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[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]

(54) Title: SELF-PROPELLING PLATFORM
(54) Bezeichnung : EIGENFORTBEWEGUNGSFAHIGE PLATTFORM

(57) Abstract: There is described a self-propelling platform (1) having at least six supporting legs (A-H) which are each mounted on
the platform (1) in a deflectable manner about at least one tirst spatial axis (R1), of which each supporting leg (A-H) a) is connected,
via a joint unit (G1) that is pivotable about the first spatial axis (R1), to the platform (1) and to an actuator (6) that is supported on
one side on the platform (1), and b) has at least a first supporting leg portion (S1) and a second supporting leg portion (S2), which
project above the platform (1) and are connected together via a joint unit (G2) which is in the form of an actuator (9) and is
deflectable about a second spatial axis (R2), wherein the platform (1), the supporting legs (A-H) formed in an articulated manner on
and attached to the platform (1), and the actuators (6) that are each supported on one side on the platform (1) can be produced by
means of a generative production process.

(57) Zusammenfassung:
[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]
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—  vor Ablauf der fiir Anderungen der Anspriiche geltenden
Frist;  Veroffentlichung  wird  wiederholt,  falls
Anderungen eingehen (Regel 48 Absatz 2 Buchstabe h)

Beschrieben wird eine eigenfortbewegungsfihige Plattform (1) mit wenigstens sechs an der Plattform (1) jeweils um wenigstens
eine erste Raumachse (R1) auslenkbar gelagerte Stiitzbeine (A-H), von denen jedes Stiitzbein (A-H) a) iiber eine um die erste
Raumachse (R1) schwenkbare Gelenkeinheit (G1) mit der Plattform (1) sowie mit einem sich einseitig an der Plattform (1)
abstiitzenden Aktor (6) verbunden ist, und b) wenigstens einen ersten (S1) und zweiten (S2), die Plattform (1) iiberragenden
Stiitzbeinabschnitt besitzt, die iiber eine als Aktor (9) ausgebildete und um eine zweite Raumachse (R2) auslenkbare
Gelenkeinheit (G2) miteinander verbunden sind, wobei die Plattform (1), die an der Plattform (1) gelenkig ausgebildeten und
angebrachten Stiitzbeine (A-H) sowie die sich jeweils einseitig an der Plattform (1) abstiitzenden Aktoren (6) mittels eines
generativen Herstellungsverfahrens herstellbar sind.
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Eigenfortbewegungsfahige Plattform

Technisches Gebiet
Die Erfindung bezieht sich auf eine eigenfortbewegungsfahige Plattform mit

wenigstens sechs an der Plattform auslenkbar angebrachten Stitzbeinen.

Stand der Technik

Eigenfortbewegungsfahige Plattformen, auch als mobile Robotersysteme in der
einschlagigen Fachliteratur bezeichnet, dienen fur unterschiedlichste Einsatzzwecke
und vermdgen sich je nach Zweckbestimmung und Ausbildung der fir die
Fortbewegung erforderlichen Bewegungskinematik langs horizontal, geneigter bis hin
zu vertikal orientierten Oberflachen fortzubewegen.

Die Anmelderin der vorliegenden Anmeldung hat bereits eine Vielzahi
unterschiedlichster eigenfortbewegungsfahige Vorrichtungen entwickelt und
geschutzt. So geht bspw. aus der DE 101 01 327 B4 eine schienengebundene,
eigenfortbewegungsfahige Vorrichtung hervor, die langs eines Motor angetriebenen
Endlosbandes eine Vielzahl einzeln ansteuerbarer Haltegreiferelemente vorsieht, die
im abwechselnden Eingriff mit einem Schienenstrang gelangen, langs dem sich die

Vorrichtung fortzubewegen vermag.

Aus der DE 197 27 421 C2 ist ein autonomer Kletterroboter zu entnehmen, der langs
eines Motors angetriebenen Transportbandes eine Vielzahl einzelner Saugelemente
vorsieht, die in Haftung mit einer glatten Oberfliche gelangen. Die jeweils mit der
Oberflache in Wirkverbindung tretenden Saugelemente schlieRen einen lokalen
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Unterdruck ein und erzeugen fir den Kletterroboter eine an zur Oberflache hin
gerichtete Haltekraft, die es erlaubt den Kletterroboter langs einer gegenuber der

Horizontalen stark geneigt Oberflache selbsthaften fortzubewegen.

Weitere derartige von der Anmelderin geschiitzte eigenfortbewegliche Kletterroboter
sind den nachfolgenden Druckschriften zu entnehmen: DE 198 16 893 B4, DE 102
12 965 B4 sowie DE 102 12 964 A1.

Ein weiterer, eigenfortbewegungsfahiger Roboter ist in der EP 1 884 453 A2
beschrieben, der vier an einer Plattform angebrachte Saugfiifte vorsieht, die relativ
zur Plattform sowohl anhebbar sowie auch absenkbar als auch langs zur Plattform
linear beweglich angeordnet sind. Eine Fortbewegung der Plattform erfolgt durch

jeweils taktweises Ansteuern der einzelnen Saugfufde.

Der Druckschrift US 4,751,868 sind ein Verfahren sowie eine Einrichtung far
kombinierte Verbindungs- und Antriebseinheiten in Robotern unter Verwendung von
doppeltwirkenden, druckmitteibetriebenen Drehantriebspaaren zu entnehmen. Ein
derartiges Drehantriebspaar setzt sich aus zwei, getrennt vorzugsweise mit Druckluft
befulibare Kammern zusammen, die jeweils von einer elastisch verformbaren
Kammerwand umgeben und langs einer Achse miteinander verbunden sind, wobei
beide Kammerwande jeweils entgegengesetzt zueinander torsional um die Achse
verdrillt sind. Durch Beflllung einer Kammer mit Druckluft bildet sich ein die
Verdrillung der befilliten Kammer I6sendes erstes Drehmoment um die Achse aus,
wird hingegen die andere Kammer mit Druckluft befilit, so bildet sich aufgrund der
entgegengesetzten Verdrilluﬁg ein zum ersten Drehmoment entgegengesetzt um die
Achse wirkende Drehmoment aus. Auf der Grundlage dieses Wirkprinzips zur
Erzeugung von um eine Achse wirkenden Auslenkkraften lasst sich ein pneumatisch
oder hydraulisch ansteuerbarer Aktor realisieren, der in unterschiedlichsten
Bewegungssystemen als kompakte Aktoreinheit integriert werden kann. Ein der
Druckschrift entnehmbares Bewegungssystem ahnelt einem insektenartig
ausgebildeten Bewegungsroboter, der (iber sechs spinnenartig nachgebildete

Beinchen verfugt, die getrennt voneinander angehoben und zusatzlich vor und



WO 2012/159737 PCT/EP2012/002171

zurick bewegt werden kénnen. Jede um eine Raumachse bidirektional orientierte

Schwenkbewegung wird durch._ein.vorstehendes Drehantriebspaar realisiert.

Allen bekannten eigenfortbewegungsfahigen Plattformen, insbesondere den
bekannten Kletterrobotoren, ist gemein, dass sie aus einer Vielzahl einzelner
Bauteilen zusammengesetzt sind und fiir die unterschiedlichsten Einsatzzwecke
konzipiert sind. Sowoh! der konstruktive als auch apparative Aufwand zur Fertigung
sowie auch zum Betrieb derartiger eigenfortbewegungsfahiger Plattformen sind
betrachtlich. Auch bedurfen derartige Roboter einer standigen zeitaufwendigen
Wartung, die neben den ohnehin hohen Anschaffungskosten zu betrachtlichen
Betriebskosten flahrt.

Darstellung der Erfindung

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine eigenfortbewegungsfahige Plattform
zu schaffen, die im Vergleich zu bisherigen, gattungsgemafien Vorrichtungen einen
konstruktiv einfacher, leichter sowie auch kostenglinstiger zu realisieren sein soli.
Daruber hinaus gilt es nach Maflnahmen zu suchen, durch die eine moglichst klein
bauende, eigenfortbewegungsfahige Plattform, vorzugsweise im Gré3enbereich von
wenigen Zentimetern Grofe, geschaffen werden kann. Auch soll es moglich sein,
Form und Grofde einer eigenfortbewegungsfahigen Plattform ohne weiteren
konstruktiven sowie auch herstellungstechnischen Aufwand frei skalieren zu kénnen.

Die Losung der der Erfindung zugrunde liegenden Aufgabe ist im Anspruch 1
angegeben. Den ldsungsgemafien Gedanken in vorteilhafter Weise weiterbildende
Merkmale sind Gegenstand der Unteranspriiche sowie der weiteren Beschreibung

unter Bezugnahme auf die Ausfuhrungsbeispiele zu entnehmen.

Die losungsgemaf ausgebildete, eigenfortbewegungsfahige Plattform nimmt sich,
wie im Falle der vorstehend gewdurdigten Druckschrift US 4 751,868, die Natur zum
Vorbild, und hier insbesondere den Aufbau von gegliederten Beinen, wie sie bei

GliederfiiBlern, insbesondere bei Spinnentieren zu beobachten sind. Zur technischen
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Umsetzung eines derart von der Natur vorgegebenen Bewegungsmechanismus wird
lbsungsgemaR auf generative Herstellungsverfahren zuriickgegriffen, mit denen es
moglich ist, durch iterativ schichtformigen Aufbau in weitgehend beliebig skalierbare

Strukturen und Bewegungskomponenten zu erzeugen.

Die I6sungsgeman ausgebildete, eigenfortbewegungsfahige Plattform sieht
wenigstens sechs an der Plattform jeweils um wenigstens eine erste Raumachse
auslenkbar gelagerte Stiitzbeine vor, von denen jedes Stutzbein uber eine um die
erste Raumachse schwenkbare Gelenkeinheit mit der Plattform sowie mit einem sich
einseitig an der Plattform abstutzenden Aktor verbunden ist. Desweiteren besitzt
jedes Stutzbein wenigstens einen ersten und einen zweiten, die Plattform
uberragenden Stiutzbeinabschnitt, die gemeinsam miteinander Uber eine als Aktor
ausgebildete und um eine zweite Raumachse auslenkbare Gelenkeinheit verbunden
sind. Sowohl die Plattform, als auch die an der Plattform gelenkig ausgebildeten und
angebrachten Stutzbeine sowie auch letztlich die sich jeweils einseitig an der
Plattform abstutzenden Aktoren sind mittels eines generativen
Herstellungsverfahrens herstelibar.

Als generative Herstellungsverfahren eignen sich insbesondere Rapid Prototyping
mittels photolithographischem Verfahren, Photopolymerisation durch schichtweises
Aushaérten aus einem Flussigkeitsbad, schichtweises Auftragen und Verfestigen von
Pulverschichten, schichtweises Austragen eines Bindemittels in einem
Pulververbund, Energiestrahldepositionsverfahren im Metallpulver oder
Kunststoffextrudertechniken, bspw. Fused Deposition Modelling.

Zur Erlauterung der l6sungsgeman ausgebildeten, eigenfortbewegungsfahigen
Plattform sei im Weiteren Bezug genommen auf ein konkretes Ausflihrungsbeispiel,
das anhand der nachstehenden Figuren erlautert werden soll. Das in den Figuren
erlauterte Ausflihrungsbeispiel betrifft einen Bewegungsmechanismus mit acht an
einer Plattform angebrachten Stiitzbeinen, die allesamt nach dem Bewegungsprinzip
einer Spinne nachgebildet sind. Gleichwohl ist es méglich, das dem konkreten
Ausfihrungsbeispiel zugrunde liegende Bewegungsprinzip an modifizierten
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eigenfortbewegungsfahigen Plattfformen mit wenigsten sechs Stitzbeinen oder mehr

als acht Stitzbeinen zu realisieren.

Kurze Beschreibung der Erfindung
Die Erfindung wird nachstehend ohne Beschrankung des allgemeinen
Erfindungsgedankens anhand von Ausfihrungsbeispielen unter Bezugnahme auf die

Zeichnungen exemplarisch beschrieben. Es zeigen:

Fig. 1 perspektivische Gesamtansicht auf eine
eigenfortbewegungsfahige spinnenartig ausgebildete Plattform,

Fig. 2 Querschnittsdarstellung durch die Plattform,

Fig. 3a, b perspektivische sowie seitliche Ansicht der gelenkartigen
Verbindung jeweils eines Stutzbeines mit der Plattform,

Fig. 3c alternative Ausbildungsform eines Stitzbeines,

Fig. 4a, b Langsschnittdarstellung sowie perspektivische Ansicht eines sich
langs einer gekriummten Trajektorie ausdehnbaren, faltenbalgartig
ausgebildeten Aktors sowie

Fig. 5 Langsschnittdarstellung durch einen faltenbalgartig ausgebildeten

Aktor mit Mitteln zur Begrenzung lastbedingter Verformungen.

Wege zur Ausfiihrung der Erfindung, gewerbliche Verwendbarkeit

In Figur 1 ist eine perspektivische Draufsicht auf eine eigenfortbewegungsfahige
Plattform nach dem Vorbild eines spinnenartigen Bewegungsmechanismus
dargestellt. An der in dem Ausfiihrungsbeispiel als kapselartig ausgebildetes
Gehéuse ausgebildeten Plattform 1 sind insgesamt acht Stiitzbeine A bis H gelenkig
angebracht. Die im weiteren naher zu erlauternde gelenkige Anbringung jedes
einzelnen Stltzbeines A bis H an der Plattform 1 ermoglicht ein Schwenken jedes
einzelnen Stitzbeines um eine erste Raumachse R1, die im Falle des Aufliegens der
spinnenartigen Anordnung auf einer ebenen und horizontalen Oberflache fur

gewohnlich der Vertikalachse entspricht. Nur aus Griinden einer (ibersichtlicheren
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Darsteliung und Beschreibung der spinnenartigen Bewegungsplattform ist die
Raumachse R1 am gelenkigen Anlenkungspunkt des Stutzbeins A in Figur 1
eingezeichnet. Das"St-Gtz‘be'in'A isf um due 'Rad‘haré-hse R1in der durch die
bidirektionale Pfeildarstellung P ersichtliche Bewegungstrajektorie an der Plattform 1
mittels einer ersten Gelenkeinheit G1 (nicht aus Fig. 1 ersichtlich) beweglich
gelagert. in gleicher Weise sind samtliche anderen Stitzbeine A bis G um
entsprechende erste Raumachsen R1 bidirektional beweglich an der Plattform 1

angelenkt.

Jedes einzelne Stutzbein A bis H weist in dem Ausfuhrungsbeispiel gemaft Figur 1
einen ersten und zweiten Stutzbeinabschnitt S1, S2 auf. Wieder sei zur
ubersichtlicheren lllustration und Beschreibung die fur samtliche Stitzbeine A bis H
gleichermafien zutreffenden konstruktiven Ausbildungen reprasentativ nur auf das
Stutzbein A Bezug genommen.

Der erste Stutzbeinabschnitt S1, der einseitig um die erste Raumachse R1
auslenkbar mit der Plattform 1 verbunden ist, ist an seinem anderen Ende (iber eine
als Aktor ausgebildete und um eine zweite Raumachse R2 auslenkbare
Gelenkeinheit G2 mit dem zweiten Stiitzbeinabschnitt S2 verbunden. Wie ebenfalls
im Weiteren ausflhrlich erlautert wird, basiert die Gelenkeinheit G2 auf dem
Wirkprinzip eines faltenbalgartig, mit einem Medium befilibaren Aktors, der sich bei
Beflllen mit einem Medium langs einer gekrimmten Trajektorie um die Raumachse
R2 auszudehnen vermag. Hierbei ist die Raumachse R2 vorzugsweise orthogonal
zur ersten Raumachse R1 orientiert, so dass bei entsprechender Betatigung der als
Aktor ausgebildeten Gelenkeinheit G2 der zweite Stiitzbeinabschnitt S2 vertikal um
die horizontal orientierte Raumachse R2 angehoben bzw. abgesenkt werden kann
(siehe hierzu die um die Raumachse R2 eingezeichnete bidirektionale
Doppelpfeilsymbolik PP).

Jedes einzelne Stitzbein A bis H lasst sich somit sowoh! um die erste Raumachse
R1 bidirektional verschwenken sowie auch vermittels der als Aktor ausgebildeten
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Gelenkeinheit G2 um eine orthogonal zur ersten Raumachse R1 zweiten Raumachse

R2 anheben bzw. absenken.

Fur die Fortbewegungsfunktion nicht notwendigerweise erforderlich, jedoch fur eine
zusatzliche dampfenden Abfangung bzw. Lagerung der eigenfortbewegungsfahigen
Plattform 1 durchaus forderlich, sieht das in Figur 1 illustrierte Ausfilhrungsbeispiel
einen dritten Stltzbeinabschnitt S3 an samtlichen acht Stutzbeinen A bis H vor. Der
jeweils dritte Stlitzbeinschnitt S3 ist tiber eine dritte als Aktor ausgebildete
Gelenkeinheit G3 mit dem Endabschnitt des zweiten Stiitzbeinabschnittes S2
verbunden. Auch die dritte Gelenkeinheit G3 ist als faltenbalgartiger Aktor
ausgebildet, der bei Beflllen mit einem Medium, wie dies aus den weiteren
Erlauterungen hervorgehen wird, ebenso langs einer gekrummten Trajektorie um die
Raumachse R2 bidirektional schwenkbar gelagert ist. Auf diese Weise lasst sich der
dritte Stitzbeinabschnitt S3 relativ zum zweiten Stlitzbeinabschnitt S3 an- bzw.
absenken.

Die Ausbildung der in Figur 1 illustrierten eigenfortbewegungsfahigen Plattform ist
vorzugsweise derart gewahit, dass die jeweils acht an der Plattform 1 gelenkig
angelenkten Stutzbeine A bis H langs der Symmetrieachse S symmetrisch
ausgebildet sind.

Fir eine kontrollierte Fortbewegung der eigenfortbewegungsfahigen Plattform gilt es
die einzelnen Stutzbeine A bis H jeweils spiegelbildlich paarweise derart
anzusteuern, so dass die Plattform 1 Uber mindestens vier Stiitzbeine auf einer
Unterlage abgestitzt wird. Grundsatzlich ist es auch denkbar, eine Variante der
eigenfortbewegungsfahigen Plattform mit jeweils nur sechs Stlitzbeinen auszubilden,
in diesem Fall miissen fur eine stabile Fortbewegung wenigstens drei Stitzbeine
Kontakt zur Unterlage halten.

Fir eine kontrollierte und stabile Fortbewegung der in Figur 1 illustrierten
eigenfortbeweglichen Plattform sind die einzelnen Stlitzbeine A bis H jeweils

spiegelbildlich paarweise aufeinander abgestimmt, aktorisch anzulenken. Wahrend
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die jeweils auf der Unterlage aufliegenden StiGtzbeine durch entsprechendes
Schwenken jeweils um die erste Raumachse R1 die Plattform in Bewegungsrichtung
bspw. nach vorne bewegen, und hierbei relativ zur Plattform um die jeweils erste
Raumachse relativ zur Vorwartsbewegung zuriickgeschwenkt werden, gilt es die
jeweils angehobenen Stltzbeinpaare um die jeweils erste Raumachse R1 in
Bewegungsrichtung nach vorn zu schwenken. Entsprechende andersartige
Bewegungsmuster zur Ansteuerung der entsprechenden Stutzbeine gilt es zu
wahlen, wenn die eigenfortbewegungsfahige Plattform eine von der

Vorwartsbewegung abweichende Bewegungsrichtung einschlagen soll.

Zur lllustration der konstruktiven Auslegung jener Gelenkeinheiten G1, uber die die
jeweils ersten Stiitzbeinabschnitte S1 der Stitzbeine A bis H jeweils bidirektional
schwenkbar um die jeweils erste Raumachse R1 mit der Plattform 1 verbunden sind,
sei auf die lllustrationen der Figuren 2 und 3a und b verwiesen. Figur 2 zeigt das
.innenleben“ des kapselartig ausgebildeten Gehauses der Plattform 1, das in Figur 2
aufgeschnitten fur einen freien Einblick in das Innere des Gehauses illustriert ist.
Figur 3a zeigt eine perspektivische Einzelbetrachtung eines gelenkig an der Plattform
1 angebrachten ersten Stutzbeinabschnittes S1. Figur 3b zeigt eine reduzierte
Seitenansicht der in Figur 3a illustrierten Gelenkeinheit. In sdmtlichen Figuren sind
baugleiche Komponenten mit identischen Bezugszeichen versehen, so dass die
nachstehende Beschreibung gesamtheitiich Bezug nimmt auf die vorstehend

genannten Figuren 2 sowie 3a und b.

Aus Figur 2 ist ersichtlich, dass innerhalb des kapselartig ausgebildeten Gehauses
der Plattform 1 relativ zu einer Symmetrieachse S jeweils acht Stiitzbeine A bis H,
entsprechend korrespondierend zur Ausfiihrungsform in Figur 1 gelenkig angebracht
sind. Zu jedem einzelnen Stiitzbein A bis H sind lediglich Teilabschnitte des jeweils
ersten Stutzbeinabschnittes S1 dargestellt, die in der nachfolgenden Weise gelenkig
und aktorisch auslenkbar relativ zur Plattform 1 angebracht sind. Samtliche jeweils
aktorisch ansteuerbaren Gelenkeinheiten G1, Gber die die Stutzbeine A bis H mit der
Plattform 1 verbunden sind, sind gleichartig ausgebildet. Stellvertretend fir die
Ausbildung aller Stitzbeine ist jeweils die Gelenkeinkeinheit G1 an den Stitzbeinen
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A und D punktiert umrandet, wie auch in Fig. 3b. Insbesondere besteht eine
konstruktive spiegelbildliche Ausbildung und Anbringung der folgenden
Stitzbeinpaare relativ zur Symmetrieachse S: AH, BG, CF, DE.

Jedes einzelne Stiutzbein A bis H ist rohrformig ausgebildet und umschlief3t einen
Hohlkanal, durch den ein Medium, bspw. Luft oder eine Flussigkeit hindurchgeleitet
werden kann. In der Bilddarstellung gemaf Figur 2 ist dies ersichtlich an den offenen
Schnittenden der iliustrierten Teilabschnitte der jeweils ersten Stutzbeinabschnitten
S1. Beispielsweise kann das Stlitzbein, wie im Falle der aus Figur 2 entnehmbaren
Stltzbeine E, G als bloRer Hohlkanal ausgebildet sein, alternativ ist es ebenso
maoglich innerhalb eines hohl ausgebildeten Stiitzbeines einen extra fluiddichten
Versorgungskanal 2 vorzusehen, wie dies bei den illustrierten Stttzbeinen F und H
sowie auch in Figur 3a der Fall ist. Der jeweils erste Stutzbeinabschnitt S1 ragt
endseitig jeweils durch eine Offnung 3 innerhalb des kapselartigen Gehauses der
Plattform 1 in das Innere des Gehauses und ist mit diesem jeweils uber ein
Filmscharnier 4 schwenkbar um die erste Raumachse R1 verbunden (siehe hierzu
Figur 2 sowie 3b). Insbesondere anhand der Seitenansicht in Figur 3b ist die
einstuckige Bauform der als Filmgelenk 4 ausgebildeten Gelenkeinheit G1
entnehmbar, die den in das Kapselinnere hineinragenden Endabschnitt des jeweils
ersten Stltzbeinabschnittes S1 einstlickig mit einer rahmenartigen Umrandung 5, die
die Offnung 3 der Plattform umgibt. Aus Handhabungstechnischen sowie auch aus
Fertigungstechnischen Griinden ist es vorteilhaft, die Stitzbeine A bis H jeweils samt
Filmgelenk 4 und rahmenartiger Umrandung 5 als separate Baueinheiten mittels
generativem Herstellungsverfahren zu fertigen. Gleichsam ist die Plattform 1
einschliefllich der sich jeweils einseitig abstiitzenden Aktoren 6, wie aus Fig. 2
entnehmbar, als einstiickige Komponente mittels generativem Herstellungsverfahren
zu fertigen. Zum Zusammenfligen der Stltzbeine A bis H mit der Plattform 1 dient
jeweils die rahmenartige Umrandung 5, die entsprechend in die Offnung 3 des
kapselformig ausgebildeten Gehauses der Plattform 1, bspw. mitteis Klipp-
Verbindung und/oder Klebeverbindung 0.3, fest einsetzbar ist. In Figur 3b ist ein
Teilbereich eines Stutzbeines dargestelit, das in dieser Form als einstlickiges Bauteil

erhalten und Uber die rahmenartige Umrandung 5 durch Einsetzen in die Offnung 3
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fest mit der Plattform 1 verbunden wird, wie dies aus Fig. 3a zu entnehmen ist.
Ferner bedarf es einer weiteren Verbindung zwischen dem in das kapselformige
Gehdause der Plattform 1 hineinragenden Endabschnitt des ersten
Stitzbeinabschnittes S1 und dem sich einseitig an der Plattform 1 abstitzenden
Aktor 6. Hierzu dient ein einstickig am Aktor 6 angebrachter Montagering 6', der das
Endstlck des ersten Stitzbeinabschnitt umfasst. Grundsatzlich bedarf es lediglich
eines Formschlusses zwischen Ring 6’ und Stiitzbeinabschnitt S1, es empfiehit sich
diese Verbindung zusatzlich mittels Klebetechnik gegen Abrutschen zu sichern.

Grundsatzlich denkbar ist auch eine gesamtheitliche, einstuckige Bauweise von
Plattform und samtlichen Stitzbeinen mittels generativen Herstellungsverfahren, dies
setzt jedoch einen entsprechend grof dimensionierten Bauraum voraus, in dem der

generative Herstellungsprozess durchflihrbar ist.

Figur 3c zeigt eine alternative Ausfiihrungsform zur Ausbildung der an der Plattform
1 um die Raumachse R1 drehbeweglich anbringbaren Stiitzbeine A bis H. Im
Unterschied zu den Stiitzbeinen, bei denen der Anhebe- und Absenkvorgang mittels
des als Gelenkeinheit wirkenden, faltenbalgartigen Aktors G2 initiiert wird, der
zugleich als Verbindung zwischen beiden Stiitzbeinabschnitten S1 und S2 dient,
setzt sich das Stltzbein gemaR der in Figur 3 ¢ dargestellten Variante aus einem
ersten Stltzbeinabschnitt S1’ und einem zweiten Stitzbeinabschnitt S2' zusammen,
die mit Hilfe eines faltenbalgartig ausgebildeten Aktors 13 zum Zwecke des
Anhebens und Absenkens bewegt werden. Hierzu ist ein mit der Gelenkeinheit G1
verbundenes Bauteil 14 vorgesehen, das die Plattform 1 seitlich (iberragt oder
zumindest seitlich zur Plattform frei zuganglich ist. Das Bauteil 14 weist einen
Wandabschnitt 14’ auf, der parallel zur Raumachse R1 orientiert und somit in einem
radialen Abstand zur Raumachse R1 um diese schwenkbar gelagert ist.

Der erste Stutzbeinabschnitt S1' setzt sich aus zwei separaten und parallel
zueinander angeordneten Streben 15, 16 zusammen, die jeweils Gber ein erstes
Filmgelenk 15, 16’ einstiickig mit dem Wandabschnitt 14’ des Bauteils 14 verbunden
sind. Beide Streben 15, 16 sind gleich lang und mit ihren jeweils zum ersten
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Filmgelenk 15', 16’ gegenuberliegenden Strebenenden Uber ein gyve_ites Fi_lmgelenk
15“, 16" mit dem zweiten St(itzbeinébschnitt S2' verbunden. Der zweite
Stutzbeinabschnitt S2’ ist streben- oder stangenartig ausgebildet und weist eine
Langserstreckung auf, die parallel zur ersten Raumachse R1 orientiert ist. Die ersten
und zweiten Filmgelenke 15’, 16’ bzw. 15, 16" verfliigen jeweils Uber eine
Gelenkachse die allesamt parallel und orthogonal zur Raumachse R1 orientiert sind.
In dem gezeigten Ausfihrungsbeispiel ist die in der Figur 3c obere Strebe 15 mit
dem faltenbalgartig ausgebildeten Aktor 13 einseitig verbunden. Der
Anlenkungspunkt des Aktors 13 an der Strebe 15 liegt zwischen beiden
Strebenenden, vorzugsweise moglichst mittig zur Strebe 15. Der Aktor 13 stitzt sich
anderseits am Wandabschnitt 14’ des Bauteils 14 ab, durch den eine nicht
ersichtliche Medienleitung verlauft, um den Aktor 13 mit einem Medium,
vorzugsweise mit Druckiuft, zu speisen.

Selbstverstandlich ist es moglich den Aktor 13 mit beiden Streben 15, 16 oder nur mit
der Strebe 16 zu verbinden. Auch kénnen mehrere Aktoren zur Auslenkung des
ersten Stitzbeinabschnittes vorgesehen werden.

Durch die starre Ausbildung der Streben 15, 16, d.h. die Streben sind formstabil
ausgebildet, sowie ihre gelenkige Verbindung sowohl zu Seiten des
Wandabschnittes 14’ sowie auch des zweiten Stiitzbeinabschnittes S2’, wird bei
einer aktorisch unterstiitzen Auslenkung der beiden Streben 15, 16 relativ zum
Wandabschnitt 14’ der zweite Stitzbeinabschnitt S2’ parallel relativ zur Raumachse
R1 ausgelenkt. Befindet sich die Plattform 1 mit allen an ihr angebrachten
Stitzbeinen A bis H auf einer horizontalen Unterlage, so kénnen die einzeinen
Stitzbeine, die einen Aufbau gemall dem Ausfiihrungsbeispiel gema Fig. 3 ¢
besitzen, exakt vertikal nach oben angehoben werden — dies ist der Fall, wenn das
im Aktor befindliche Medium aus dem Aktor entfernt wird und sich der Aktor somit
zusammenzieht — sowie nach vertikal nach unten abgesenkt werden — im Faile der
Befullung des Aktors 13 und einer damit einhergehenden Aktorausdehnung -.

Zur Betatigung, d. h. flr ein Verschwenken der einzelnen Stiitzbeine A bis H jeweils

um die erste Raumachse R1 ist ein faltenbalgartig ausgebildeter Aktor 6 vorgesehen,



WO 2012/159737 PCT/EP2012/002171
12

der einseitig, an einem festen mechanischen Gegenlager, in Form einer mit der
Plattform 1 verbundenen Stutzstruktur 7 angebracht ist. Mit dem anderen Aktorende
befindet sich der faltenbalgartige Aktor 6in Eingriff mit dem Jewenls in das
kapselartige Gehause der Plattform 1 hineinragenden Endabschnitt des jeweils

ersten Stitzbeinabschnittes S1.

Die einzelnen faltenbalgartig ausgebildeten Aktoren 6 sowie auch der vorstehend
erwahnte Aktor 13 weisen jeweils eine faltenbalgartig, biegeelastische Aktorwand
auf, die im Langsschnitt einen wellig ausgebildeten Volumenwandverlauf aufweist
und die sich beim Beflllen mit einem Medium in Aktorlangserstreckung auszudehnen
vermag und die darlber hinaus bei Entleeren des Aktorvolumens eine entgegen der
Raumrichtung, langs der sich der Aktor ausdehnt, ruckstellende Federkraft besitzt.
Auf diese Weise vermag sich der faltenbalgartig ausgebildete Aktor 6 bei
entsprechender Ausbildung der Faltenbalgstruktur 1angs einer Linearachse oder
einer gekrummt vorgegebenen Trajektorie bei entsprechender Versorgung mit einem
Medium in geeigneter Weise auszudehnen bzw. zusammenzuziehen.

Die Versorgung der einzelnen faltenbalgartig ausgebildeten Aktoren 6 mit einem
entsprechenden Medium erfolgt Gber eine nicht in Figur 2 dargestellt
Versorgungsstruktur, bspw. in Form von einzelnen fluiddichten
Verbindungsleitungen, die von einem nicht dargesteliten Mediumreservoir ausgehen
und jeweils einseitig in die in den Stitzstrukturen 7 vorgesehenen Offnungen 8
fluiddicht einminden. Je nach Beaufschlagung der faltenbalgartig ausgebildeten
Aktoren 6 mit einem Medium vermogen diese die einzelnen Stutzbeine A bis H um
die Raumachse R1 bidirektional auszulenken.

Die Ausbildung des jeweils ersten Stiitzbeinabschnittes S1 ist, wie dies aus der
llustration in Figur 1 zu entnehmen ist, gewinkelt ausgebildet, so dass der jeweils
erste Stitzbeinabschnitt S1 unmittelbar nach Austritt durch die Offnung 3 einen die
Plattform 1 (berragenden Abschnitt aufweist, der gemaR der nach oben abgewinkelt
ist. Am oberen Ende des ersten Stlitzbeinabschnittes S1 ist eine weitere

faltenbalgartig ausgebildete Aktorstruktur vorgesehen, die sowohl als Aktor, als auch
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als Gelenkeinheit dient. Diese Gelenkeinheit ist bereits im Zusammenhang mit der
INlustration des Ausfihrungsbeispiels in Figur 1 mit dem Bezugszeichen G2 versehen
und vermag bei entsprechender Beflillung mit einem Medium den ebenfalls
einstlickig mit der Gelenkeinheit G2 verbundenen zweiten Stitzbeinabschnitt S2 um

die zweite Raumachse R2 anzuheben bzw. abzusenken.

Um einen faltenbalgartig ausgebildeten Aktor zur Ausiibung von langs einer
gekriimmten Trajektorie orientierte Aktorlangsbewegungen zu konditionieren, ist
gemafl dem Ausflihrungsbeispiel in Figur 3a in Aktorlangserstreckung seitlich ein
langs stabiles und biegsames, band- oder stegférmig ausgebildetes Mittel 9
vorgesehen, das die Dehnbarkeit des faltenbalgartig ausgebildeten Aktors zumindest
im Bereich des Mittels 9 lokal vermindert bzw. vollstandig unterbindet, so dass dem
faltenbalgartig ausgebildeten Aktor bei Beflillen mit einem Medium eine gekrimmte
Aktorbewegung regelrecht aufgezwangt wird. Der an der als Aktor ausgebildeten
Gelenkeinheit G2 in Figur 3a hinzugefligte Bewegungspfeil P skizziert die Auf- und
Abbewegung der entsprechenden Gelenkeinheit. Aus den Figuren 4a und b sind
hierzu ein Langsschnitt sowie eine perspektivische Schragansicht eines
faltenbalgartig ausgebildeten Aktors gezeigt, an dessen AuRenwand seitlich ein das
Biegeverhalten bestimmendes Mittel 9 einstiickig angebracht ist, durch das die

Aktorbewegung langs einer gekriimmt vorgegebenen Trajektorie T vorgegeben ist.

Zur Betétigung der faltenbalgartigen Aktorstruktur, die als Gelenkeinheit G2 dient,
sind die jeweils ersten Stitzbeinabschnitte S1 hohl ausgebildet und erméglichen eine
Versorgung des Aktorvolumens mit einem gasformigen oder fliissigen Medium. In
gleicher Weise ist auch der zweite Stitzbeinabschnitt S2 samtlicher Stiitzbeine A bis
H hohl ausgebildet, um auf diese Weise die dritte Gelenkeinheit G3, die den zweiten
Stutzbeinabschnitt S2 mit dem dritten Stiitzbeinabschnitt S3 verbindet, in gleicher
Weise mit dem Medium zu versorgen, um die entsprechend anzulenken bzw.
anzusteuem, wie im Falle der Gelenkeinheit G2.

Gilt es insbesondere héhere Lasten, bspw. bedingt durch ein hohes Eigengewicht

der eigenfortbewegungsfahigen Plattform oder durch entsprechende, auf der
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Plattform zu angeordnete Lasten, bspw. in Form von Sensoreinheiten, Gber die
einzelnen Stiitzbeine A bis H eigenstabil abzustitzen, so eignet sich eine in Figur 5
illustrierte, das Abstiitzvermdgen der beschriebenen Gelenkeinheiten G2 und G3
erhéhende bzw. verstarkende MaRnahme. Figur 5 stellt einen Langsschnitt durch
eine als Aktor faltenbalgartig ausgebildete Gelenkeinheit dar, wie sie flr eine
bevorzugte Ausbildung der Gelenkeinheiten G2 und G3 vorgesehen ist. Einerseits
weist die faltenbalgartig ausgebildete, aktorisch ansteuerbare Gelenkeinheit zur
Ausflhrung einer Bewegung langs einer gekrimmten Trajektorie T das erlauterte
langs stabile Mittel 9 auf, das einstiickig seitlich in Langserstreckung an der
Auflenwand der Faltenbalkstruktur 11 angebracht ist. Auf der gegenlberliegenden
Seite der Faltenbalkstruktur 11 sind hingegen Formteile 10 vorgesehen, die
gleichfalls einstickig mit der Faltenbalkstruktur 11 verbunden sind, die in seitlichem
gegenseitigen Eingriff treten, sobald die Gelenkeinheit eine lastbedingte
Uberdehnung erfahrt. Sei bspw. angenommen, dass an der in Figur 5 dargestellten
Gelenkeinheit eine Traglast L nach unten gerichtet angreift, so treten die Formteile -
10 an ihren jeweils einen Zwischenspalt 12 einschlieRenden Seitenflanken in Kontakt
und verhindern ein Durchbiegen der Gelenkeinheit in Lastrichtung L. Durch Vorsehen
der in Figur 5 illustrierten Formteile 10 kann die Stitzbelastung der Gelenkeinheiten
G2 und G3 entsprechend verbessert werden.

Die erlauterte konstruktive Auslegung der l6sungsgemaf ausgebildeten
eigenfortbewegungsfahigen Plattform ermdglicht grundsatzlich eine einstiickige
Bauweise und somit fur die Herstellung mittels generativer Herstellungsverfahren
geeignet. Auf die vorstehende Mdglichkeit, die Plattform und die Stitzbeine in
getrennten generativen Herstellungsschritten zu fertigen und anschlieffend zu
montieren, sei an dieser Stelle nochmals hingewiesen. Durch die konstruktive
Ausgestaltung der eigenfortbewegungsfahigen Plattform und die I6sungsgemaRe
Umsetzung mittels generativer Herstellungsverfahren ist es méglich die gesamte
Vorrichtung im Rahmen eines einzigen Fertigungsschrittes oder in mehreren
Fertigungsschritten zu realisieren. Je nach Materialwahl sowie frei skalierbarer
GroRenwanhl fir die Ausbildung der Plattform kénnen gewichtsreduzierte und klein

skalierbare Plattformen bis in den Bereich weniger Zentimeter realisiert werden. Die
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in Anlehnung an die Natur und insbesondere an Spinnentiere orientierte technische
Umsetzung einer eigenfortbewegungsfahigen Plattform lasst sich fur eine Vielzahl
unterschiédlicher Aufgaben einsetzen, S0 bspw. fur die FonbéWeguhg auf unebenem
Gelande flr Erkundungsmissionen in fir den Menschen nur schwer zuganglichen
oder gefahrlichen Umgebungen. So ist es moglich durch geeignete, die Tragfahigkeit
der I6sungsgemafen eigenfortbewegungsfahigen Plattform erhdhende Mallnahmen,
wie vorstehend erlautert, sensorische Systeme die Plattform zu integrieren, um so

eine multifunktionale Erkundungsplattform zu schaffen.
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S3 dritter Stitzbeinabschnitt

R1 erste Raumachse

R2 zweite Raumachse

G2, G3 als Aktor faltenbalgartig ausgebildete Gelenkeinheit
T gekrimmte Trajektorie

L Lasteintrag

S Symmetrieachse
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Patentanspriche

1. Eigenfortbewegungsfahige Plattform mit wenigstens sechs an der Plattform
jeweils um wenigstens eine erste Raumachse auslenkbar gelagerte Stutzbeine,
dadurch gekennzeichnet, dass jedes Stutzbein

a) Uber eine um die erste Raumachse schwenkbare Gelenkeinheit mit der
Plattform sowie mit einem sich einseitig an der Plattform abstitzenden Aktor,
verbunden ist, der faltenbalgartig ausgebildet ist und jeweils ein Uber eine Offnung
oder Zuleitung mit einem gasférmigen oder flissigen Medium beflllbares Volumen
umschlie3t und bei Befillen mit dem Medium langs einer durch die faltenbalgartige
Ausbildung des Aktors vorgegebene Linearachse oder gekrimmten Trajektorie
auszudehnen und bei Entleerung des Volumens in entgegengesetzter Richtung
langs der Linearachse oder der gekriimmten Trajektorie zusammenzuziehen vermag
und

b) wenigstens einen ersten und zweiten, die Plattform Uberragenden
Stltzbeinabschnitt besitzt, die Uber eine als Aktor ausgebildete und um eine zweite
Raumachse auslenkbare zweite Gelenkeinheit miteinander verbunden sind, wobei
die Plattform, die an der Plattform gelenkig ausgebildeten und angebrachten
Stitzbeine sowie die sich jeweils einseitig an der Plattform abstiitzenden Aktoren
mittels eines generativen Herstellungsverfahrens herstellbar sind.

2. Eigenfortbewegungsfahige Plattform mit wenigstens sechs an der Plattform
jeweils um wenigstens eine erste Raumachse auslenkbar gelagerte Stiitzbeine,
dadurch gekennzeichnet, dass jedes Stiitzbein

a) uber eine um die erste Raumachse schwenkbare Gelenkeinheit mit der
Plattform sowie mit einem sich einseitig an der Plattform abstitzenden Aktor,
verbunden ist, und

b) wenigstens einen ersten und zweiten, die Plattform (iberragenden

Stltzbeinabschnitt besitzt, von denen der erste Stiitzbeinabschnitt zwei separate,
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parallel zueinander gefuhrte Streben, jeweils mit einem ersten und zweiten
Strebenende aufweist, von denen die ersten Strebenenden jeweils iber ein
Filmgelenk mittel- oder unmittelbar mit der um die erste Raumachse schwenkbare
Gelenkeinheit, und die zweiten Strebenenden jeweils uber ein Filmgelenk mit dem
zweiten Stitzbeinabschnitt verbunden sind, und wenigstens eine Strebe zwischen
ihrem ersten und zweiten Strebenende mittel- oder unmittelbar mit einem Aktor
verbunden ist, der sich einseitig mittel- oder unmittelbar an der um die erste

Raumachse schwenkbare Gelenkeinheit abstutzt,

dass die Aktoren jeweils faltenbalgartig ausgebildet sind und jeweils ein lber eine
Offnung oder Zuleitung mit einem gasférmigen oder fliissigen Medium befiillbares
Volumen umschlief3en und bei Befullen mit dem Medium langs einer durch die
faltenbalgartige Ausbildung der Aktoren vorgegebenen Linearachse oder
gekrummten Trajektorie auszudehnen und bei Entleerung des Volumens in
entgegengesetzter Richtung ldngs der Linearachse oder der gekrimmten Trajektorie
zusammenzuziehen vermégen und

dass die Plattform, die an der Plattform gelenkig ausgebildeten und angebrachten
Stutzbeine sowie die sich jeweils einseitig an der Plattform abstiitzenden Aktoren

mittels eines generativen Herstellungsverfahrens herstellbar sind.

3. Eigenfortbewegungsfahige Plattform nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dass die jeweils als zweite Gelenkeinheit ausgebildeten
Aktoren faltenbalgartig ausgebildet sind und jeweils ein Gber eine Offnung oder
Zuleitung mit einem gasférmigen oder flissigen Medium befiillbares Volumen

umschlief3en.

4. Eigenfortbewegungsfahige Plattform nach Anspruch 1 oder 3,

dadurch gekennzeichnet, dass sich die jeweils als zweite Gelenkeinheit
faltenbalgartig ausgebildeten Aktoren bei Beflillen mit dem Medium langs einer durch
die faltenbalgartige Ausbildung des Aktors vorgegebenen gekriimmten Trajektorie
auszudehnen und bei Entleerung des Volumens in entgegengesetzter Richtung

langs der gekrimmten Trajektorie zusammenzuziehen vermogen.
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5. Eigenfortbewegungsfahige Plattform nach Anspruch 4,

dadurch gekennzeichnet, dass die als zweite Gelenkeinheit faltenbalgartig
ausgebildeten Aktoren jeweils in Aktorlangserstreckung seitlich ein langsstabiles und
biegsames, band- oder stegformiges, das Ausdehnungsvermogen der faltenbalgartig
ausgebildeten Aktoren lokal begrenzendes oder lokal vollstandig unterbindendes
Mittel vorsehen, durch das sich jeweils der Aktor bei Befiillen mit dem Medium langs

der gekrimmten Trajektorie ausdehnt.

6. Eigenfortbewegungsfahige Plattform nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass die erste und zweite Raumachse orthogonal

zueinander orientiert sind.

7. Eigenfortbewegungsfahige Plattform nach einem der Anspriiche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, dass das Volumen der jeweils faltenbalgartig
ausgebildeten Aktoren von einer biegeelastischen Wand umschlossen ist, die in
einem Langsschnitt einen wellig ausgebildeten Volumenwandveriauf aufweist und
eine entgegen der Raumrichtung, 1angs der sich der jeweilige Aktor ausdehnt,
ruckstellende Federkraft aufweist.

8. Eigenfortbewegungsfahige Plattform nach einem der Anspriche 1, 3 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dass die Stiitzbeine jeweils einen dritten
Stutzbeinabschnitt vorsehen, der Gber einen als dritte Gelenkeinheit faltenbalgartig

ausgebildeten Aktoren mit dem zweiten Stutzbeinabschnitt verbunden ist.

9. Eigenfortbewegungsfahige Plattform nach Anspruch 8,

dadurch gekennzeichnet, dass sich die als dritte Gelenkeinheiten, faltenbaigartig
ausgebildeten Aktoren bei Beflllen mit dem Medium jeweils 1angs einer durch die
faltenbalgartige Ausbildung des Aktors vorgegebenen, gekriimmten Trajektorie
auszudehnen und bei Entleerung des Volumens in entgegengesetzter Richtung

langs der gekriimmten Trajektorie zusammenzuziehen vermégen.
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10.  Eigenfortbewegungsfahige Plattform nach einem der Ahépri]che 1, 2 bis 9,
dadurch gekennzeichnet, dass die jeweils als Gelenkeinheit faltenbalgartig
ausgebildeten Aktoren Mittel zur Begrenzung Lastbedingter Verformungen vorsehen,
die jeweils seitlich in Aktorlangserstreckung als sich tGber die faltenbalgartige
Aussenkontur des Aktors ersteckende Formteile ausgebildet und angeordnet, die bei
Erreichen einer den Aktor verformenden Maximalkriimmung in gegenseitigen Eingriff

gelangen.

11.  Eigenfortbewegungsfahige Plattform nach Anspruch 2,,

dadurch gekennzeichnet, dass die beiden Streben des ersten Stiitzbeinabschnittes
gleichlang bemessen und die Filmgelenke der jeweils ersten Strebenenden an einem
mit der Gelenkeinheit verbundenen Wandabschnitt langs zur ersten Raumachse
beabstandet zueinander gefligt sind, wobei der Wandabschnitt parallel zur ersten
Raumachse orientiert ist, und

dass der zweite Stiutzbeinabschnitt parallel zur ersten Raumachse orientiert ist.

12.  Eigenfortbewegungsfahige Plattform nach einem der Anspriiche 1 bis 11,
dadurch gekennzeichnet, dass jeweils die um die erste Raumachse schwenkbaren
Gelenkeinheiten als Filmgelenke ausgebildet sind.

13.  Eigenfortbewegungsfahige Plattform nach einem der Anspriiche 1 bis 12,
dadurch gekennzeichnet, dass die Aktoren jeweils wenigstens eine
Anschiussstruktur aufweisen, fur eine Versorgung der Aktoren mit dem Medium, und
dass an der Plattform wenigstens ein Mediumreservoir angebracht ist, das fluiddicht
Uber mit den Anschlusstrukturen der Aktoren verbunden ist.

14.  Eigenfortbewegungsfahige Plattform nach einem der Anspriiche 1 bis 13,
dadurch gekennzeichnet, dass eine geradzahlige Anzahl von Stitzbeinen an der
Plattform angebracht sind, und dass die Plattform sowie die Anordnung der

Stutzbeine an der Plattform symmetrisch zu einer Symmetrieachse ausgebildet sind.
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15.  Eigenfortbewegungsfahige Plattform nach einem der Anspriiche 1 bis 14,
dadurch gekennzeichnet, dass samtliche Komponenten der
eigenfortbewegungsfahigen Plattform, d.h. die Plattform mit den daran angebrachten
Stiitzbeinen sowie die die Stiitzbeine bewegenden Aktoren und Gelenkeinheiten,

einstickig hergestelit sind.

16.  Eigenfortbewegungsfihige Plattform nach einem der Anspriiche 1 bis 14,
dadurch gekennzeichnet, dass die Plattform mit den einseitig an der Plattform
abstiitzenden Aktoren als eine einstlickige Baueinheit hergestellt ist, und dass die
Stitzbeine jeweils getrennt als einstiickige Baueinheiten hergestellt sind, wobei die
Stiitzbeine jeweils endseitig am ersten Stiitzbeinabschnitt die Gelenkeinheit
vorsehen, die jeweils von einer rahmenartigen Umrandung umgeben ist, die an die

Plattform fugbar ist.

17. Eigenfortbewegungsfahige Piattform nach einem der Anspriche 1 bis 16,
dadurch gekennzeichnet, dass eine geradzahlige Anzahl von Stutzbeinen an der
Plattform angebracht sind, und dass die Plattform sowie die Anordnung der

Stutzbeine an der Plattform symmetrisch zu einer Symmetrieachse ausgebildet sind.

18.  Eigenfortbewegungsfahige Plattform nach einem der Anspriiche 1 bis 17,

dadurch gekennzeichnet, dass die zu fertigende eigenfortbewegungsfahige

Plattform nach Form und Grofe als CAD-Datensatz vorliegt, der einem generativen

Fertigungsverfahren in einer der folgenden Art als Fertigungsparameter zufiihrbar ist:

- Rapid Prototyping mittels Photolithographischem Verfahren

- Photopolymerisation durch schichtweises Ausharten aus einem
Flissigkeitsbad

- Schichtweises Auftragen und Verfestigen von Pulverschichten

- Schichtweises Austragen eines Bindemittels in einen Pulververbund

- Energiestrahidepositionsverfahren in Metallpuiver

- Kunststoffextrudertechnik (FDM, Fused Deposition Modeling).
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