ vyjmuta kl²ļov§ slova a slovn² spojen², kter§ se stala pŚedmŊtem vyhled§v§n²: 

ElektromagnetickĨ / electromagnetic; SilovĨ tr®nink / Resistance training; Posilov§n² / 
Weightlifting; Posilovac² stroj / fitness machine; Pohybov® vzory / Movement patterns; 
Ergonomie / Ergonomy; Đļinky silov®ho tr®ninku / Strenght training effects; Design a 
materi§ly / Design and materials 

N§slednŊ byly vybr§ny uģiteļn® prim§rn² i sekund§rn² zdroje. NejrelevantnŊjġ²mi druhy 
zdrojŢ byly odborn® ļl§nky, knihy tiġtŊn® i elektronick®, katalogy a webov® str§nky 
existuj²c²ch vĨrobcŢ, z§vŊreļn® studentsk® pr§ce a patenty. RovnŊģ byly vhodnĨmi zdroji 
pozorov§n² praxe, dotazov§n² osobn²ch tren®rŢ nebo osob, kter® se zabĨvaj² silovĨm 
tr®ninkem. Krit®riem pro posouzen² relevantn²ho zdroje se prim§rnŊ stal rok jeho vyd§n². 
Vyuģit² elektromagnetick®ho odporu v silov®m tr®ninku je ve fitness prŢmyslu pomŊrnŊ 
novĨm a rychle se rozv²jej²c² technologi². Z toho dŢvodu nebyly vyb²r§ny zdroje starġ² 10 
let. Dalġ²m krit®riem byl text publikace v pln®m rozsahu s upŚednostnŊn²m obsahu v ļesk®m 
nebo anglick®m jazyce. 

2.1.2 Pouģit® sekund§rn² zdroje 

VŊtġinu sekund§rn²ch informaļn²ch zdrojŢ tvoŚily bibliografick® datab§ze, kter® slouģily k 
vyhled§v§n² odbornĨch ļl§nkŢ a knih. Konkr®tnŊ byly vyuģ²v§ny ELSEVIER 
(ScienceDirect), Google Scholar a Google Patents. D§le byly z²sk§v§ny informace z 
webovĨch str§nek existuj²c²ch vĨrobcŢ, kteŚ² poskytli pŚehled svĨch produktŢ a z§kladn² 
informace o nich, vļetnŊ jejich funkc², vnitŚn²ho uspoŚ§d§n² komponent a vizualizac² cvikŢ. 
S osobn²mi tren®ry byly zkonzultov§n z§mŊr pr§ce, vĨhody i probl®my tŊchto zaŚ²zen², 
jejich vyuģit² a n§mŊty ke zlepġen². 
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2.1.3 VĨbŊr relevantn²ch informaļn²ch pramenŢ 

Celkem bylo nalezeno 36 zdrojŢ, kter® splŔovaly stanoven§ krit®ria. Z tohoto poļtu bylo 20 
vĨsledkŢ z²sk§no z bibliografickĨch datab§z², zat²mco zbĨvaj²c²ch 16 vĨsledkŢ poch§zelo z 
jinĨch zdrojŢ, jako jsou katalogy a webov® str§nky, aj. Po odstranŊn² duplikovanĨch zdrojŢ 
se celkovĨ poļet sn²ģil na 35 zdrojŢ. D§le byla provedena selekce nevhodnĨch zdrojŢ, 
pŚiļemģ se jednalo pŚedevġ²m o ty, kter® se pŚ²liġ zamŊŚovaly na biologick® a fyziologick® 
aspekty, silovĨ tr®nink a jeho strukturu, zdroje nesplŔuj²c² stanoven® rozmez² let vyd§n² a 
tak® zdroje, kter® poskytovaly identick® informace. 

2.1.4 Sumarizace poļtu a druhu vybranĨch informaļn²ch zdrojŢ 

Z celkov®ho poļtu zdrojŢ bylo vybr§no 28, kter® byly relevantn² a pŚ²nosn® pro vypracov§n² 
diplomov® pr§ce. Pro lepġ² pŚehlednost a porovn§n² ļetnosti jednotlivĨch typŢ zdrojŢ byl 
vytvoŚen graf ve formŊ sloupcov®ho diagramu. Z tohoto grafu lze vyļ²st, ģe nejv²ce 
zastoupenĨmi zdroji byly webov® str§nky. Webov® str§nky vĨrobcŢ, designovĨch konceptŢ 
a pŚedprodeje produktŢ tvoŚily 10 z§znamŢ (36 %) a byly hlavn²m zdrojem analĨzy 
z designov®ho i technick®ho hlediska. 

DruhĨm nejļastŊji pouģitĨm typem zdroje byly odborn® ļl§nky, kter® pŚedstavovaly 8 
z§znamŢ (29 %) a byly pouģity k z²sk§n² obecn®ho pŚehledu o t®matu. Tyto ļl§nky se 
zabĨvaly dŢleģitost² silov®ho tr®ninku, vyuģit²m z§kladn²ch pohybovĨch vzorŢ a designem 
strojŢ funguj²c²ch na stejn®m principu. 

Dalġ²m v poŚad² byly patenty, kter® tvoŚ² 4 z§znamy (14 %). Jin® typy zdrojŢ jako jsou knihy, 
z§vŊreļn® pr§ce, katalogy, elektronick® ļl§nky a n§vrhov® dokumenty tvoŚ² 6 zdrojŢ (21 %). 
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obr. 2-1 Ļetnost jednotlivĨch druhŢ zdrojŢ 

2.2 Reġerġe na stav techniky 

Tato podkapitola m§ za ¼ļel pochopit motivaci pr§ce. Dalġ² ļ§st n§s sezn§m² s principem 
fungov§n² elektromagnetickĨch posilovac²ch strojŢ a jejich vyuģit²m v silov®m tr®ninku. 
Popisuje hlavn² vĨhody elektromagnetick®ho odporu pŚi cviļen², z§kladn² komponenty a 
jin® dŢleģit® parametry. Posledn² ļ§st se zabĨv§ existuj²c²mi vĨrobky na trhu, jejich 
vlastnostmi a rozeb²r§ vĨhody i nevĨhody kaģd®ho z nich. 

2.2.1 Motivaļn² analĨza 

Mnoho lid² d§v§ pŚednost cviļen² z pohodl² domova, a aby svŢj dom§c² tr®nink 
optimalizovali, poŚizuj² si rŢzn§ zaŚ²zen² a pomŢcky. Skladnost, bezpeļnost, pohodl², 
hluļnost nebo cenov§ dostupnost hraj² pŚi vĨbŊru velkou roli. Vġechny zohlednŊn® vlastnosti 
zaŚ²zen² pak bohuģel mohou vĨznamnŊ ovlivnit efektivitu tr®ninku, kter§ nemus² bĨt 
dostateļn§. 

Ke cviļen² doma byli vġichni fitness nadġenci donuceni bŊhem propuknut² pandemie 
COVID-19, kdy nebylo moģn® navġtŊvovat fitness centra. Lid® se pŚizpŢsobili a vŊtġina 
z nich u tr®nov§n² doma zŢstala. Bez moģnosti n§vġtŊvy posiloven vznikla vetġ² popt§vka 
po vybaven² a fitness prŢmyslu se tak naskytla velk§ pŚ²leģitost vyvinout pokroļilejġ² 
tr®ninkov§ zaŚ²zen², kter§ by byla vhodnŊjġ² do dom§cnost². [1] 
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Jedn²m z adeptŢ s vhodnĨmi vlastnostmi je posilovac² zaŚ²zen² vyuģ²vaj²c² 
elektromagnetickĨ odpor. Oproti volnĨm vah§m, ale i strojŢm nab²z² variabilitu odporu 
bŊhem pohybu. JakĨkoliv dynamickĨ pohyb mŢģeme rozdŊlit na dvŊ f§ze ï koncentrickou 
a excentrickou. Koncentrick§ f§ze je f§ze, pŚi kter® doch§z² ke zkr§cen² svalu. Vyvol§v§ 
zrychlen² pohybu m§ vyġġ² energetickou n§roļnost. V excentrick® f§zi se sval prodluģuje. 
Vyvol§v§ zpomalen² pohybu a je energeticky m®nŊ n§roļn§. Z hlediska budov§n² svalov® 
hmoty je vĨhodnŊjġ² m²t n§roļnŊjġ² excentrickou f§zi pohybu neboli sval v²ce zat²ģit pŚi jeho 
prodluģov§n². Tato f§ze pohybu vyvol§v§ vŊtġ² rozsah svalov®ho poġkozen² a t²m i vŊtġ² 
n§slednou hypertrofickou odezvu (zes²len² svalovĨch vl§ken). [2] PŚi z§tŊģi vytvoŚenou 
elektromotorem nav²c nelze vyuģ²vat hybnost ani dynamick®ho napŊt² ve svalech. To 
znamen§, ģe pro vykon§n² pohybu vyuģ²v§me hlavnŊ kontrakci svalu, coģ je mnohem 
n§roļnŊjġ². Mus²me proto pouģ²t menġ² odpor neģ pŚi cviļen² s bŊģnĨmi ļinkami, ļ²mģ 
nepŚ²mo m®nŊ zatŊģujeme naġe klouby. Jinak Śeļeno, zaŚ²zen² kombinuje vlastnosti ide§ln² 
pro budov§n² svalov® hmoty. 

Hlavn² motivac² pr§ce je udŊlat silovĨ tr®nink dostupnŊjġ² pro vġechny. ZaŚ²zen², kter® 
umoģŔuje cviļen² z domova mŢģe lidem tento komfort zajistit, aŠ uģ z hlediska ļasov® 
n§roļnosti, efektivnosti tr®ninku nebo klidn®ho prostŚed² a soukrom². 

2.2.2 Technick§ analĨza 

Princip fungov§n² 

ZaŚ²zen² vyuģ²v§ elektromagnetick®ho motoru pro vytvoŚen² poģadovan® z§tŊģe, kterĨ 
z§roveŔ slouģ² k bezpeļn®mu nav²jen² pracovn²ho lana zpŊt do platformy. Elektromagnety 
(c²vky dr§tu) uvnitŚ motoru vytv§Śej² magnetick® pole, kdyģ jimi prot®k§ elektrickĨ proud. 
ZvĨġen²m proudu se zes²l² magnetick® pole, coģ simuluje zvĨġen² v§hy. Uģivatel mŢģe 
jednoduġe zmŊnit ¼roveŔ odporu pomoc² ovl§dac²ho panelu nebo aplikace. 

 

VnitŚn² uspoŚ§d§n² 

Hlavn² souļ§st² zaŚ²zen² jsou elektromotory, kter® jsou poh§nŊny bateri² nebo jsou nap§jeny 
pŚ²mo ze zdroje. Dalġ²mi souļ§stmi jsou procesor, kterĨ komunikuje s periferiemi a spravuje 
pamŊŠ, programovatelnĨ software pak sleduje rychlost pohybu, umoģŔuje pouģ²vat rŢzn® 
programy cviļen², uzpŢsobuje odpor a umoģŔuje propojen² s jinĨmi zaŚ²zen²mi a 
bezpeļnostn² senzory monitoruj²c² namot§n² lana. 
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obr. 2-2 VnitŚn² uspoŚ§d§n² zaŚ²zen² 

 

 

RozmŊry a parametry zaŚ²zen² 

Celkov® rozmŊry zaŚ²zen² z§vis² na velikosti komponent. NejvŊtġ² komponentou je 
elektromotor a bude tak ovlivŔovat velikost zaŚ²zen². Na z§kladŊ tohoto faktu probŊhla 
jednoduch§ technick§ rozvaha. 

Jak velkĨ elektromotor bude, se odv²j² od poģadovan®ho ot§ļiv®ho momentu. ZaŚ²zen² bude 
disponovat dvŊma elektromotory a kaģdĨ z nich bude schopnĨ vyvinout maxim§ln² odpor 
60 kg. Ze ZPV bude ļlovŊk nejsilnŊjġ² pŚi dŚepu nebo kyļeln²m ohybu (z§leģ² na jeho 
anatomii). CelkovĨ odpor zaŚ²zen² bude 120 kg, coģ odpov²d§ 150 % hmotnosti prŢmŊrn®ho 
muģe. To je hranice, kterou by mŊl prŢmŊrnĨ muģ bĨt schopnĨ zvednout na nŊkolik 
opakov§n² pr§vŊ na dŚep.  

Elektromotor s takto zvolenĨm odporem by byl rozmŊrovŊ pŚ²liġ velkĨ, a proto se 
pŚedpokl§d§, ģe v zaŚ²zen² bude spojen s pŚevodovkou. V r§mci n§vrhu zaŚ²zen² jsem se 
rozhodla vych§zet z velikosti elektromotoru"24RM30K o velikosti Nema 24. Motor m§ 
prŢmŊr 80 mm a je dlouhĨ 86 mm. Krout²c² moment motoru Mk by mŊl bĨt 600 N*0,04 m, 
resp. 24 Nm. Elektromotor by proto byl spojen s pŚ²mou planetovou pŚevodovkou AF042-
025-S2-P2, kter§ by vĨstupn² krout²c² moment zn§sobila pŚibliģnŊ na tuto hodnotu. [3] [4] 

D§le je nutn® vz²t v potaz nav²jej²c² se lano. Lano by bylo dlouh® 2200 mm. PotŚebn§ d®lka 
je odvozena z vĨġky prŢmŊrn®ho ļlovŊka, kterĨ na platformŊ prov§d² vertik§ln² tlak ve stoje. 
PŚedpokl§danĨ prŢmŊr lana je 6 mm. Lano by se mŊlo nav²jet na elektromotor tak, aby se 
nepŚekrĨvalo, coģ ovlivn² d®lku elektromotoru. Obvod motoru o polomŊru 40 mm je 251,3 
mm. Celkovou d®lku lana vydŊl²me obvodem motoru a vĨsledek vyn§sob²me tlouġŠkou lana. 
Vyjde n§m, ģe pokud bychom na zvolenĨ motor chtŊli navinout takov® lano, mŊl by bĨt 
dlouhĨ minim§lnŊ 51 mm, coģ motor 24RM30K splŔuje. 

Z§mŊrem t®to ¼vahy bylo odvodit z rozmŊrŢ elektromotoru tlouġŠku platformy, kter§ byla 
n§slednŊ srovn§na s produkty v design®rsk® analĨze. 
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2.2.3 Design®rsk§ analĨza  

Tonal 

V roce 2013 Aly Orady vyvinul inovativn² digit§ln² mechanismy odporu a poļ§teļn² 
algoritmy. Spoleļnost Tonal zaloģil o dva roky pozdŊji a poloģil tak z§klad nov® ®ry silov®ho 
tr®ninku. Do roku 2023 vedl spoleļnost jako vĨkonnĨ Śeditel a bŊhem t®to doby zajistil 
des²tky patentŢ. Jeho posl§n²m je zpŚ²stupnit silovĨ tr®nink vġem. [5] 

 

TŊlo Tonalu je tvoŚen odolnou ocelovou konstrukc² a velkĨm dotykovĨm displejem. 
Profesion§lnŊ se instaluje na zeŅ.  Z obou stran tŊla jsou pŚipevnŊna posuvn§ ramena, ze 
kterĨch jdou odporov§ lanka. Kaģd® z ramen je schopn® vyvinout odpor aģ 45 kg. TŊlo je 
kompatibiln² s Bluetooth a disponuje 15 W reproduktory. DoporuļenĨ prostor na stŊnŊ i 
podlaze je 2,4 m. ZaŚ²zen² by se mŊlo pouģ²vat v teplotn²m rozmez² 10-35 ÁC a nech§vat v 
prostŚed² chladnŊjġ²m neģ -25 ÁC a teplejġ²m neģ 45 ÁC. ProstŚed² by mŊlo m²t 0-90% vlhkost 
bez kondenzace. [6] 

Nastaven² mŊniteln®ho odporu je samozŚejmost². KromŊ snadn®ho nastavov§n² odporu na 
displeji lze odpor mŊnit i chytrĨm pŚ²sluġenstv²m pomoc² Bluetooth. Syst®m je schopnĨ 
odhadnout s²lu uģivatele a navrhnout vhodnou z§tŊģ. RovnŊģ rozpozn§, kdy jsme bl²zko 
selh§n² a v§hu doļasnŊ sn²ģ², abychom mohli dokonļit s®rii. Tonal pouģ²v§ senzory, kter® 
poskytuj² pokyny v re§ln®m ļase. Monitoruj² rozsah pohybu, polohov§n² i tempo. [7] 

Tonal je se svou skladnost², vlastnostmi, funkcemi i uģivatelskĨm rozhran²m jedineļnĨm 
produktem na trhu. To se bohuģel odr§ģ² i na cenŊ, kter§ ļin² v pŚepoļtu 105 000 Kļ. 
K vyuģit² celkov®ho potenci§lu Tonalu je jeġtŊ nav²c potŚeba hradit mŊs²ļn² ļlenstv², kter® 
vyjde na 1400 Kļ mŊs²ļnŊ. Lze ho vyuģ²vat i bez ļlenstv².  
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obr. 2-3 Tonal [8] 

 

Hlavn² nevĨhodou Tonalu je upevnŊn² na zeŅ. Ne vġechny dom§cnosti budou m²t zdi 
z vhodn®ho materi§lu a instalace samotn§ je dalġ²m n§kladem. VŊtġina materi§lŢ je vġak pro 
instalaci vhodn§. PŚi pŚestavbŊ, stŊhov§n² ļi zmŊnŊ n§zoru na um²stŊn² je nutn® znovu 
instalaci hradit. Na druhou stranu, upevnŊn² na zeŅ Śeġ² probl®my se stabilitou a robustnost² 
zaŚ²zen², kter® u pŚesunutelnĨch zaŚ²zen² mus²me Śeġit. Polohovatelnost obou ramen do 
jak®koliv vĨġky i ¼hlu zajiġŠuje, ģe budeme schopni procviļit cel® tŊlo. DvŊ odporov§ 
ramena spojen§ s osou skvŊle imituj² z§kladn² cviky a jejich vytaģen² do prostoru zajiġŠuje, 
ģe pŚi cviļen² nebude pŚek§ģet displej. Dalġ² pŚ²sluġenstv² umoģŔuje prov§dŊt i izolovanŊjġ² 
cviky.  

Sestaven² Tonalu je prost® a pŢsob² modern²m dojmem. Tvar tŊla vych§z² z ploch®ho kv§dru 
a jeho vŊtġinu tvoŚ² displej. Ze stran jsou pŚipevnŊna pohybliv§ ramena, kter§ jsou stejnŊ 
dlouh§ jako displej, aby se jednoduġe sloģila. Viditelnost ramen a jejich posuvn®ho a 
nastaviteln®ho mechanismu je sice z hlediska pouģ²v§n² vĨhodou, ale znaļnŊ kaz² celkovĨ 
dojem. Tonal nav²c nedisponuje ¼loģnĨm prostorem. PŚ²sluġenstv² tak nech§v§me v bl²zkosti 
zaŚ²zen², coģ rovnŊģ kaz² estetickĨ dojem. Lze ho uschovat jinam, ale zaŚ²zen² samotn® mŢģe 
st§le pŢsobit ruġivĨm dojmem. Nav²c se vyr§b² pouze v ļern® variantŊ, kter§ nemus² zapadat 
do vġech interi®rŢ. 
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Oxefit XP1 

OxeFit XP1 je syst®m pro silovĨ tr®nink s umŊlou inteligenc², kter§ poskytuje nejefektivnŊjġ² 
tr®ninkovĨ syst®m pro bezpeļn® zlepġov§n² vĨkonnosti. Z§kladn² technologie OxeFit 
integruje robotiku, sledov§n² pohybu a vĨkonnosti, pokroļil® kouļov§n² a analytiku a 
poskytuje zpŊtnou vazbu v re§ln®m ļase, aby pomohla jednotlivcŢm i tĨmŢm zlepġit 
kondici. Vyuģit² AI umoģŔuje integrovat nejnovŊjġ² poznatky silov®ho cviļen² nebo 
rehabilitaļn²ch technik. Jelikoģ umoģŔuje prov§dŊt t®mŊŚ vġechny moģn® cviky nahrad² tak 
mnoho posilovac²ch strojŢ a t²m uvoln² prostor v posilovn§ch.  

XP1 je schopn® vyvinout odpor v²ce nŊģ 181 kg a jeho rozmŊry jsou 234 x 178 x 218 cm. 
D²ky patentovan® technologii vertik§ln²ho polohov§n² lze stojan s tyļ² nastavit do optim§ln² 
vĨġky pouze jednou rukou, ļ²mģ ġetŚ²me ļas pŚi pŚechodu mezi cviky. Lavice je vybavena 
revoluļn²m otoļnĨm syst®mem nasazen², d²ky nŊmuģ se vyrovn§ do pŚesnŊ vycentrovan® 
polohy, kdyģ je potŚeba, a kdyģ nen² pouģ²v§na, uloģ² se do prostoru pro lavici. Vyuģ²v§ 
technologii silovĨch desek, kter§ identifikuje asymetrie a v§hov® nerovnov§hy v re§ln®m 
ļase. Jedn§ se o zaŚ²zen², kter® vyuģ²v§ nejmodernŊjġ² technologie a poskytuje nejlepġ² 
moģn® sluģby, a tomu odpov²d§ cena 991 000 Kļ. [9] Oxefit je svoj² velikost² vhodnĨ do 
fitness nebo rehabilitaļn²ch center. XP1 je pro bŊģn®ho uģivatele cenovŊ nedostupn® a svoj² 
mohutnost² i nevhodn®. M§ ale jednoznaļnŊ vyuģit² v profesion§ln² sf®Śe sportu. 
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obr. 2-4 Oxefit XP1 [10] 

XP1 bude jednoznaļnŊ dominantn²m prvkem kaģd®ho fitness centra. PŢsob² modern²m a 
futuristickĨm dojmem a celkov® tvarov§n² je vyv§ģen®. Velice dobŚe je vyŚeġen kladkovĨ 
syst®m, kterĨ umoģŔuje jednoduġe a rychle stŚ²dat cviky. Hlavn² ļ§st tvoŚ² mohutn§ stŊna, 
kter§ se v m²stŊ displeje zuģuje. Displej je tak jednoduġe vzd§len od stojanu a uģivatele a 
nehroz² jeho naruġen². Prohlouben² nav²c dod§v§ tvarovou hloubku jinak ploch® stŊny. Po 
stran§ch je um²stŊn lehce posouvatelnĨ polohovac² stojan. StŊna plynuje pŚech§z² 
v platformu vŊtġ²m r§diusem, kterĨ elegantnŊ tyto dvŊ ļ§sti spojuje. R§dius rovnŊģ dod§v§ 
urļitou dynamiļnost cel®mu zaŚ²zen².  

Vitruvian Trainer + 

Spoleļnost Vitruvian zaloģil v roce 2018 John Gregory. Jejich nejnovŊjġ²m produktem je 
platforma Trainer +, kter§ je schopna poskytnout odpor aģ 200 kg. Jej² rozmŊry jsou 1170 Ĭ 
520 Ĭ 115 mm a v§ģ² 38 kg. Je tvoŚena lisovanĨm hlin²kovĨm r§mem vyztuģenĨm 
uhl²kovĨmi vl§kny, coģ kromŊ sn²ģen² celkov® hmotnosti nav²c zajiġŠuje i odolnost a 
dlouhou ģivotnost. Z jedn® strany disponuje koleļky k snadn®mu pŚesouv§n². Trainer + je 
propojitelnĨ s Bluetooth a nelze jej pouģ²vat bez aplikace, kter§ je ale kompatibiln² s Apple 
i Android. Nap§jen² prob²h§ v rozmez² 220-240 V, kromŊ USA, Kanady a Japonska. 
Poskytuje nŊkolik tr®ninkovĨch reģimŢ jako napŚ. Pump, Time Under Tension, Old School 
a Eccentric Only. Cena platformy s pouze dvŊma jednoduchĨmi pŚ²sluġenstv²mi je 79 700 
Kļ. Pokud chceme vyuģ²vat osu, lavici a dalġ² pŚ²sluġenstv², pŚiplat²me si dalġ² 18 500 Kļ. 
MŊs²ļn² ļlenstv² pak stoj² 910 Kļ, ale nen² nutn® ho vyuģ²vat. [11] [12] [13] 
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Hlavn² vĨhodou oproti napŚ. Tonalu je moģnost pŚem²stŊn² a uschov§n² d²ky relativnŊ n²zk® 
v§ze a koleļkŢm. ZaŚ²zen² tak nijak nenaruġuje prostŚed² dom§cnosti. PŚi cviļen² je nutn® 
platformu zatŊģovat vlastn²m tŊlem a nemŢģeme proto z§tŊģ tahat v rŢznĨch smŊrech. Pro 
vŊtġinu ZPV platforma se z§tŊģ² pouze ze spodu staļ². Bez z§tŊģe, kter§ jde shora vġak 
nemŢģeme prov®st vertik§ln² tah. Nutnost nap§jen² pŚi vyuģ²v§n² znaļnŊ omezuje um²stŊn² 
v prostoru kvŢli rozm²stŊn² z§suvek v dom§cnosti a d®lce kabelu, kterĨ nav²c pŚi cviļen² 
mŢģe pŚek§ģet. Vitruvian Trainer + pŚich§z² i se sloģitelnou laviļkou, kter§ m§ jednu nohu 
zkr§cenou, aby pŚi postaven² na platformu byla vodorovnŊ. Bohuģel ji ale nebudeme moci 
vyuģ²t mimo platformu. Znovu zde chyb² ¼loģnĨ prostor, ale vzhledem k tomu, ģe platformu, 
lavici i pŚ²sluġenstv² budeme nŊkam spoleļnŊ ukl§dat, tak nen² tolik podstatnĨ. 

 

 

 

obr. 2-5 Vitruvian Trainer + [14] 

Z designov®ho hlediska je zaŚ²zen² velmi poveden®. M§ jednoduch® a elegantn² proveden². 
Platforma m§ na boc²ch zkosen® hrany. Z jedn® strany tak mohou bĨt l®pe zakomponov§na 
koleļka a z druh® strany ¼chyt k pohodln®mu pŚem²stŊn². Ve stejn®m pohledu je um²sŊna i 
dlouh§ led p§ska, u kter® mŢģeme mŊnit barvy a podtrhnout tak celkovĨ dojem. Zkosen® 
hrany se objevuj² i na konc²ch lavice a tento detail tak tvoŚ² jednoduchĨ poj²c² prvek.  

 

Speediance Gym monster 

Speediance Gym monster je schopnĨ vyhodnotit s²lu a na z§kladŊ tŊchto dat pŚesnŊ doporuļit 
rozehŚ²vac² postupy, tr®ninkov® programy a optim§ln² ¼rovnŊ z§tŊģe pro vġechny hlavn² 
svalov® skupiny. [15] 
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Gym monster je vybaven 800 W PMSM synchronn²m motorem 2 s permanentn²mi magnety. 
Disponuje dvŊma rameny a kaģd® z nich je schopn® vyvinout odpor 50 kg a pŚesnost 
nastaven² vah tŊchto je 0,5 kg. Ovl§d§n² zaŚ²zen² prob²h§ pŚes 21,5palcovĨ displej, kterĨ je 
souļ§st² konstrukce pŚipevnŊn® k platformŊ. Celkov§ hmotnost produktu je 85 kg. RozmŊry 
pŚi sloģen² jsou 0,35x0,71x1,85 m a pŚi pouģ²v§n² 1,25x0,71x1,85 m. ZaŚ²zen² tak® disponuje 
reproduktorem, kamerou a mikrofonem kvŢli budouc²mu pŚid§n² funkc². M§ k dispozici 
mnoho pŚ²sluġenstv² jako tricepsov® lano, lyģaŚsk® rukojeti, osa, laviļka, veslaŚsk§ laviļka 
aj. Cena se pohybuje kolem 60 000 Kļ a je tak cenovŊ mnohem dostupnŊjġ². [16] 

Speediance se pokusil vytvoŚit cenovŊ dostupn® zaŚ²zen², kter® je hybridem mezi 
jednoduchou platformou a vertik§ln²m zaŚ²zen²m. Pomoc² kovovĨch n§stavcŢ mŢģeme 
mŊnit odkud bude odpor vych§zet ï z platformy nebo vertik§ln² kovov® konstrukce spojen® 
s touto platformou. T²mto je vyŚeġen probl®m vykon§v§n² vertik§ln²ho tahu na platformŊ 
samotn®. Konstrukce je tvoŚen§ zohĨbanou trubkou a k n² pŚipevnŊnĨm ovl§dac²m 
displejem. Jelikoģ zaŚ²zen² nen² nikde upevnŊn®, mus²me pŚi cvic²ch platformu zatŊģovat 
vlastn² vahou. Bohuģel je zaŚ²zen² na ġ²Śku pomŊrnŊ ¼zk®, a to n§s v kombinaci s nutnost² 
zat²ģen² vlastn² vahou mŢģe omezovat napŚ. pŚi ġ²Śce postoje nebo pouģ²v§n² lavice. Displej 
samotnĨ je polohovatelnĨ a usnadŔuje n§m tak ovl§d§n². Jelikoģ konstrukci pouģ²v§me na 
odkl§d§n² pŚ²sluġenstv² ï konktr®tnŊ osy a cviļ²me v tŊsn® vzd§lenosti od displeje, hroz² jeho 
poġkozen². Platforma lze jednoduġe sklopit ke konstrukci, ale nen² moģnost nikde uloģit 
pŚ²sluġenstv². 

Sestaven² stroje je jednoduch®, ale prvky jsou spojen® prvopl§novŊ a nijak na sebe 
nenavazuj². Kovov§ konstrukce je pouze pŚipevnŊn§ k platformŊ, displej ke konstrukci a 
zaŚ²zen² tak nepŢsob² jako celek. Vzhledem k hmotnosti zaŚ²zen² se nepŚedpokl§d§ ļast® 
pŚesouv§n². 
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obr. 2-6 Speediance Home Gym [17] 

 

Speediance Gym Pal 

Dalġ²m produktem od znaļky Speediance je Gym Pal, kterĨ se skl§d§ podobnŊ jako 
Vitruvian Trainer z platformy a lavice. 

Platforma v§ģ² 31 kg a je schopna vyvinout odpor 3-100 kg. Jej² rozmŊry jsou 81x15x58 cm. 
Je vyrobena z vysokopevnostn² uhl²kov® konstrukļn² oceli, hlin²kov® slitiny, plastŢ (ABS, 
PC), TPE a semiġe. [18] 

Platforma samotn§ je velice tenk§, a proto jsou elektromotory um²stŊny v pŚedn² ļ§sti a 
vyļn²vaj². PŚes celou boļn² stranu ļern® platformy se t§hne b²lĨ pruh spojuj²c² platformu a 
elektromotory v jeden celek a je tak ozvl§ġtnŊno celkov® tvarov§n². Nohy lavice jsou 
spojeny tyļ², na kter® je um²stŊna posuvn§ tŚet² noha, kter§ slouģ² k zat²ģen² platformy. 
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obr. 2-7 Speediance Gym Pal [19] 

Echelon Strenght Pro 

Echelon vyr§b² v²ce druhŢ fitness vybaven², kter® je moģn® propojit s digit§ln²m ļlenstv²m 
urļen® pro kohokoliv. Sortiment je v²ce zamŊŚen na aerobn² cviļen² ï kola, bŊģeck® p§sy, 
veslaŚsk® trenaģ®ry apod. Novinkou je pr§vŊ Strenght Pro, kterĨ je uvedenĨ v pŚedprodeji. 
[20] 

ZaŚ²zen² nen² nikde upevnŊno a jelikoģ je kaģd® z ramen schopn® vyvinout odpor 60 kg, 
hmotnost a stabilita zaŚ²zen² tomu mus² odpov²dat. Jeho rozmŊry jsou 222x130x235 cm v§ģ² 
146 kg. Je nutn® zapojen² do elektŚiny. Cena zaŚ²zen² je 135 000 Kļ. [21] 
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Echelon Strenght Pro se principi§lnŊ neliġ² od zaŚ²zen² Tonal. Nen² pŚipevnŊn na zdi a jeho 
konstrukce se tak odv²jela od t®to skuteļnosti. NepŚedpokl§d§ se, ģe by se se zaŚ²zen²m 
manipulovalo. TŊlo zaŚ²zen² tvoŚ² jednoduchĨ kv§dr s velkĨm ovl§dac²m displejem a 
nastavitelnĨmi rameny. Ve spodn² ļ§sti se nach§z² nohy, kter® diagon§lnŊ vyļn²vaj². V zadn² 
ļ§sti jsou kratġ² a v pŚedn² ļ§sti jsou delġ², jelikoģ odpor pŚi uģ²v§n² pŢsob² z pŚedn² strany. 
Nohy ale mohou pŚi cviļen² m²rnŊ pŚek§ģet. Um²stŊn² na zem umoģŔuje uloģen² pŚ²sluġenstv² 
ze zadn² strany. Celkov§ konstrukce tŊla spolu s nohami pŢsob² mohutnŊ a spolu s volbou 
ļern® barvy pŚipom²n§ klasickĨ posilovac² stroj. SvĨmi rozmŊry, cenou i vzhledem je sp²ġe 
vhodnŊjġ² volbou do posiloven. 

  

obr. 2-8 Echelon Strenght Pro [22] 

Arena 

Produkt je c²len na sportovce pro zefektivnŊn² jejich tr®ninku nebo jeho zpestŚen². Platforma 
Arena zaģila prudkĨ n§rŢst z§jmu v dobŊ pandemie COVID-19, kdy zaļala bĨt vyuģ²v§na i 
bŊģnĨmi uģivateli v dom§cnostech. 
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Platforma nab²z² odpor v rozmez² 4,5-90 kg a v§ģ² necelĨch 25 kg. Jej² rozmŊry jsou 
25x59x91 cm. Jelikoģ nen² vyuģ²v§na pouze v interi®rŢ, mus² se nab²jet a jej² baterie vydrģ² 
aģ 30 h. Platformu je moģn® si poŚ²dit pouze s osou za 37 000 Kļ a s veġkerĨm 
pŚ²sluġenstv²m za 44 000 Kļ. Ovl§d§ se pŚes Bluetooth pomoc² aplikace v telefonu. ZaŚ²zen² 
mus² bĨt uzemnŊno, a proto je vybaveno kabelem s uzemŔovac²m vodiļem a uzemŔovac² 
z§strļkou. UzemnŊn² zajiġŠuje cestu o nejmenġ²m odporu pro elektrickĨ proud, aby se sn²ģilo 
riziko ¼razu elektrickĨm proudem v pŚ²padŊ poruchy. V boļn²m krytu se nach§z² vĨŚez loga, 
kter® je zevnitŚ podsv²ceno. LED dioda vevnitŚ barevnŊ signalizuje stav baterie, popŚ. 
poruchy. Po kratġ²ch stran§ch m§ platforma ¼chyty ke snadnŊjġ²mu pŚesunu. [23] [24] [25] 

Tvar platformy vych§z² z komol®ho jehlanu a odpov²d§ v podstatŊ stup²nku na aerobik. 
Tento tvar tak umoģŔuje vŊtġ² variabilitu cvikŢ vhodnŊjġ²ch pr§vŊ pro sportovce a zajiġŠuje 
vŊtġ² stabilitu. DrsnĨ povrch krytŢ je na pohled viditelnĨ. Podsv²cen® logo je jednoduchĨm, 
ale uģiteļnĨm detailem. Platforma pŢsob² bytelnŊ a vhodnŊ do exteri®ru. 

 

obr. 2-9 ARENA [26] 
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Ancore 

Ancore je jeden z nejskladnŊjġ²ch posilovac²ch zaŚ²zen² na trhu. Jedn§ se o malĨ snadno 
pŚem²stitelnĨ kv§dr, kterĨ je schopnĨ vyvinout odpor aģ 30 kg. Lze jej poŚ²dit s upevŔovac² 
tyļ² na zeŅ, d²ky kter® lze snadno nastavit vĨġka, ze kter® odpor pŢjde. PŚipevnŊn² 
k posilovac² kleci (popŚ. jinĨm pevnĨm a stabiln²m objektŢm s podobnĨm obvodem) 
zajiġŠuje upevŔovac² p§s. S Ancore tak lze cviļit kdekoliv, pokud jej m§me kde pŚipevnit. 
Na rozd²l od setrvaļn²kovĨch zaŚ²zen² Ancore pouģ²v§ patentovanĨ pruģinovĨ krout²c² 
mechanismus (spring-loaded torque mechanism), coģ zajiġŠuje odpor v koncentrick® i 
excentrick® f§zi pohybu nebo pŚi izometrick®m pohybu. Mechanismus nav²c nen² z§vislĨ na 
gravitaci, coģ umoģŔuje vġe od pomalĨch, kontrolovanĨch pohybŢ (napŚ. fyzioterapeutick§ 
zaŚ²zen²), pŚes rychl®, vĨbuġn® pohyby (napŚ. zaŚ²zen² pro sportovce). [27] [28] 

Pro pokroļilejġ² uģivatele je vhodnŊjġ² poŚ²dit si zaŚ²zen² dvŊ, jelikoģ odpor 30 kg nemus² 
bĨt dostaļuj²c² a cviļen² s dvŊma zajiġŠuje vŊtġ² diverzitu cvikŢ a mŢģe tak nahradit kladkov® 
stroje. Jedno zaŚ²zen² stoj² 13 700 Kļ. Na hlavn² ļ§st zaŚ²zen² se upevŔuj² dalġ² ļ§sti, kter® 
maj² stejnĨ profil. T²mto zpŢsobem mŊn²me z§tŊģ. RozmŊry plnŊ naloģen®ho zaŚ²zen² jsou 
30x12x8 cm. Lano m§ d®lku 243 cm je vyrobeno z patentovan®ho Dyneema (kompozitn² 
materi§l tvoŚenĨ tenkĨm pl§tem ultravysokomolekul§rn²ho polyethylenu laminovan®ho 
mezi dvŊma pl§ty polyesteru). Na jeho konci je upevnŊna ocelov§ karabina. [28] 

ZaŚ²zen² je z pŚedn²ho pohledu obyļejnĨ kv§dr. Z boku je vġak znatelnŊ vidŊt, ģe prŢŚez 
zaŚ²zen² m§ tvar ļtverce spojen®ho s kruģnic², kter§ z nŊj vystupuje. Toto tvarov§n² 
naznaļuje zacvak§v§n² jednotlivĨch ļ§st² ï ot§ļivĨ pohyb a vystupuj²c² rohy ļtverce 
zajiġŠuj² lepġ² zapŚen² prstŢ pŚi tomto zacvak§v§n². Jako pro vŊtġinu posilovac²ch zaŚ²zen² i 
zde byla zvolena ļern§ barva.  

 

 

obr. 2-10 Ancore [29] 
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Max Pro 

Dalġ² skladnou variantou je Max Pro. S t²mto zaŚ²zen²m mŢģeme cviļit kdekoliv a d²ky mal® 
v§ze zaŚ²zen² je velmi jednoduch® pŚech§zet z jednoho cviku na druhĨ. 

Max Pro je schopnĨ vyvinout odpor v rozmez² od 2,3 do 136 kg, pŚiļemģ v§ģ² 4,5 kg. 
ZaŚ²zen² vyuģ²v§ patentovanĨ syst®m v²ce lamelov® spojky, kterĨ umoģŔuje otoļen²m 
koleļka podle stupnice nastavit koncentrickĨ odpor ï odpor pŢsob²c² pouze pŚi vytahov§n² 
lana, tedy koncentrick® f§zi pohybu. V silov®m tr®ninku je ale dŢleģit®, aby z§tŊģ pŢsobila i 
v excentrick® f§zi. Na webovĨch str§nk§ch je uvedeno, ģe koncentrickĨ odporovĨ tr®nink 
podporuje rychlejġ² regeneraci svalŢ, coģ umoģŔuje ļastŊjġ² tr®ninky s menġ² 
pravdŊpodobnost² zranŊn². Po zatŊģov§n² svalu v excentrick® f§zi regenerace trv§ delġ² dobu, 
jelikoģ dojde k vŊtġ²mu poniļen² svalu a tr®novat tak mŢģeme m®nŊ ļasto. Velice 
pravdŊpodobnŊ uvid²me podobnĨ progres, jako kdybychom tr®novali sval ļastŊji 
koncentricky a neponiļili ho tolik. Nav²c uģivatel nemus² m²t ļas tr®novat nŊkolikr§t tĨdnŊ, 
aby byl koncentrickĨ tr®nink maxim§lnŊ efektivn². Max Pro vġak mŢģeme pouģ²vat i na jin® 
typy tr®ninkŢ jako HIIT, Plyo apod., pŚi kterĨch n§m tato vlastnost nemus² tolik vadit. [30] 

Z§kladn² sestava ï zaŚ²zen² spolu s pŚ²sluġenstv²m, nab²jeļkou a pŚipevŔovac²m syst®mem 
na dveŚe v pŚepoļtu vych§z² na 27 400 Kļ. S dalġ²mi typy pŚ²sluġenstv² a lavic² by se cena 
navĨġila na 45 600 Kļ. ZaŚ²zen² se ovl§d§ pomoc² mobiln²ho telefonu, kterĨ s n²m jednoduġe 
sp§rujeme pŚes Bluetooth. [30] 

Max Pro se skl§d§ ze dvou v§lcovĨch ļ§st² spojenĨch ¼zkou tenkou platformou. Platforma 
navazuje na v§lce m²rnĨ zkosen²m a obecnŊ je tvarov§n² jednoduch® a kultivovan®. 
UprostŚed platformy je kloub, d²ky kter®mu mŢģeme zaŚ²zen² sloģit a pŚen§ġet napŚ. 
v batohu. V kaģd®m z v§lcŢ je zabudovanĨ vĨġe zm²nŊnĨ syst®m spojenĨ s velmi odolnĨmi 
lany a karabinou pro pŚ²sluġenstv². Platforma je cel§ v sytŊ oranģov® barvŊ spolu s navazuj²c² 
ļ§st² na v§lce. V§lce a protiskluzov® vrstvy z vrchn² i spodn² strany jsou ļern®. Volbou 
tŊchto kontrastn²ch barev zaŚ²zen² opravdu pŢsob² jako fitness n§ļin². Jednoduch§ ļern§ 
lavice m§ sklopn® nohy a speci§lnŊ tvarovan® tak, aby pŚi zat²ģen² zaŚ²zen² zajistila jeho 
nehybnost a bezpeļn® cviļen². Đzk§ a tenk§ platforma i pŚesto, ģe m§ protiskluzovĨ povrch, 
bohuģel nen² optim§ln² kvŢli stabilitŊ a jistotŊ pŚi cviļen². ZaŚ²zen² lze zat²ģit pouze ļ§st² 
chodila.  
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obr. 2-11 Max Pro [31] 

 

obr. 2-12 Max Pro S pouģit²m lavice [32] 
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Exxentric kPulley2 

Exxcentric produkty vyuģ²vaj² setrvaļn²kov® kotouļe, kter® umoģŔuj² excentrick® pŚet²ģen² 
a je tak ¼ļinnŊjġ² pro zlepġov§n² s²ly, vĨkonu a hypertrofie neģ syst®my zaloģen® na 
gravitaci. Vyuģ²vaj² se tak® k rehabilitaci nebo jako prevence zranŊn². Setrvaļn²k vytv§Ś² 
odpor setrvaļnost², kter§ funguje jako jojo. Ļ²m silnŊji uģivatel z§tŊģ t§hne, t²m silnŊji se 
vrac² zpŊt. Udrģuje konstantn² setrvaļnost v cel®m rozsahu pohybu a umoģŔuje maxim§ln² 
zat²ģen² v kaģd®m ¼hlu pohybu. Jako jeden z m§la produktŢ lze jednoduġe poŚ²dit i v Ļesk® 
republice pŚes autorizovan®ho prodejce a servis ï Ultraining. [33] [34] 

ZaŚ²zen² je vysok® 225 cm coģ umoģŔuje m²t odpor z jak®koliv vĨġky poģadujeme a v§ģ² 11 
kg. Cena se pohybuje kolem 48 000 Kļ. Nab²z² rŢzn® velikosti setrvaļn²kovĨch kotouļŢ, 
kter® se liġ² m²rou setrvaļnosti. Kotouļe mŢģeme jednoduġe pŚid§vat a odeb²rat a t²m 
zvyġovat nebo sniģovat odezvu na z§tŊģ v excentrick® f§zi. ZaŚ²zen² rovnŊģ obsahuje kMeter 
ï bezdr§tovĨ syst®m pro zpŊtnou vazbu, pŚesn® sledov§n² vĨkonu a energie a tak® pro odhad 
s²ly. UpevnŊn² je umoģnŊno popruhy. ZaŚ²zen² kPulley2 se skl§d§ ze tŚ² ļ§st² ï pouzdra s tyļ² 
na setrvaļn²kov® kotouļe, podstavy slouģ²c² jako ochrana setrvaļn²kov®ho syst®mu a tyļe 
s nastavitelnou kladkou. Na tyļ se nasazuj² setrvaļn²kov® kotouļe, kter® se n§slednŊ zajist². 
Tyļ proch§z² pouzdrem a je pŚipojena ke kladce s p§sem. Tento p§s je pŚipevnŊn k pohybliv® 
kladce upevnŊn® na tyļi. Podstavu tvoŚ² vaniļka, kter§ je z pŚedn² strany vykrojen§ pro 
snadnŊjġ² nasazov§n² kotouļŢ. [35] 

Design zaŚ²zen² je minimalistickĨ, jak to jen jde a d²ky tomu zab²r§ minimum prostoru. 
ZaŚ²zen² si lze poŚ²dit ve dvou barevnĨch proveden²ch, a to ļern® a tmavŊ modr®. Hlavn²m 
designovĨm prvkem jsou setrvaļn²kov® kotouļe s vyŚ²znutĨm logem dvou ĂXñ figuruj²c²ch 
v n§zvu znaļky. P²smena ĂXñ vypadaj² jako dvŊ ġipky, kter® zn§zorŔuj² ot§ļen² kotouļe. 

 

obr. 2-13 Exxcentric kPulley2 [36] 
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2.3 Shrnut² hlavn²ch zjiġtŊn² 

Na z§kladŊ design®rsk® analĨzy byly identifikov§ny opakuj²c² se prvky mezi jednotlivĨmi 
produkty a aktu§ln² designov® trendy. Elektromagnetick§ posilovac² zaŚ²zen² se daj² rozdŊlit 
do tŚ² hlavn²ch kategori². 

Prvn² kategori² je vertik§ln² typ, kterĨ umoģŔuje mŊnit vĨġku, ze kter® z§tŊģ pŢsob². D²ky 
t®to vlastnosti nen² probl®m procviļit vġechny ZPV. Hlavn² ļ§st² je displej s pohyblivĨmi 
rameny po boc²ch. V pŚ²padŊ, ģe je upevnŊna ke zdi, zab²r§ minimum prostoru, ale z§roveŔ 
nedisponuje ¼loģnĨm prostorem pro lavici a jin® pŚ²sluġenstv². VŊtġinou lze poŚ²dit police, 
¼chyty na zeŅ apod., kter® se um²st² v bl²zkosti zaŚ²zen² a sestava tak pŚi nevyuģ²v§n² 
v interi®ru nepŢsob² dobŚe. PŚ²sluġenstv² mŢģeme skladovat napŚ. ve skŚ²ni, ale velkĨ displej 
s pohyblivĨmi rameny bude st§le interi®r do jist® m²ry naruġovat. 

Dalġ²m typem je horizont§ln² typ tvoŚenĨ platformou rŢzn®ho tvarovan². U tohoto typu z§tŊģ 
pŢsob² pouze z platformy a nen² tak umoģnŊno procviļit vertik§ln² tah. VĨhodou tohoto typu 
je moģnost uloģen² spolu s pŚ²sluġenstv²m. 

Posledn² typ kombinuje vlastnosti obou tŊchto typŢ. Tento typ umoģŔuje procviļit vertik§ln² 
tah, ale m®nŊ pohodlnŊ neģ prvn² typ. Lze jej pŚemisŠovat, ale nen² to tak snadn®, jako 
s platformou a uģivatel ho tak vŊtġinou nepŚemisŠuje. Takov® zaŚ²zen² kombinuje vĨhody i 
nevĨhody obou pŚedchoz²ch kategori². 
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2.4 Identifikace novosti a pŚ²leģitost² 

 

obr. 2-14 Ergo sch®ma 

Elektromagnetick§ posilovac² zaŚ²zen² jsou relativnŊ novĨm produktem na trhu. ZaŚ²zen² 
urļen§ do dom§cnosti jsou ve vŊtġinŊ pŚ²padŢ pomŊrnŊ skladn§ a v lepġ²m pŚ²padŊ se daj² 
cel§ uschovat. PŚi nemoģnosti uschov§n² doch§z² k naruġen² estetick®ho dojmu z interi®ru. 
Zaplaven² dom§cnost² elektronickĨmi zaŚ²zen²mi mŢģe v®st k pocitu nepohodl² a vytv§Śet 
vizu§ln² chaos. Je proto dŢleģit® zaŚ²zen² integrovat do prostŚed² dom§cnost² takovĨm 
zpŢsobem, kterĨ minimalizuje jejich negativn² vliv na estetickĨ vzhled. Toho doc²l²me buŅ 
vhodnŊjġ²m um²stŊn²m v prostoru, kter® by bylo v souladu s ostatn²mi prvky dom§c²ho 
prostŚed² nebo moģnost² uschov§n² a lepġ²m designem zaŚ²zen². 

Hlavn²m dilematem je, ģe snadn® uschov§n² zapŚ²ļiŔuje nemoģnost procviļit vertik§ln² tah 
a uģivatel tak nemŢģe procviļit vġechny svalov® skupiny. NejvŊtġ² pŚ²leģitost proto spoļ²v§ 
v navrģen² zaŚ²zen² zpŢsobem, kterĨ by zajistil snadn® uskladnŊn² a z§roveŔ procviļen² 
vġech ZPV. Hlavn² inovace tak bude zahrnovat celkovou kompozici zaŚ²zen² a jeho 
tvarov§n². 
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3 CĉLE PRĆCE 

Tato kapitola se zamŊŚuje na jasnou charakteristiku produktu a definov§n² c²lŢ n§vrhu. D§le 
se vŊnuje jeho kategorizaci, specifikaci poģadavkŢ z§kazn²ka, c²lov®ho trhu, ceny a 
pouģitĨm vĨrobn²m technologi²m. Souļ§st² t®to ļ§sti je rovnŊģ definice probl®mŢ. Vġechny 
uveden® informace jsou vyvozeny z odbornĨch ļl§nkŢ, recenz², literatury, produktov® 
dokumentace a jinĨch zdrojŢ. 

3.1 Vymezen² probl®mu 

3.1.1 N§zev produktu a jeho klasifikace 

N§zev produktu je elektromagnetick® posilovac² zaŚ²zen². Lze jej klasifikovat jako sportovn² 
vybaven² ï produkt je urļen pro silovĨ tr®nink. PŚedpokl§d§ se opakovan® uģ²v§n² a s®riov§ 
vĨroba jako u jinĨch fitness zaŚ²zen² (min 500 ks/ rok). 

3.1.2 Specifikace z§kazn²ka 

Tato diplomov§ pr§ce nen² v§z§na na spolupr§ci s konkr®tn²m z§kazn²kem, ale je zohlednŊna 
moģnost, ģe by mohl bĨt z§jem o realizaci ze strany vĨrobce tŊchto zaŚ²zen² jako je napŚ²klad 
Tonal nebo jinĨ vĨrobce posilovac²ch zaŚ²zen² na elektromagnetickĨ pohon. 
PŚedpokl§danĨm z§kazn²kem je vĨrobce podobnĨch produktŢ nebo vĨrobce bŊģnĨch 
posilovac²ch strojŢ, kterĨ by mŊl z§jem rozġ²Śit svoji nab²dku. 

3.1.3 Specifikace spotŚebitele 

TypickĨ spotŚebitel tohoto zaŚ²zen² je ļlovŊk stŚedn² aģ vyġġ² tŚ²dy ve vŊku 30-50 let. Je pro 
nŊj ļasovŊ n§roļn® navġtŊvovat posilovny a kvŢli ¼spoŚe ļasu r§d cviļ² doma nebo mu 
vyhovuje cviļen² v soukrom². ZaŚ²zen² pouģ²v§ jednou aģ ġestkr§t tĨdnŊ a vykon§v§ na nŊm 
zejm®na z§kladn² komplexn² cviky. Nem§ profesion§ln² ambice, ale chce vybudovat 
svalovou hmotu a bĨt silnĨ. Posilov§n² bere jako souļ§st sv®ho ģivotn²ho stylu, protoģe si 
uvŊdomuje vġechny jeho benefity. 

Uģivatel vyġġ² tŚ²dy nemus² cht²t, aby posilovac² zaŚ²zen² vizu§lnŊ naruġovalo interi®r. 
V jeho pŚ²padŊ d§v§ smysl si poŚ²dit kompaktn²ho zaŚ²zen², kter® zajiġŠuje vysoce efektivn² 
tr®nink v pohodl² domova a m§ snadnŊjġ² ¼drģbu neģ ostatn² stroje. 
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TypickĨ uģivatel stŚedn² tŚ²dy vŊtġinou bydl² v bytŊ. VĨbŊr jeho sportovn²ho vybaven² je 
omezenĨ kvŢli nedostateļn®mu prostoru a hluku, kterĨ pŚi pouģ²v§n² bŊģnĨch ļinek vznik§. 
Vyuģ²v§n² odporovĨch gum a expand®rŢ nebude tolik efektivn². Ģivotnost 
elektromagnetick®ho posilovac² zaŚ²zen² je nŊkolik let aģ desetilet², v z§vislosti na p®ļi a 
zpŢsobu pouģ²v§n². I v tomto pŚ²padŊ tak d§v§ investice do tohoto posilovac²ho zaŚ²zen² 
smysl. V dom§cnosti maj² moģnost vyuģ²vat zaŚ²zen² i ostatn² ļlenov® a z dlouhodob®ho 
hlediska se n§m mŢģe vyuģ²v§n² zaŚ²zen² finanļnŊ vyplatit v²ce neģ navġtŊvov§n² fitness 
center. 

3.1.4 Specifikace trhu, ceny a pouģitĨch vĨrobn²ch technologi² 

PŚev§ģn§ vŊtġina vĨrobcŢ elektromagnetickĨch posilovac²ch strojŢ se nach§z² ve SpojenĨch 
st§tech americkĨch a neumoģŔuj² pŚepravu svŊtovŊ. Do budoucna se pŚedpokl§d§, ģe vĨrobci 
budou m²t z§jem rozġ²Śit moģnosti pŚepravy nebo vytvoŚit dalġ² poboļky jinde a vstoupit se 
svĨmi produkty na svŊtovĨ trh. 

CenovŊ jsou zaŚ²zen² pomŊrnŊ nedostupn§, jelikoģ vŊtġina vĨrobcŢ poģaduje nav²c i placen² 
ļlenstv² nebo jinĨch poplatkŢ. Uģivatel tak neplat² jen za produkt, ale i za jeho pouģ²v§n² a 
dalġ² placen² nav²c odrazuje od n§kupu. Ide§lnŊ by zaŚ²zen² mŊlo st§t kolem 85 000 Kļ. 
Stanoven§ cena je pŚibliģnŊ odpov²d§ cenŊ platformy spolu s posilovac² lavic² a je m²rnŊ 
vyġġ² neģ poŚizovac² cena mechanick®ho multifunkļn²ho posilovac²ho zaŚ²zen². Takov® 
zaŚ²zen² se vŊtġinou poŚizuje bez z§vaģ² a celkov§ cena cel® sestavy je tak pŚibliģnŊ stejn§. 

PŚedpokl§d§ se, ģe r§my zaŚ²zen² budou vyr§bŊny z hlin²kovĨch profilŢ, kter® by zajistili 
n²zkou hmotnost zaŚ²zen². Konstrukce lavice a jin® mechanick® komponenty budou 
vyr§bŊny z oceli. D²ly, kter® nevyģaduj² vysokou pevnost jako ļ§sti rukojet² nebo ovl§dac² 
a obalov® prvky mohou bĨt vytvoŚen® z plastu, u kter®ho se pŚedpokl§d§ vstŚikov§n² do 
forem. Na nŊkter® ļ§sti budou pouģity odoln® a snadno udrģovateln® textilie jako umŊl§ 
kŢģe, polyester, nylon za ¼ļelem pohodl² uģivatele. 

 

3.1.5 Vymezen² atributŢ a c²lŢ produktu 

Jeden z probl®mŢ posilovac²ch zaŚ²zen² vyuģ²vaj²c² elektromagnetickĨ odpor jsou relativnŊ 
vysok® poļ§teļn² n§klady. U vŊtġiny spoleļnost² to n§kupem produktu nekonļ² a uģivatel 
mus² hradit mŊs²ļn² poplatky (popŚ. velkĨ jednor§zovĨ poplatek) za to, aby mohli vyuģ²t 
plnĨ potenci§l produktu. NŊkteŚ² uģivatel® nav²c nechtŊj² nebo nepotŚebuj² tr®ninkov® 
programy a chtŊj² cviļit podle sebe nebo maj² obavy z poskytov§n² svĨch dat.  
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Jelikoģ je produkt koncipov§n do dom§cnosti je dŢleģit®, aby pŚi cviļen² nezab²ral velkĨ 
prostor, byl skladnĨ anebo vizu§lnŊ nenaruġoval prostŚed². Tvar a kompozice, stejnŊ jako 
barevn® Śeġen² hraj² u tohoto produktu dŢleģitou roli.  

NŊkter® typy zaŚ²zen² neumoģŔuj² procviļit vġechny z§kladn² pohybov® vzory a pokud ano, 
je touto vlastnost² omezena jejich moģnost uschov§n² spolu s pŚ²sluġenstv²m. Je dŢleģit® m²t 
snadnĨ pŚ²stup k nab²jen² nebo vĨmŊnŊ baterie, jelikoģ slab§ baterie zapŚ²ļiŔuje nepŚesnost.  

 

Charakteristika C²le Omezen² Funkce ProstŚedky 

Skladnost Ṋ  Ṋ  

Vhodn® barevn® Śeġen² Ṋ   Ṋ 

Atraktivn² tvarov® Śeġen² Ṋ   Ṋ 

SnadnĨ pŚ²stup k nap§jen²   Ṋ  

N²zk§ hmotnost  Ṋ   

Vhodn§ volba materi§lu Ṋ    

Intuitivn² a snadn® ovl§d§n²   Ṋ  

Snadn§ mobilita pro uschov§n²    Ṋ 

Vizu§ln² nenaruġen² prostŚed²    Ṋ 

ZajiġtŊn² procviļen² vġech ZPV Ṋ Ṋ   

Vhodn§ ergonomie pŚ²sluġenstv² Ṋ    

ZajiġtŊn² pohodlnosti a stability Ṋ   Ṋ 
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VyhovŊn² uģivatelŢm rŢzn® vĨġky a 
hmotnosti 

Ṋ    

Vhodn§ volba materi§lu pŚ²sluġenstv² Ṋ    

Snadn§ ¼drģba  Ṋ   

Polohovatelnost lavice Ṋ    

Cenov§ dostupnost  Ṋ   

Tabulka 1 Souhrn d²lļ²ch probl®mŢ, vlastnost² a funkc² 

3.2 C²le vĨvoje 

Hlavn²m c²lem diplomov® pr§ce je design elektromagnetick®ho posilovac²ho zaŚ²zen², kter® 
bude vyuģ²v§no zejm®na v dom§cnosti. N§vrh se bude soustŚeŅovat na vytvoŚen² vhodn® 
konstrukce pro splnŊn² poģadavku procviļen² z§kladn²ch pohybovĨch vzorŢ. D§le bude 
zamŊŚen na atraktivn² design zaŚ²zen², tvarov® Śeġen² a ergonomii. 

. 
 
D²lļ² c²le diplomov® pr§ce: 

¶ Vyhovuj²c² ġirok® ġk§le uģivatelŢ ï ZaŚ²zen² bude pouģ²v§no uģivateli rŢzn®ho 
vzrŢstu, hmotnosti a s rŢznĨmi fyzickĨmi schopnostmi, a to je v n§vrhu nutn® 
respektovat. 

¶ PŚ²sluġenstv² odpov²daj²c² ZPV ï ZaŚ²zen² je prim§rnŊ urļen® k vykon§v§n² ZPV, 
tj. dŚep, kyļeln² ohyb, vertik§ln² tah, horizont§ln² tah, vertik§ln² tlak a horizont§ln² 
tlak. Jak zaŚ²zen², tak pŚ²sluġenstv² mus² vyhovovat vymezenĨm cvikŢm a nesm² 
ovlivŔovat kvalitu jejich prov§dŊn². 

¶ ZajiġtŊn² pohodlnosti a stability pŚi cviļen² ï PŚi silov®m tr®ninku je dŢleģit®, aby 
n§s pŚi pohybu omezoval procviļovanĨ sval, popŚ. to, ģe nejsme schopni vykonat 
dalġ² opakov§n² tohoto pohybu, nikoliv okoln² vlivy jako nevhodnĨ povrch a 
nestabiln² prostŚed². 

¶ ZajiġtŊn² intuitivn²ho a snadn®ho ovl§d§n² ï Elektromagnetick® posilovac² 
zaŚ²zen² maj² vĨhodu snadn® zmŊny odporu, ovl§d§n² by tomu mŊlo odpov²dat a tuto 
vlastnost podpoŚit. 
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¶ VyŚeġen² mobility zaŚ²zen² ï ZaŚ²zen² by mŊlo j²t uschovat, aby bylo snadno 
dostupn® pŚi dalġ²m cviļen² a z§roveŔ pŚi nevyuģ²v§n² zbyteļnŊ nenaruġovalo 
estetickĨ dojem. Je proto nutn® zajistit snadnĨ pŚesun cel®ho zaŚ²zen². 

¶ Odpov²daj²c² rozmŊrov® Śeġen² ï Vzhledem ke zvolen®mu prostŚed² je dŢleģit®, 
aby zaŚ²zen² pŚi cviļen² nezab²ralo velkĨ prostor. 

¶ Vhodn§ volba materi§lŢ vzhledem k funkci a cenŊ ï Jednou z nevĨhod je 
poŚizovac² cena. VhodnĨm materi§lem mŢģeme cenu ovlivnit. Volba levnŊjġ²ho 
materi§lu vġak nesm² ovlivnit funkļnost a ģivotnost pŚ²sluġenstv² nebo komfort 
uģivatele. 

¶ Bezpeļnost ï Bezpeļnost bude zajiġtŊna pomoc² senzorŢ, popŚ. nastaven²m 
v aplikaci. Z hlediska vŊtġ² jistoty a dŢvŊry uģivatele je vhodn® zajistit i fyzick® 
jiġtŊn², kter® by zabr§nilo ¼razu. 
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4 KONCEPĻNĉ NĆVRH 

4.1 AnalĨza c²lŢ a specifikace omezen² 

C²le a omezen² z pŚedeġl® kapitoly byly rozdŊleny do n§sleduj²c²ch tŚ² kategori². Byly 
identifikov§ny hlavn² omezen² a dŢleģitost tŊchto aspektŢ. 

C²le a omezen²: 

1. Design a konstrukce 
¶ Respektov§n² vnitŚn²ch komponent 
¶ Stabilita 
¶ Cenov§ dostupnost 
¶ PŚizpŢsoben² dom§c²mu prostŚed² (skladnost, vzhled) 

2. Funkļnost 
¶ Snadn® nap§jen² z elektrick® s²tŊ 
¶ Moģnost uloģen² pŚ²sluġenstv² 
¶ N²zk§ hmotnost 
¶ Snadn§ ¼drģba 
¶ ZajiġtŊn² bezpeļnosti a pocitu bezpeļnosti 
¶ Vhodn§ volba materi§lu 

3. Ergonomie 
¶ UsnadnŊn² proveden² vġech ZPV 
¶ Intuitivn² a snadn® ovl§d§n² 
¶ Nastavitelnost 

 

obr. 4-1 Strom c²lŢ 
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4.2 Technick§ funkļn² analĨza 

Tato podkapitola definuje technick® parametry, na jejichģ z§kladŊ vznikl pŚedbŊģnĨ n§vrh. 
Jednotliv® aspekty byly rozdŊleny do n§sleduj²c² skupin: 

1. Konstrukce 
¶ UzavŚenĨ r§m 
¶ VĨsuvn§ ļ§st s kladkou 
¶ Spoje pro pŚ²sluġenstv² na lanech 
¶ Lavice 
¶ Koleļka k pŚesunu 
¶ Madlo/ ¼chop k pŚesunu 

2. Ergonomie 
¶ Tvarov§n² lavice 
¶ Nastavitelnost lavice 
¶ Tvarov§n² pŚ²sluġenstv² 
¶ PŚizpŢsoben² pŚesunu a polohov§n² 
¶ Intuitivn² ovl§d§n² a poskytnut² snadn®ho pŚ²stupu k nŊmu pŚi rŢzn®m 
sestaven² zaŚ²zen² 

3. VnitŚn² komponenty 
¶ Zdroj nap§jen² 
¶ Procesor ï vĨpoļty, Ś²zen² programŢ, spr§va pamŊti, komunikace 
s periferiemi (pŚ²sluġenstv²) 

¶ Operaļn² pamŊŠ ï ukl§d§n² dat  
¶ ř²d²c² jednotka ï monitoruje napŚ. rychlost pohybu  
¶ Elektromotor  

4. Ovl§d§n² 
¶ Ovl§dac² panel 
¶ Aplikace v telefonu 
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obr. 4-2 Glassbox 

4.3 N§vrh alternativn²ch Śeġen² 

V t®to ļ§sti je pops§n postupnĨ proces n§vrhu, kterĨ vedl k vytvoŚen² tŚ² alternativn²ch 
Śeġen². Z tŊchto alternativ byla vybr§na ta nejlepġ² moģnost vzhledem k vytyļenĨm c²lŢm, a 
ta byla d§le detailnŊ rozpracov§na. N§vrhy vych§zeli z pohybŢ a poloh uģivatele pŚi 
z§kladn²ch pohybovĨch vzorech. Tyto cviky byly dŢkladnŊ analyzov§ny z hlediska smŊru 
pohybu, prostoru potŚebn®ho pro jejich vykon§n² a um²stŊn² z§tŊģe. PŚi navrhov§n² byl 
kladen dŢraz na snadnou proveditelnost cvikŢ. D§le byly br§ny v ¼vahu poznatky z 
designov® a technick® analĨzy. 

Varianty vznikali pomoc² skicov§n² na pap²r, kter® bylo ze zaļ§tku zamŊŚeno na pŚinesen² 
inovace. N§slednŊ bylo navrhov§n² zamŊŚeno na vhodnou konstrukci zaŚ²zen², um²stŊn² 
ovl§d§n² a rozmŊry jednotlivĨch ļ§st², jelikoģ tyto aspekty hraj² dŢleģitou roli pŚi cviļen². 
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obr. 4-3 PŚ²klady skic 

4.3.1 Alternativa I 

Prvn² variantou je zaŚ²zen² tvoŚen® platformou, jehoģ hlavn² vĨhodou je pŚem²stitelnost a 
moģnost uschov§n². S platformou samotnou ale nelze vykonat vertik§ln² tah, coģ nesplŔuje 
vytyļen® poģadavky. N§vrh byl proto zamŊŚen na schopnost zaŚ²zen² prov®st pr§vŊ tento 
pohybovĨ vzor. 

ZaŚ²zen² je tvoŚeno nastavitelnou lavic² a platformou, jeģ dohromady tvoŚ² jeden celek. Lze 
jej jednoduġe pŚesouvat pomoc² koleļek na jedn® stranŊ. DŚep, ohyb v kyļeln²m kloubu, 
horizont§ln² tah a vertik§ln² tlak jsme schopni prov®st s vyuģit²m platformy samotn®. U 
horizont§ln²ho tlaku je pro uģivatele vhodnŊjġ² nastavit si lavici tak aby zatŊģovala platformu 
a mŊl z kaģd® strany odporov® lano. Procviļen² vertik§ln²ho tahu je umoģnŊno pŚevr§cen²m 
platformy spolu s vysunut²m kladky a n§sledn®ho zajiġtŊn² lavic². ZaŚ²zen² umoģŔuje nŊkolik 
variant prov§nŊn² kaģd®ho z pohybovĨch vzorŢ. PŚesouv§n² zaŚ²zen² je umoģnŊno koleļky 
z jedn® strany a madlem ze strany druh®. 

Konstrukce zaŚ²zen² vych§zela z funkc², kter® m§ splŔovat a n§slednŊ bylo zaŚ²zen² tvarovŊ 
kultivov§no a zjednoduġeno. Spojen²m lavice a platformy vznikl tvarovŊ zaj²mavĨ produkt 
a z§roveŔ je pŚi nevyuģ²v§n² vhodnŊjġ² souļ§st² dom§cnosti, jelikoģ svĨm vzhledem 
pŚipom²n§ kus n§bytku. 

NevĨhodou t®to varianty oproti dalġ²m variant§m je m²rnŊ n§roļnŊjġ² polohovatelnost a vŊtġ² 
prostorov§ n§roļnost pŚi nevyuģ²v§n². 
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obr. 4-4 Alternativa I 
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4.3.2 Alternativa II 

N§stŊnn® zaŚ²zen² je variantou druhou. Hlavn² vĨhodou tohoto zaŚ²zen² je stabilita zajiġtŊn§ 
pŚimontov§n²m ke zdi a polohovatelnost ramene do rŢznĨch vĨġek i smŊrŢ, d²ky kter® 
mŢģeme jednoduġe a efektivnŊ procviļit vġechny z§kladn² pohybov® vzory.  

Zakomponov§n²m lavice do konstrukce zaŚ²zen² je zajiġtŊna jej² stabilita a nehybnost pŚi 
cviļen² a tak® maxim§ln² skladnost zaŚ²zen². Varianta disponuje pouze jedn²m ramenem, coģ 
pŚin§ġ² vĨhodu zejm®na v cenov® dostupnosti zaŚ²zen². Jeden elektromotor t®to velikosti ale 
nebude schopnĨ vykonat dostateļnŊ vysokĨ odpor pro silnŊjġ² uģivatele a s jedn²m ramenem 
m§me menġ² rozmanitost variant jednotlivĨch cvikŢ. Avġak vġechny z§kladn² pohybov® 
vzory zaŚ²zen² st§le umoģŔuje odcviļit. V pŚ²padŊ horizont§ln²ho tlaku na lavici pouze 
unilater§lnŊ (zvl§ġŠ pravou a levou stranu). ĐloģnĨ prostor u t®to varianty by byl Śeġen 
¼chyty pŚipevnŊnĨmi ke stŊnŊ pod displejem, kterĨ by byl pŚi zaklopen² lavice krytĨ. 

Na prvn² pohled jednoduchĨ tvar zaŚ²zen² obzvl§ġtŔuj² rŢznŊ zaoblen® hrany a Śez ve tvaru 
vlny v pŚedn² ļ§sti. Tvarem vlny je vlevo u ramene naznaļeno, jakĨm smŊrem m§ bĨt toto 
rameno polohov§no ï smŊrem k displeji, resp. nad lavici pŚi vykon§v§n² vertik§ln²ho tahu. 
Lavice m§ dvŊ nohy, kter® jsou spojen® pro snadnŊjġ² vyklopen². V prav® horn² ļ§sti se 
nach§z² ovl§dac² displej, ke kter®mu je pŚ²stup i v pŚ²padŊ nevyuģ²v§n² lavice. Celkov§ vĨġka 
je 160 cm a displej je tak ve vhodn® vĨġce pro uģivatele vŊtġ²ho i menġ²ho vzrŢstu. PŚi 
navrhov§n² byl kladen dŢraz na celkovou eleganci a o to, aby zaŚ²zen² co nejm®nŊ naruġovalo 
prostŚed² dom§cnosti. ZaŚ²zen² ale svoj² podstatou ï um²stŊn² na stŊnu, bude vģdy vypadat 
jako posilovac² zaŚ²zen² a je tak m®nŊ vhodnou variantou do dom§cnosti. Uģivatel tento 
aspekt mŢģe a nemus² vn²mat jako negativn². 
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obr. 4-5 Alternativa II 
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4.3.3 Alternativa III 

Posledn² varianta je rovnŊģ variantou n§stŊnnou disponuj²c² skl§pŊc² lavic² a ovl§dac²m 
displejem. Od varianty pŚedeġl® se funkļnŊ liġ² pouze t²m, ģe disponuje dvŊma pohyblivĨmi 
rameny. DvŊ ramena zajiġŠuj² pohodlnŊjġ² proveden² cvikŢ a jejich vŊtġ² variabilitu. Kaģd® 
rameno m§ svŢj vlastn² motor a zaŚ²zen² je proto schopn® vyvinout vŊtġ² z§tŊģ. Vzhledem ke 
konstrukci a funkc²m by se jednalo o nejdraģġ² variantu. ĐloģnĨ prostor by byl Śeġen ¼chyty 
na stŊnŊ, kter® by pŚi nepouģ²v§n² byly kryty zaklopenou lavic². VĨklopn§ lavice m§ jednu 
polohovatelnou nohu, kter® se kvŢli stabilitŊ ve spodn² ļ§sti rozġiŚuje. Ovl§d§n² displeje se 
zaklopenou lavic² rovnŊģ umoģŔuje cviļen² pouze pouģ²v§n²m ramen a pŚ²sluġenstv².   

Varianta pŢsob² v²ce profesion§ln²m dojmem a je tak vhodnŊjġ² sp²ġe do dom§c²ch posiloven 
za ¼ļelem uġetŚen² m²sta. Celkov® tvarov§n² je prost®. ZaŚ²zen² je osovŊ symetrick® a 
zkosen²m pŚedn² strany je doc²leno celkovŊ menġ² mohutnosti zaŚ²zen² a dojmu stability. 
Z pŚedn² strany displej l²cuje sklopenou lavici, coģ podporuje celistvost zaŚ²zen². 



 

49

 

obr. 4-6 Alternativa III 

4.4 AnalĨza alternativn²ch Śeġen² a vĨbŊr nejlepġ²ho 

Pro vĨbŊr nejlepġ²ho Śeġen² byla sestavena tabulka, ve kter® figuruj² d²lļ² c²le, omezen² a 
technick® parametry. Hodnocen² jednotlivĨch Śeġen² bylo prov§dŊno udŊlov§n²m bodŢ 
v rozmez² 1 aģ 10 podle m²ry splnŊn² tŊchto krit®ri². 
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Krit®rium I II III 

Skladnost 7 9 8 

Atraktivn² tvarov® Śeġen² 10 9 6 

Inovace a origin§lnost 10 6 5 

Jednoduch® tvarov§n² 9 8 7 

N²zk§ hmotnost 8 10 10 

Snadn® uschov§n² 9 8 8 

Vizu§ln² nenaruġen² prostŚed² 10 8 6 

ZajiġtŊn² procviļen² vġech ZPV 9 7 10 

ZajiġtŊn² pohodlnosti a stability 8 9 10 

VyhovŊn² uģivatelŢm rŢzn® vĨġky a hmotnosti 8 9 9 

Polohovatelnost lavice 10 8 8 

Cenov§ dostupnost 8 9 8 

Celkem 106 100 95 

Tabulka 2 Porovn§n² alternativn²ch Śeġen² 

Z poļtu bodŢ vyplĨv§, ģe nejl®pe splŔuje krit®ria varianta prvn². Tato varianta poskytovala 
nejvŊtġ² inovaci z hlediska konstrukļn²ho Śeġen², a proto i Śeġen² tvarov®ho a byla tak 
nejm®nŊ podobn§ konkurenci na trhu. Velmi dobŚe respektovala vytyļen® parametry a c²le. 
Jedin® hŢŚe hodnocen® krit®rium byla skladnost, kterou kompenzovala svĨm vzhledem 
vhodnŊjġ²m do dom§c²ho prostŚed². Varianta m§ st§le prostor k dalġ²mu vĨvoji a zlepġen² 
slabĨch str§nek. Byla proto detailnŊji rozpracov§na. 
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5 PřEDBŉĢNħ NĆVRH  

N§sleduj²c² podkapitola se zabĨv§ stanoven²m rozmŊrŢ, vĨbŊrem materi§lŢ a vĨbŊrem 
vĨrobn²ch technologi². Na z§kladŊ tŊchto krit®ri² je stanovena pŚedpokl§dan§ vĨrobn² cena. 

 

obr. 5-1 Elektromagnetick® posilovac² zaŚ²zen² vych§zej²c² z alternativy I 

5.1 Urļen² tvar, rozmŊrŢ a materi§lŢ 

Po srovn§n² variant z hlediska splnŊn² stanovenĨch c²lŢ a krit®ri² vyplĨv§, ģe nejvhodnŊjġ² 
volbou je varianta I. Varianta proġla, a jeġtŊ projde dalġ²mi ¼pravami a optimalizac². 

RozmŊry komponent a jejich skladba je pŚevzata z design®rsk® a technick® analĨzy. Vġechny 
potŚebn® komponenty se jsou schopn® vej²t do boxu o rozmŊrech 1100 Ĭ 520 Ĭ 115 mm.  

 

obr. 5-2 VnitŚn² komponenty 
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RozmŊry platformy byly zvoleny na z§kladŊ plochy potŚebn® k vykon§n² z§kladn²ch 
pohybovĨch vzorŢ a srovn§ny s jiģ existuj²c²mi produkty tohoto typu. Platforma s kladkou 
m§ rozmŊry 1321 Ĭ 519 Ĭ 520 mm a vĨġka platformy samotn® je 120 mm. VĨsuvn§ ļ§st 
s kladkou m§ 110 Ĭ 520 Ĭ 519 mm a platforma s maxim§ln²m vysunut²m klady ve svisl® 
poloze m§ 2 m. RozmŊry lavice byly voleny na z§kladŊ d®lky trupu s hlavou prŢmŊrn®ho 
ļlovŊka a n§slednŊ rovnŊģ porovn§ny s rozmŊry existuj²c²ch lavic. RozmŊry lavice jsou 400 
Ĭ 1221 Ĭ 270 mm. 

 

 

 

Krytov§n² tvoŚ² lisovanĨ hlin²kovĨ r§m, jenģ zajiġŠuje lehkost a z§roveŔ odolnost zaŚ²zen². 
Lisov§n² vyuģ²v§ vytlaļovac²ch forem, kterĨmi proch§z² nahŚ§t§ hlin²kov§ slitina. Tvar 
formy nen² nijak omezen a lisov§n²m tak mŢģeme vytvoŚit jak®koliv tvary. Konstrukce 
posilovac² lavice je z oceli, potah je tvoŚen umŊlou kŢģ² a vĨplŔ polyuretanovou pŊnou. 
Posilovac² osa by byla vyr§bŊna z oceli, ale byla by kratġ², a proto i lehļ². Dalġ² pŚ²sluġenstv² 
je vyrobeno pŚev§ģnŊ z oceli, menġ² ļ§sti z ABS plastu a polyesteru.  Dalġ² ļ§sti jako 
ovl§dac² ļi ochrann® prvky nebo m®nŊ nam§han® ļ§sti jsou vyr§bŊny z TPU. 

5.2 Odhad vĨrobn²ch n§kladŢ 

PŚedpokl§dan§ poŚizovac² cena zaŚ²zen² se pohybuje kolem 85 000 Kļ. Tento odhad vych§z² 
z volby materi§lŢ, zpŢsobu vĨroby a pouģitĨch komponent (siln® elektromotory, baterie). 
Produkt je urļen prim§rnŊ pro evropskĨ trh a je pŚedpokl§d§na malos®riov§ vĨroba kolem 
1500 ks/rok. 
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5.3 PŚedbŊģnĨ n§vrh manipulace a ovl§d§n² 

Jedn²m z hlavn²ch c²lŢ pr§ce je, aby se zaŚ²zen²m bylo moģn® vykonat vġechny z§kladn² 
pohybov® vzory. Jejich vykon§v§n² s pomoc² zaŚ²zen² je zn§zornŊno na obr. 5-3. MŢģeme 
vidŊt, ģe k vykon§n² dŚepu, kyļeln²ho ohybu, vertik§ln² tlaku a horizont§ln²ho tahu je 
dostaļuj²c² pouze platforma samotn§. 

 

obr. 5-3 Zn§zornŊn² vykon§v§n² z§kladn²ch pohybovĨch vzorŢ 
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Sloģen® zaŚ²zen² lze jednoduġe pŚesouvat pomoc² koleļek z jedn® strany a madla ze strany 
druh® (viz obr. 5-4).  

 

obr. 5-4 Manipulace se sloģenĨm zaŚ²zen²m 

V pŚ²padŊ vertik§ln²ho tahu zaŚ²zen² rozloģ²me a platformu dovezeme ke zdi, o n²ģ ji 
n§slednŊ opŚeme. Platformu zajist²me lavic², prot§hneme odporov® lanko kladkou a 
zacvakneme poģadovan® pŚ²sluġenstv². Kladku n§slednŊ vysuneme do poģadovan® vĨġky. 

 

 

obr. 5-5 Nastaven² pro vertik§ln² tah 

Pro horizont§ln² tlak nastavujeme lavici. Nohy lavice ze strany bez ovl§dac²ho displeje 
disponuj² ohybnĨm kloubem. Nohy zde ohneme a lavici poloģ²me kolmo na platformu. 
N§slednŊ si nastav²me polstrovanou ļ§st do poģadovan® polohy. 
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obr. 5-6 Nastaven² pro horizont§ln² tlak 

Ovl§d§n² zaŚ²zen² je kromŊ mobiln² aplikace zajiġtŊno displejem v pŚedn² ļ§sti lavice 
propojen®ho s platformou pŚes bluetooth. PŚedpokl§d§ se, ģe v pŚ²padŊ uģ²v§n² pouze 
platformy se lavice um²st² pobl²ģ, aby mŊl uģivatel ovl§d§n² st§le na dosah. V pŚ²padŊ 
prov§dŊn² vertik§ln²ho tahu a horizont§ln²ho tlaku bude lavice vyuģ²v§na a ovl§d§n² v tŊchto 
pŚ²padech je zn§zornŊno na obr. 5-7. 

 

obr. 5-7 Ovl§d§n² pŚi vertik§ln²m tahu a horizont§ln²m tlaku 
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6 DETAILNĉ NĆVRH 

Tato podkapitola detailnŊ popisuje fin§ln² Śeġen². Rozeb²r§ celkovou konstrukci, tvarov® 
Śeġen², rozmŊry a ergonomick® parametry. Od koncepļn²ho n§vrhu probŊhlo nŊkolik zmŊn 
tĨkaj²c² konstrukļn²ho Śeġen². 

Byla zachov§na pŢvodn² myġlenka pŚeklopen² platformy a jej² zajiġtŊn² lavic². Lavice je ve 
fin§ln²m n§vrhu zajiġtŊna v platformŊ pomoc² ļepŢ. Celkov§ manipulace a pŚekl§pŊn² 
sestavy pŚi spojen² bylo rovnŊģ pozmŊnŊno.  

Nejslabġ² str§nkou vybran® varianty byla skladnost. N§vrh byl tomuto poģadavku 
pŚizpŢsoben, coģ se odrazilo na designu vĨsuvn® konstrukce s kladkou i lavice.  

Dalġ² zmŊnou proġlo ovl§d§n², kter® bylo pŚem²stŊno z lavice na platformu. K pŚem²stŊn² 
doġlo, protoģe d§v§ vŊtġ² smysl z technick®ho hlediska, jelikoģ vġechny komponenty mohou 
bĨt um²stŊny v platformŊ. Nav²c byla eliminov§na ponŊkud zbyteļn§ komunikace mezi 
platformou a lavic². Ovl§d§n², kter® bylo souļ§st² lavice zapŚ²ļiŔovalo mnoho probl®mu a 
nebylo vhodnŊ ergonomicky um²stŊn® v nŊkterĨch transformac²ch. PŚem²stŊn²m na 
platformu bylo nav²c doc²leno ļistġ²ho designu lavice. 
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6.1 Tvarov® Śeġen² 

řeġen² diplomov® pr§ce je rozdŊleno na dva hlavn² produkty, kterĨmi jsou platforma 
s nastavitelnou kladkou a lavice. Dalġ² souļ§st² je z§kladn² pŚ²sluġenstv² v podobŊ osy 
s dvŊma posuvnĨmi karabinami a dvŊ jist²c² lanka. Ļ§sti byly navrhov§ny soubŊģnŊ, jelikoģ 
nejdŢleģitŊjġ² bylo vyŚeġit jejich kompatibilitu ve vġech potŚebnĨch sestaven²ch a na z§kladŊ 
zmŊn jedn® ļ§sti se mŊnila i ļ§st druh§. Z navrhov§n² vyplynulo nŊkolik nutnĨch 
transformac² sestavy, d²ky kterĨm by sestava splnila c²le. Z nich pot® vzeġly vlastnosti a 
poģadavky, kter® jednotliv® ļ§sti musely m²t.  

 

obr. 6-1 Perspektivn² pohled cel® sestavy 

6.1.1 Platforma a pŚ²sluġenstv² 

Z§kladem cel® cviļebn² sestavy je platforma poskytuj²c² z§tŊģ v podobŊ 
elektromagnetick®ho odporu. Disponuje nastavitelnou konstrukc² s kladkou, jej²ģ prim§rn² 
funkc² je pŚi jednom ze sestaven² umoģnit procviļit vertik§ln² tah. Platforma m§ po delġ²ch 
stran§ch zkosen² z vrchn² i spodn² strany. Tento zlom opticky platformu ztenļuje a vyvol§v§ 
dojem stability. Vrchn² zkosen² plynule navazuje na zkosen² noh lavice, zat²mco spodn² 
zkosen² pokraļuje i pod®l kratġ² hrany, kde tak vznik§ prostor pro koleļka. Ļ§st s kladkou 
m§ ve vrchn² ļ§sti zlom z horn²ho pohledu, kterĨ dod§v§ lehkou dynamiļnost. 
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obr. 6-2 Platforma: perspektivn² pohled 

 

 

obr. 6-3 Platforma: boļn² a ļeln² pohled 

 

Z kratġ²ho boku platformy se vysouv§ ocelov§ konstrukce s kladkou. TvoŚ² ji dvŊ nohy s 
otvory vysouvaj²c² se po okraj²ch platformy. Po nastaven² do poģadovan® vĨġky, popŚ. pŚi 
sloģen² sestavy se nohy zajiġŠuj² pomoc² ļepŢ z obou stran platformy. Nohy disponuj² 
klouby, d²ky kterĨm lze dostat kladku nad uģivatele, aby odpor smŊŚoval co nejv²ce kolmo. 
V horn² ļ§sti se nach§z² jednoduch® upevnŊn² kladky, ve kter®m s n² lze pohybovat 
v kolejnici do p²smene ĂLñ. To umoģŔuje pohodlnŊjġ² protaģen² lana a jeho neprokluzov§n² 
pŚi cviļen². Nad t²mto upevnŊn²m pŚirozenŊ vznikl prostor pro madlo pro snadnŊjġ² pŚesun 
platformy. Zkosen² ze spodn² strany umoģŔuje lepġ² pŚ²stup k madlu a protiskluzovĨ povrch 
umoģŔuje jistŊjġ² ¼chop. 
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obr. 6-4 Detail ļ§steļnŊ ohnut® konstrukce s kladkou 

ZaŚ²zen² je ovl§d§no prim§rnŊ mobiln² aplikac². Pro snadnĨ pŚ²stup a moģnost rychl® a 
okamģit® zmŊny odporu jsou na okraj²ch platformy dvŊ tlaļ²tka. Napravo od nich se nach§z² 
prŢsvitnĨ panel o velikosti 109x278 mm. LED diody pod panelem zobrazuj² nastavenĨ odpor 
v jednotk§ch, kter® si uģivatel zvolil.  

 

obr. 6-5 Detail ovl§d§n² 
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Krytov§n² platformy je tvoŚeno ļtyŚmi lisovanĨmi hlin²kovĨmi r§my ï horn²m, spodn²m a 
dvŊma boļn²mi kryty. Platforma m§ drsnŊjġ² povrch, kterĨ zajiġŠuje protiskluzov® vlastnosti 
pŚi cviļen². Horn² kryt m§ v sobŊ vĨŚez pro prŢsvitnĨ panel z plexiskla. PŊt menġ²ch vĨŚezŢ 
slouģ² k uchycen² lavice, a aby tyto otvory nepŚek§ģely pŚi cviļen², disponuj² krytkou s 
pruģinou, kter§ se zasune s pŢsob²c²m tlakem ļepu z lavice. 

  

obr. 6-6 Detail zasunut² krtek pŚed pŚeklopen²m sestavy 

  

obr. 6-7 Detail zasunut² krytek pŚi sloģen² sestavy 

Ve spodn² ļ§sti se nach§z² ochrann® prvky z TPU, kter® zabraŔuj² naruġen² povrchu, na 
kter®m se cviļ² a z§roveŔ zabraŔuj² podkluzov§n² platformy. Na delġ²m boku platformy se 
nach§z² nap§jec² kabel a z druh®ho kratġ²ho boku jsou koleļka usnadŔuj²c² pŚesun. Pomoc² 
vĨŚezŢ ve spodn²m krytu um²stŊnĨch u koleļek je odv§dŊno teplo. 
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obr. 6-8 Spodn² ļ§st: vŊtr§n², protiskluzov® prvky, koleļka, kabel 

Velikost platformy vych§zela z prostoru potŚebn®ho pro vykon§n² vġech ZPV. Jej² tlouġŠka 
se odv²jela pŚedevġ²m z velikosti elektromotoru. PŚi n§vrhu vĨsuvn® konstrukce a nutn® 
manipulace bylo zohlednŊno vnitŚn² uspoŚ§d§n² zaŚ²zen².  

Platforma m§ uvnitŚ vĨstuģnĨ r§m. UprostŚed se nach§z² dva elektromotory, na kter® se 
nav²j² odporov§ lana. Ta jsou pomoc² kladek vyvedena z platformy a zakonļena ¼chyty 
vystupuj²c²mi z platformy. Platforma nedisponuje bateri², kter§ by navyġovala celkovou 
hmotnost sestavy a zaŚ²zen² tak mus² bĨt pŚi vyuģ²v§n² zapojen® do s²tŊ. Kabel je um²stŊn na 
kraji, aby nepŚek§ģel ani pŚi pŚeklopen² platformy. Z toho dŢvodu jsou v t®to ļ§sti um²stŊny 
vġechny ostatn² komponenty. 
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obr. 6-9 Sch®ma vnitŚn²ho uspoŚ§dan² a jednotlivĨch ļ§st² platformy 

 

 

obr. 6-10 RozmŊry sloģen® a maxim§lnŊ rozloģen® platformy 

K zved§n² z§tŊģe slouģ² osa z nerezov® oceli s posuvnĨmi karabinami. M§ v sobŊ celkem 
pŊt otvorŢ ï tŚi uprostŚed a jeden z kaģd®ho kraje, ve kterĨch se zajiġŠuj² posuvn® karabiny. 
Druhou souļ§st² pŚ²sluġenstv² je tzv. jist²c² lano skl§daj²c² se ze stejn®ho ¼chytu 
nach§zej²c²ho se na platformŊ, lana a karabiny. Funguj² jako bezpeļnostn² prvek a zamezuj² 
ose j²t aģ k platformŊ a zamezit tak zranŊn² (napŚ. u dŚepu). ZaŚ²zen² by mŊlo bĨt schopn® 
vyhodnotit, ģe uģivatel z§tŊģ nen² schopnĨ zvednout a vypnout/sn²ģit odpor. Fyzickou 
z§branou v podobŊ lana dos§hneme vŊtġ² jistoty a pocitu bezpeļ², kter§ je pŚi cviļen² 
dŢleģit§. Vġechna lana jsou ocelov§ a potaģen§ nylonem. 
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obr. 6-11 Osa s nastavitelnĨmi karabinami a pojistnĨmi lany 

 

 

obr. 6-12 Detail pŚipnut² osy a osy s pojistnĨm lanem 
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obr. 6-13 RozmŊry pŚ²sluġenstv² 

 

6.1.2 Lavice 

Hlavn²m ¼ļelem lavice je umoģnit procviļen² vertik§ln²ho tahu a usnadnit vykon§v§n² 
ostatn²ch ZPV. DŢraz byl kladen na skladnost a snadnou manipulaci. Tyto vlastnosti byly 
kl²ļov® pŚi n§vrhu jej²ho designu. Cel§ konstrukce se odv²j² od jedn® z§kladn² tyļe, na kterou 
jsou pŚipevnŊny ostatn² ļ§sti. Z horn² strany je pŚipevnŊna z§dov§ opŊrka a sed§k. Jejich 
polstrov§n² tvoŚ² PU pŊna a potah umŊl§ kŢģe. Po obvodu potahu je horn² hrana zvĨraznŊna 
nit², kter§ jako barevnĨ akcent vizu§lnŊ spojuje lavici s platformou. 

 

obr. 6-14 Lavice: perspektivn² pohled 
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obr. 6-15 Lavice: boļn² a ļeln² pohled 

Z§dov§ opŊrka je polohovateln§ a umoģŔuje pŊt pozic od 0 do 90 Á. Vodorovn§ pozice 
umoģŔuje procviļit horizont§ln² tlak, kdeģto svisl§ pozice mŢģe usnadnit vertik§ln² tlak. 
Polohovatelnost opŊrky nen² pro vykon§n² ZPV nutn§, ale znaļnŊ usnadŔuje prov§dŊn² 
cvikŢ a umoģŔuje uģivateli vŊtġ² variabilitu cvikŢ. 

 

obr. 6-16 Rozsah poloh z§dov® opŊrky 
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Ze spodu jsou pŚipevnŊn® tŚi nohy, kter® lze sloģit. Jejich tvarov§n² vych§z² z troj¼heln²ku 
navazuj²c² na sklon bokŢ platformy. Nohy jsou ze strany, kterou se skl§p² k tyļi ztenļen®, 
coģ zajiġŠuje vŊtġ² skladnost lavice. StejnŊ jako vĨsuvn§ ļ§st s kladkou jsou nohy ocelov® a 
disponuj² stejnĨm otoļnĨm prvkem, kterĨ sestavu spojuje. 

 

obr. 6-17 Sloģen§ lavice 

Noha ze strany sed§ku je posunuta dozadu, aby mŊl uģivatel v sedŊ volnŊjġ² prostor 
k um²stnŊn² chodidel. Druh§ noha je zkr§cen§ o vĨġku platformy a asistuje pŚi zat²ģen² 
platformy t²hou uģivatele. TŚet² noha disponuje dvŊma ļepy ve spodn² ļ§sti. TŚet² ļep je 
um²stŊn na z§kladn² tyļi. Um²stŊn² ļepŢ ve dvou vĨġk§ch zajiġŠuje nepŚeklopen² platformy, 
vŊtġ² stabilitu a bezpeļnost neģ upevnŊn² pouze v ļ§sti spodn², jak tomu bylo v pŚedbŊģn®m 
n§vrhu. 

 

obr. 6-18 Sch®ma jednotlivĨch ļ§st² lavice 
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obr. 6-19 RozmŊry sloģen® a rozloģen® lavice 

Vġechny transformace lavice spolu s platformou jsou vysvŊtleny v n§sleduj²c² kapitole. 
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6.2 Ergonomick® Śeġen² 

Tato kapitola popisuje ergonomick® Śeġen², kter® je podstatnou ļ§st² cel® pr§ce. Sestava je 
vyuģ²v§na v mnoha poloh§ch, aŠ uģ v r§mci manipulace nebo cviļen² samotn®ho. 
V podkapitol§ch se rozeb²r§ ovl§d§n² zaŚ²zen², manipulace s jednotlivĨmi ļ§stmi, 
transformace sestavy pro umoģnŊn² procviļen² vġech ZPV a sloģen² sestavy. Posledn² 
kapitola se vŊnuje ergonomii cviļen². 

6.2.1 Ovl§d§n² 

Jak uģ bylo Śeļeno, zaŚ²zen² je ovl§d§no pomoc² mobiln² aplikace. Zde si uģivatel vol² 
poģadovanĨ odpor, jeho jednotku (napŚ. kg), prŢbŊh odporu ï konstantn², tŊģġ² negativn² 
f§ze pohybu nebo jinĨ dostupnĨ reģim. Pro pohodlnost jsou na kraji platformy um²stŊna 
tlaļ²tka pro okamģit® sniģov§n² a zvyġov§n² odporu. Velikost pŚ²rŢstku odporu si uģivatel 
rovnŊģ nastav² v aplikaci. Pod tlaļ²tky se nach§z² displej, kterĨ zobrazuje moment§lnŊ 
nastavenĨ odpor ve zvolenĨch jednotk§ch. Tlaļ²tko vpravo od ļ²seln® hodnoty odpor 
navyġuje a tlaļ²tko vlevo sniģuje. Funkce tlaļ²tek je naznaļena jejich tvarov§n²m 
symbolizuj²c²m ġipky a spolu s um²stŊn²m a smŊrovost² displeje je jejich funkce 
jednoznaļn§. 
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PŚi vyuģ²v§n² platformy v horizont§ln² poloze mŢģe uģivatel snadno zmŊnit hmotnost 
seġl§pnut²m jednoho z tlaļ²tek. ZmŊnu odporu lze pozorovat na displeji. 

 

 

obr. 6-20 Ovl§d§n² v horizont§ln² poloze 
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V pŚ²padŊ vertik§ln²ho tahu se ovl§d§n² nach§z² pŚed uģivatelem a regulovat hmotnost tak 
mŢģe rukou.  

 

obr. 6-21 Ovl§d§n² ve vertik§ln² poloze 

Tlaļ²tka jsou um²stŊn§ na ¼pln®m okraji platformy, aby co nejm®nŊ pŚek§ģela pŚi cviļen² a 
minimalizovalo se riziko nechtŊn®ho seġl§pnut². Displej mus² bĨt dostateļnŊ velkĨ z dŢvodu 
dobr® ļitelnosti a z§roveŔ se bl²zko okraje vyskytuje vĨvod s ¼chytem odporov®ho lana. 
Z tŊchto dŢvodŢ nen² displej um²stŊn nad tlaļ²tky nebo v jedn® rovinŊ s nimi. Tlaļ²tka jsou 
dostateļnŊ velk§ pro pohodln® seġl§pnut² ġpiļkou, patou, ļi celĨm chodidlem. 

 

 

obr. 6-22 RozmŊry ovl§d§n² platformy 
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6.2.2 Ergonomie manipulace 

Nejprve je vysvŊtlena manipulace s osou. Karabiny na ose se nastavuj² jednoduġe. PŚi vŊtġinŊ 
cvic²ch budou obŊ karabiny zajiġtŊny na konc²ch osy. Pro vykon§n² vertik§ln²ho tahu 
karabiny odjist²me pomoc² ġroubu. Jednu z nich vysuneme a odloģ²me. Druhou posuneme 
doprostŚed osy a n§slednŊ tuto karabinu zajist²me v otvoru uprostŚed. 

 

 

obr. 6-23 Nastaven² posuvnĨch karabin na ose 
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obr. 6-24 Detail ¼chopu osy 

Z platformy vystupuj² ¼chyty odporovĨch lan k pŚipevnŊn² pŚ²sluġenstv². Đchyty v sobŊ 
maj² otvor pro pŚipnut² karabinou. PŚipnut² pomoc² karabin bylo zvoleno, jelikoģ mnoho 
souļasnĨch rukojet² a adapt®rŢ se pŚip²n§ t²mto zpŢsobem. Uģivatel jiģ mŢģe nŊkter® 
vlastnit, popŚ. pro nŊj bude snadn® adapt®ry/ rukojetŊ dokoupit podle vlastn²ch preferenc² a 
rozġ²Śit tak z§sobu cvikŢ. 

 

 

obr. 6-25 PŚipnut² karabiny k ¼chytu v platformŊ 



 

73

 

obr. 6-26 PŚipnut² osy pro vertik§ln² tah 

 

Sestavu lze sloģit nŊkolika zpŢsoby. Prvn² z nich je sestaven² k procviļen² horizont§ln²ho 
tlaku. U lavice vyklop²me prostŚedn² nohu. N§slednŊ lavici poloģ²me kolmo na platformu 
tak, aby vyklopen§ prostŚedn² noha platformu zatŊģovala. 

 

 

 

 

 

1) 2) 
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obr. 6-27 Transformace sestavy pro horizont§ln² tlak 

 

K vykon§n² vertik§ln²ho tahu je transformace sestavy sloģitŊjġ². Lavici zvedneme, pŚetoļ²me 
a pomoc² tŚ² ļepŢ ze strany opŊrky zasuneme do platformy. Posunem smŊrem k sobŊ lavici 
zajist²me. Nyn² sestavu pŚeklop²me pomoc² madla na vĨsuvn® konstrukci s kladkou. Jednou 
rukou mŢģeme pomoc² madla zvedat platformu smŊrem nahoru a druhou rukou stlaļovat 
lavici dolŢ. Odporov® lano prot§hneme kladkou a tu n§slednŊ tak® zajist²me, aby 
neprokluzovalo. Konstrukci s kladkou odjist²me a vysuneme do vĨġky, kter§ n§m zajist² plnĨ 
rozsah pohybu. Zajist²me ļepem z jedn® a pot® z druh® strany. Nakonec pomoc² madla 
kladku pŚeklop²me. 
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obr. 6-28 Transformace sestavy pro vertik§ln² tah, prvn² ļ§st 
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obr. 6-29 Transformace sestavy pro vertik§ln² tah, druh§ ļ§st 

 

Lavici a platformu lze sloģit tak, aby tvoŚily jeden pŚem²stitelnĨ a skladovatelnĨ celek. 
Konstrukci s kladkou zasuneme na doraz do platformy a zajist²me ļepy, aby se nevysouvala 
(viz obr. 6-5). U lavice sloģ²me opŊrku do horizont§ln² polohy a vġechny tŚi nohy sklop²me 
k z§kladn² tyļi (viz obr. 6-17). Takto sloģenou lavici um²st²me na platformu opŊrkou smŊrem 
k vĨsuvn® konstrukci. Dva ļepy na sloģen® noze tak mohou lavici zajistit v otvorech 
um²stŊnĨch v horn² ļ§sti platformy a sestava tak drģ² dohromady. Nakonec mŢģeme uchopit 
za madlo na konstrukci s kladkou a celou sestavu snadno pŚem²stit pomoc² koleļek. Cel§ 
sestava m§ po sloģen² tlouġŠku 235 mm. 
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obr. 6-30 Transformace sestavy k pŚesunu/ uschov§n² 
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obr. 6-31 RozmŊry madla 

 

obr. 6-32 Celkov® rozmŊry sloģen® sestavy 

 

obr. 6-33 Celkov® rozmŊry transformace pro horizont§ln² tlak 

 

obr. 6-34 Celkov® rozmŊry transformace pro vertik§ln² tah 
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6.2.3 Ergonomie cvikŢ 

VŊtġina ZPV lze prov®st s platformou samotnou a pomoc² pŚipevnŊn® osy. Osa disponuje 
posuvnĨmi n§stavci s karabinou, kter® lze zacvaknout k ¼chytu na konci odporov®ho lana. 
Pojistn®ho lana lze vyuģ²t u cvikŢ vyģaduj²c² vŊtġ² jistotu. Po pŚipevnŊn² osy si uģivatel 
nastav² odpor a jin® poģadovan® parametry. Na n§sleduj²c²ch obr§zc²ch jsou zn§zornŊny 
ZPV provediteln® s t²mto nastaven²m. 

 

obr. 6-35 DŚep 
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obr. 6-36 Kyļeln² ohyb 

 

obr. 6-37 Vertik§ln² tlak 
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obr. 6-38 Horizont§ln² tah 

Pro proveden² horizont§ln²ho tlaku zat²ģ²me platformu lavic², jak je pops§no vĨġe. Uģivatel 
pŚipevn² karabinami osu, popŚ. pojistn§ lana. 

 

 

obr. 6-39 Horizont§ln² tlak 
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Vertik§ln² tah lze procviļit po transformaci zaŚ²zen² rovnŊģ uveden® vĨġe. Uģivatel n§slednŊ 
vezme osu, posune jeden z n§stavcŢ doprostŚed a druhĨ odstran². Pomoc² karabiny pŚipevn² 
k vyļn²vaj²c²mu ¼chytu lana. N§slednŊ mŢģe osu pŚes kladku stahovat. 

 

obr. 6-40 Vertik§ln² tah 

TŊmito cviky byl splnŊn poģadavek k procviļen² ZPV. Sestavu lze vyuģ²vat mnoha dalġ²mi 
zpŢsoby a uģivatel si cviky mŢģe pŚizpŢsobit dle sv®ho uv§ģen². 
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obr. 6-41 Vertik§ln² tlak v sedŊ 

   

obr. 6-42 BulharskĨ dŚep 
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6.3 Barevn® a grafick® Śeġen² 

Barevn® a grafick® Śeġen² jsou dŢleģitou souļ§st² celkov®ho designu. Maj² schopnost ovlivnit 
celkovĨ estetickĨ dojem nebo uģivatelskou pŚ²vŊtivost. Barevn® Śeġen² diplomov® pr§ce bylo 
navrģeno tak, aby vyhovovalo prostŚed² dom§cnosti, ulehļilo pouģ²v§n² logickĨm spojen²m 
barvami, ale z§roveŔ byl zachov§n dojem posilovac²ho zaŚ²zen². 

 

6.3.1 Barevn® Śeġen² 

Sestava je tvoŚena dvŊma z§kladn²mi barvami. Tmavġ² odst²n ļern® RAL 9004 je pouģit na 
hlin²kov® krytov§n² platformy a osu. V t®to barvŊ je navrģen i potah z§dov® opŊrky a sed§ku. 
Ocelov§ konstrukce lavice a vĨsuvn§ konstrukce s kladkou m§ o nŊco svŊtlejġ² odst²n RAL 
7005. 

Na variant§ch jsou barevnŊ odliġeny Ăotoļn® prvkyñ (m²sta, kde prob²h§ ot§ļivĨ pohyb) a je 
tak uģivateli naznaļena funkce v tomto m²stŊ. Ve stejn® barvŊ je provedeno ovl§d§n², 
podsv²cen² displeje, zvĨraznŊn² hran potahu a ochrann® protiskluzov® prvky. 

 

obr. 6-43 Barevn® varianty 
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Prvn² barevn§ varianta vyuģ²v§ jako svou akcentn² barvu vĨraznou ģlutou RAL 1026. Tato 
barva pŢsob² energicky a povzbudivŊ. V kombinaci s ļernou barvou zaŚ²zen² pŢsob² 
odv§ģnŊ aģ nebezpeļnŊ. Kombinace ģlut® a ļern® je spojov§na s rŢznĨmi znaky a symboly 
tĨkaj²c² se elektŚiny. V pŚ²padŊ zaŚ²zen² vyuģ²vaj²c²ho elektŚinu tato spojitost nen² od vŊci. 
D§le byla zvolena kvŢli velmi dobr® viditelnosti na displeji. Ģlut§ barva se mŢģe jevit jako 
vhodnou barvou pro posilovac² zaŚ²zen² tohoto typu. Mus²me br§t v potaz, ģe je velmi 
opticky stimuluj²c² a v interi®ru mŢģe pŢsobit ruġivŊ. 

 

Druh§ barevn§ varianta m§ vĨġe zm²nŊn® prvky zvĨraznŊn® barvou RAL 9016. BarevnŊ se 
jedn§ o nejv²ce neutr§ln² variantu. Kombinace ļern® a b²l® je univerz§ln² a hod² se tak do 
vŊtġiny interi®rŢ. ZaŚ²zen² v tŊchto barv§ch pŢsob² neruġivŊ a ļistŊ, coģ je v prostŚed² 
dom§cnosti ģ§douc². Z§roveŔ je b²l§ velmi dobŚe viditeln§ na podsv²cen®m displeji. 
CelkovŊ je tato barevn§ varianta nejpraktiļtŊjġ², ale mŢģe pŢsobit sterilnŊ a chladnŊ. 
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Posledn² barevn§ varianta pouģ²v§ jako akcentn² barvu RAL 200 70 35. Tato barva pŢsob² 
v²ce tlumenŊ a klidnŊ neģ varianta ģlut§, ale z§roveŔ dostateļnŊ vĨraznŊ. RovnŊģ je dobŚe 
viditeln§ na displeji. Tyrkysov§ barva vytv§Ś² v kombinaci s ļernou pŚ²jemnĨ kontrast a 
pŢsob² modernŊ a svŊģe. Tato barevn§ kombinace byla zvolena jako fin§ln². 
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6.3.2 Grafick® Śeġen² 

Pro zaŚ²zen² bylo zvolen n§zev PURE BUILD. Slovo Ăpureñ symbolizuje ļistotu, ale i 
zamŊŚen² se pouze na ZPV. Slovo Ăbuildñ mŢģe znamenat konstrukce, sestavit nebo budovat. 
N§zev tak reflektuje jak budov§n² svalov® hmoty, tak i ļistou a jednoduchou konstrukci 
sestavy a jej² rŢzn® transformace. Zkratka n§zvu ĂPBñ odkazuje na slovn² spojen², kter® je 
ve sportu zn§m® jako Ăpersonal bestñ (nejlepġ² vĨkon sportovce v ģivotŊ ï nejvyġġ² zvednut§ 
v§ha, nerychlejġ² ļas, nejvyġġ² sk·re apod.) a mŢģe tak bĨt metaforou pro osobn² nejlepġ² 
posilovac² zaŚ²zen². 

Cel® logo m§ barvu podle konkr®tn² barevn® varianty. Symbol je tvoŚen sloģen² p²smen P a 
B. Skosen² a prodlouģen² p²smen dod§v§ logu dynamiļnost, kter§ se cviļen²m souvis². Slovo 
ĂPureñ a ļ§st loga reprezentuj²c² p²smeno P je tvoŚena pouze obrysem, aby na zaŚ²zen² mŊly 
barvu podkladu. Pro n§zev byl pouģit font ĂNebulañ.  

 

obr. 6-44 Logotyp 
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Logo je um²stŊno na kraji delġ²ho boku platformy, jelikoģ z t®to ļ§sti bude m®nŊ mechanicky 
opotŚebov§v§no a nenaruġuje zde design zaŚ²zen². 

 

obr. 6-45 Um²stŊn² logotypu 

 

 

6.4 Bezpeļnost 

Bezpeļnost cviļebn²ho zaŚ²zen² je prim§rnŊ ovlivnŊna vnitŚn²mi komponentami. Je dŢleģit®, 
jakĨm zpŢsobem jsou naprogramov§ny ļi nainstalov§ny, jejich nastaven² a tak® citlivost na 
extern² vlivy. Souļ§st² bezpeļnostn²ho hlediska je i aktualizace softwaru, aby bylo zajiġtŊno 
optim§ln² fungov§n² a minimalizov§no riziko jak®hokoliv ¼razu. 

Design zaŚ²zen² m§ schopnost bezpeļnost zlepġit. Souļ§st² pr§ce jsou proto jednoduch§ 
pojistn§ lana, kter§ kdyby doġlo k jak®koliv poruġe zaŚ²zen² fyzicky zamezuje pŚipnut® ose 
se dotknout platformy. Uģivatel d²ky fyzick®mu jiġtŊn² mŢģe m²t vŊtġ² pocit bezpeļ², kterĨ 
by ho jinak mohl omezovat pŚi vĨkonu. Bezpeļnost zlepġuj² i protiskluzov® prvky ze spodu 
platformy a na madle vĨsuvn® konstrukce s kladkou. 
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6.5 Hodnocen² kl²ļovĨch parametrŢ 

Hlavn²m c²lem t®to diplomov® pr§ce bylo navrhnout elektromagnetick® posilovac² zaŚ²zen² 
vhodn® do dom§cnosti, se kterĨm bude moci uģivatel procviļit vġechny ZPV. Design sestavy 
hlavn² c²le ¼spŊġnŊ splnil. Sestava je uzpŢsobena k uskladnŊn² moģnost² ¼pln®ho sloģen² a 
pŚesunu. Z§roveŔ je uģivatel schopnĨ d²ky rŢznĨm transformac²m procviļit nejen vġechny 
ZPV. Jak jiģ bylo zm²nŊno na trhu se vyskytuj² zaŚ²zen², kter§ se snaģ² kombinovat skladnost, 
mobilitu a moģnost procviļit i vertik§ln² tah. Takov® Śeġen² bude vģdy jednu z vlastnost² 
upozaŅovat. Tato pr§ce pŚich§z² s konstrukc², kter§ se znaļnŊ odliġuje od vġech 
elektromagnetickĨch posilovac²ch zaŚ²zen² na trhu a nemŊla by vĨraznŊ zhorġovat ani jednu 
z vlastnost². 

Diskuze se prim§rnŊ nab²z² v oblasti t®to konstrukce, jelikoģ je zcela nov§ a neovŊŚen§. Je 
zŚejm®, ģe pŚi srovn§n² se zaŚ²zen²m pŚipevnŊn® na stŊnu nebo pouhou platformou je 
manipulace n§roļnŊjġ². PŚi cviļen² v posilovnŊ je bŊģn® pŚen§ġet posilovac² lavice, osu nebo 
kotouļe, kter® vŊtġinou nejsou ergonomicky pŚizpŢsobeny k pŚesunu. Pokud nevyuģ²v§me 
k cviļen² pouze stroje, kter® rovnŊģ nemus² bĨt pŚizpŢsobeny kaģd®mu uģivateli, n§roļnŊjġ² 
manipulaci se nevyhneme. Srovn§me-li manipulaci s navrģenou sestavou s manipulac² s 
pŚ²sluġenstv²m v posilovnŊ, je stejnŊ ne-li m®nŊ n§roļn§. 

Konstrukce z§vis² i na vnitŚn²m uspoŚ§d§n² zaŚ²zen². Jelikoģ se obecnŊ jedn§ o nov® 
produkty, vĨrobce tyto informace neposkytuje a bylo sloģit® naj²t dostatek zdrojŢ o 
vlastnostech a rozmŊrech komponent pŚ²tomnĨch v tomto zaŚ²zen². 

 

 

 

 

 

 



 

90 

7 ZĆVŉR 

Tuto diplomovou pr§ci zapoļal probl®m nevhodn®ho cviļebn²ho vybaven² do dom§cnosti. 
ZaŚ²zen² vyuģ²vaj²c² elektromagnetickĨ odpor jako z§tŊģ je kompaktn² a z§roveŔ poskytuje 
velkĨ a regulovatelnĨ rozsah z§tŊģe. Tyto a mnoho dalġ²ch vlastnost² z nŊj pŚirozenŊ ļin² 
ide§ln² volbu k efektivn²mu cviļen² doma. 

Na z§kladŊ design®rsk® a technick® analĨzy byly identifikov§ny tŚi typy zaŚ²zen² a jejich 
vyhovuj²c² a nevyhovuj²c² vlastnosti vzhledem k c²lŢm pr§ce. Prvn² typ umoģŔuje d²ky 
pŚipevnŊn² na zeŅ procviļit vġechny ZPV, ale nelze jej pŚesouvat a svoj² pŚ²tomnost² tak 
naruġuje prostŚed² dom§cnosti. DruhĨ typ lze pŚesouvat a skladovat, ale neumoģŔuje 
procviļit vertik§ln² tah a tŚet² typ, kterĨ vlastnosti kombinuje, nen² dobŚe vyŚeġen. 

Z analĨz tak® vyplynuly nejdŢleģitŊjġ² vlastnosti zaŚ²zen². PŚizpŢsoben² dom§cnosti tkv² 
v zajiġtŊn² skladnosti a moģnosti zaŚ²zen² uschovat. Procviļen² vġech ZPV spoļ²v§ 
v umoģnŊn² pŢsoben² odporu v rŢznĨch smŊrech vzhledem k uģivateli ï prim§rnŊ ze spodu 
a svrchu. Pr§ce proto nejprve vych§zela z pohybŢ a poloh uģivatele vykon§vaj²c² ZPV a 
zamŊŚovala se na splnŊn² tohoto poģadavku. N§slednŊ byl n§vrh zamŊŚen na skladnost a 
mobilitu. Fin§ln² n§vrh byl optimalizov§n tak, aby kombinoval vġechny tyto vlastnosti. 
KvŢli zcela nov® konstrukci musel bĨt navrģen novĨ design zaŚ²zen², proto se v posledn² 
ŚadŊ n§vrh soustŚedil na tvarov® a ergonomick® Śeġen².  

Kl²ļovĨm prvkem je spojen² lavice a platformy disponuj²c² vĨsuvnou konstrukc² s kladkou, 
kter® umoģŔuje zmŊnu smŊru odporu, ļ²mģ je zajiġtŊno procviļen² ZPV. Celou sestavu lze 
sloģit tak, ģe zab²r§ minim§ln² prostor a je ergonomicky pŚizpŢsobena k snadn®mu pŚesunu 
a uskladnŊn². Schopnost transformace do rŢznĨch sestaven² umoģŔuje velkou variabilitu 
cvikŢ nad r§mec ġesti z§kladn²ch pohybovĨch vzorŢ. 

Pro splnŊn² vġech poģadavkŢ pr§ce pŚedstavila origin§ln² n§vrh konstrukce. Jak jiģ bylo 
zm²nŊno, funkļnost a realizovatelnost nen² ovŊŚen§. Navzdory tomu mŢģeme s jistotou Ś²ct, 
ģe byl vytvoŚen n§vrh, kterĨ ¼spŊġnŊ dos§hl vġech stanovenĨch c²lŢ t®to diplomov® pr§ce a 
pŚich§z² s novĨm pohledem na konstrukci elektromagnetick®ho posilovac²ho zaŚ²zen². 
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8 VħSLEDEK VħZKUMU PODLE RIV 

VĨsledky  

Druh vĨsledku Funkļn² vzorek 

N§zev produktu Elektromagnetick® posilovac² zaŚ²zen² 

Autor Bc. Radka Valentov§ 

M²sto uloģen² vĨsledku VUT Brno 

Tabulka 3 VĨsledek vĨzkumu podle RIV 
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10 SEZNAM POUĢITħCH ZKRATEK, SYMBOLš A 
VELIĻIN  

Á                 stupeŔ  

ÁC                stupeŔ celsia 

%                procento        

m    metr 

cm     centimetr 

mm    milimetr 

N    newton 

Nm    newton metr 

kg    kilogram 

Mk     krout²c² moment 

TPU                  termoplastickĨ polyuretan 

TPE                  termoplastickĨ elastomer 

ABS                  akrylonitrilbutadienstyren  

PU          polyuretan  

PC          polykarbon§t  

AI     artificial intelligence/ umŊl§ inteligence 

LED     light-emitting diode/elektroluminiscenļn² dioda  

ZPV     z§kladn² pohybov® vzory 

VUT     Vysok® uļen² technick® 

 

 

    

    



 

96 

11 SEZNAM OBRĆZKš A GRAFš 

obr. 2-1 Ļetnost jednotlivĨch druhŢ zdrojŢ ................................................................ 17 

obr. 2-2 VnitŚn² uspoŚ§d§n² zaŚ²zen² .......................................................................... 19 

obr. 2-3 Tonal [8] .................................................................................................... 21 

obr. 2-4 Oxefit XP1 [10] .......................................................................................... 23 

obr. 2-5 Vitruvian Trainer + [14] .............................................................................. 24 

obr. 2-6 Speediance Home Gym [17] ........................................................................ 26 

obr. 2-7 Speediance Gym Pal [19] ............................................................................. 27 

obr. 2-8 Echelon Strenght Pro [22] ............................................................................ 28 

obr. 2-9 ARENA [26] .............................................................................................. 29 

obr. 2-10 Ancore [29] .............................................................................................. 30 

obr. 2-11 Max Pro [31] ............................................................................................ 32 

obr. 2-12 Max Pro S pouģit²m lavice [32] .................................................................. 32 

obr. 2-13 Exxcentric kPulley2 [36]............................................................................ 33 

obr. 2-14 Ergo sch®ma ............................................................................................. 35 

obr. 4-1 Strom c²lŢ .................................................................................................. 41 

obr. 4-2 Glassbox .................................................................................................... 43 

obr. 4-3 PŚ²klady skic .............................................................................................. 44 

obr. 4-4 Alternativa I ............................................................................................... 45 

obr. 4-5 Alternativa II .............................................................................................. 47 

obr. 4-6 Alternativa III ............................................................................................. 49 

obr. 5-1 Elektromagnetick® posilovac² zaŚ²zen² vych§zej²c² z alternativy I ..................... 51 

obr. 5-2 VnitŚn² komponenty .................................................................................... 51 

obr. 5-3 Zn§zornŊn² vykon§v§n² z§kladn²ch pohybovĨch vzorŢ ................................... 53 

obr. 5-4 Manipulace se sloģenĨm zaŚ²zen²m ............................................................... 54 

obr. 5-5 Nastaven² pro vertik§ln² tah ......................................................................... 54 

obr. 5-6 Nastaven² pro horizont§ln² tlak ..................................................................... 55 

obr. 5-7 Ovl§d§n² pŚi vertik§ln²m tahu a horizont§ln²m tlaku ....................................... 55 

obr. 6-1 Perspektivn² pohled cel® sestavy ................................................................... 57 



 

97

obr. 6-2 Platforma: perspektivn² pohled ..................................................................... 58 

obr. 6-3 Platforma: boļn² a ļeln² pohled .................................................................... 58 

obr. 6-4 Detail ļ§steļnŊ ohnut® konstrukce s kladkou ................................................. 59 

obr. 6-5 Detail ovl§d§n² ........................................................................................... 59 

obr. 6-6 Detail zasunut² krtek pŚed pŚeklopen²m sestavy .............................................. 60 

obr. 6-7 Detail zasunut² krytek pŚi sloģen² sestavy ...................................................... 60 

obr. 6-8 Spodn² ļ§st: vŊtr§n², protiskluzov® prvky, koleļka, kabel ................................ 61 

obr. 6-9 Sch®ma vnitŚn²ho uspoŚ§dan² a jednotlivĨch ļ§st² platformy ........................... 62 

obr. 6-10 RozmŊry sloģen® a maxim§lnŊ rozloģen® platformy...................................... 62 

obr. 6-11 Osa s nastavitelnĨmi karabinami a pojistnĨmi lany ....................................... 63 

obr. 6-12 Detail pŚipnut² osy a osy s pojistnĨm lanem ................................................. 63 

obr. 6-13 RozmŊry pŚ²sluġenstv² ............................................................................... 64 

obr. 6-14 Lavice: perspektivn² pohled ....................................................................... 64 

obr. 6-15 Lavice: boļn² a ļeln² pohled ....................................................................... 65 

obr. 6-16 Rozsah poloh z§dov® opŊrky ...................................................................... 65 

obr. 6-17 Sloģen§ lavice .......................................................................................... 66 

obr. 6-18 Sch®ma jednotlivĨch ļ§st² lavice ................................................................ 66 

obr. 6-19 RozmŊry sloģen® a rozloģen® lavice ............................................................ 67 

obr. 6-20 Ovl§d§n² v horizont§ln² poloze ................................................................... 69 

obr. 6-21 Ovl§d§n² ve vertik§ln² poloze ..................................................................... 70 

obr. 6-22 RozmŊry ovl§d§n² platformy ...................................................................... 70 

obr. 6-23 Nastaven² posuvnĨch karabin na ose ........................................................... 71 

obr. 6-24 Detail ¼chopu osy ..................................................................................... 72 

obr. 6-25 PŚipnut² karabiny k ¼chytu v platformŊ ........................................................ 72 

obr. 6-26 PŚipnut² osy pro vertik§ln² tah .................................................................... 73 

obr. 6-27 Transformace sestavy pro horizont§ln² tlak .................................................. 74 

obr. 6-28 Transformace sestavy pro vertik§ln² tah, prvn² ļ§st ....................................... 75 

obr. 6-29 Transformace sestavy pro vertik§ln² tah, druh§ ļ§st ...................................... 76 

obr. 6-30 Transformace sestavy k pŚesunu/ uskladnŊn² ................................................ 77 

obr. 6-31 RozmŊry madla......................................................................................... 78 



 

98 

obr. 6-32 Celkov® rozmŊry sloģen® sestavy ................................................................ 78 

obr. 6-33 Celkov® rozmŊry transformace pro horizont§ln² tlak ..................................... 78 

obr. 6-34 Celkov® rozmŊry transformace pro vertik§ln² tah .......................................... 78 

obr. 6-35 DŚep ........................................................................................................ 79 

obr. 6-36 Kyļeln² ohyb ............................................................................................ 80 

obr. 6-37 Vertik§ln² tlak ........................................................................................... 80 

obr. 6-38 Horizont§ln² tah ........................................................................................ 81 

obr. 6-39 Horizont§ln² tlak ....................................................................................... 81 

obr. 6-40 Vertik§ln² tah ............................................................................................ 82 

obr. 6-41 Vertik§ln² tlak v sedŊ ................................................................................. 83 

obr. 6-42 BulharskĨ dŚep.......................................................................................... 83 

obr. 6-43 Barevn® varianty ....................................................................................... 84 

 



 

99

12 SEZNAM TABULEK 

Tabulka 1 Souhrn d²lļ²ch probl®mŢ, vlastnost² a funkc² ....................................... 39 

Tabulka 2 Porovn§n² alternativn²ch Śeġen² ........................................................... 50 

Tabulka 3 VĨsledek vĨzkumu podle RIV .............................................................. 91 

 



 

100 

13 SEZNAM PřĉLOH 

¶ ZmenġenĨ sumarizaļn² poster  
¶ ZmenġenĨ ergonomickĨ poster  
¶ ZmenġenĨ technickĨ poster 
 

Samostatn® pŚ²lohy:  

¶ Sumarizaļn² poster A1 
¶ TechnickĨ poster A1  
¶ ErgonomickĨ poster A1  
¶ Design®rskĨ poster 100x70 cm 
¶ FyzickĨ model lavice a platformy 1:40 
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