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Gelenk Bewegungsrichtung ¥ T oL UL 4 o o0 X ¥ J I = UL F F X
Schulter Anteretroversion 1 1 1 1 2 2 2 1 3 2 3 2
Abduktion-Adduktion 1 1 1 2 1 3 2 2 2 3 2
Rotation 3 2 2 3
Ellenbogen Flexion-Extension 1 1 2 3 2 3 2 2 2 2 2 1
Prosupination 2 2 2 1 3 1 2 3 1 2 2 2
Hand Volar-Dorsal-Flexion 2 2 2 3 3 2 3 3 2 2 1 3 2
Prosupination 2 2 2 1 3 1 2 3 1 2 2 2
Radiale Abduktion 2 2 2 2 3 3 3 3 2 3
Finger Flexion 2 2 2 2 2 3 2 1 2 2
Extension 3 1 2 1 1 2
Spitzgriff 2 2 3 1 2 1 2 2
Breitgriff 2 2 2 1 3 2 1 1 2 1 2 2
Wirbelsaule Flexion-Exension 1 3 3 2 2
Lateroflexion-Rotation 2 2
Hufte Abduktion-Adduktion 3
Flexion-Extension 2 3 2 2
Knie Flexion-Extension 1 3 3 1
Sprunggelenk Plantar-Dorsal-Flexion 2 3 2 2

Prosupination

1 = Methode der Wahl; 2 = Gute Beeinflussung; 3 = Geringe Beeinflussung




