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PATENTNI ZAHTJEVI

1.

Radna platforma (1; 100), koja ima:
podnoZzje platforme (20);
mehanizam za pokretanje (26), koji se moZe povezati s navedenim podnoZjem platforme (20) i koji je, kada je
tako povezan, konfiguriran za pomicanje podnoZzja platforme (20);
najmanje dvije zone radnog alata (30; 130) na navedenom podnoZju platforme (20), od kojih svaka ima
Supljinu za prihvat u sebe odjeljka (54; 154) za prihvat radnog alata (50; 150); 1
najmanje jedan sklop kraka (10) koji ima prvi kraj (12), koji se moZe uévrstiti na navedeno podnozje platforme
(20), 1 drugi slobodni kraj (14; 114), gdje se sklopom kraka (10) moZe upravljati radi pomicanja navedenog
drugog slobodnog kraja (14; 114) prema najmanje jednoj od navedene najmanje dvije zone radnog alata (30;
130), sprezanja drugog slobodnog kraja (14; 114) s radnim alatom (50; 150), smjeStenim u navedenoj najmanje
jednoj od navedene najmanje dvije zone radnog alata (30; 130), te manevriranja navedenog drugog slobodnog
kraja (14; 114) s navedenim radnim alatom (50; 150), spregnutim s njime;
naznadena time $to je, u navedenoj najmanje jednoj od navedene najmanje dvije zone radnog alata (30; 130),
navedeni radni alat (50; 150) smjeSten u navedenom odjeljku (54; 154) dostupan za navedeni najmanje jedan
sklop kraka (10) kroz otvoreni gornji kraj u navedenom odjeljku (54; 154), a skriven kada se navedenu radnu
platformu (1; 100) gleda s njene boéne strane.
Radna platforma (1; 100) u skladu s patentnim zahtjevom 1, naznacfena time $to je navedeni radni alat (50; 150)
konfiguriran da odgovara oblikom i veli¢inom u svoj odgovarajuci odjeljak (54; 154), kako bi se ¢vrsto osiguralo
na mjestu u najmanju ruku navedeni radni alat (50; 150).
Radna platforma (1; 100) u skladu s bilo kojim od prethodnih patentnih zahtjeva, naznacena time $to dodatno ima
najmanje jednu upravljacku jedinicu (70), konfiguriranu za upravljanje funkcioniranjem radne platforme (1; 100)
provodenjem najmanje jednog od sljedeceg:
upravljanja pomicanjem navedenog podnoZzja platforme (20) radom s navedenim mehanizmom za pokretanje
(26);
odabira podskupa (50’) radnih alata iz skupa (51) radnih alata (50; 150);
prihvata radnih alata (50; 150) iz navedenog podskupa (50°) radnih alata u njihove odgovarajuce zone radnog
alata (30; 130);
odabira u najmanju ruku navedenog jednog radnog alata (50; 150) iz navedenog podskupa (50) radnih alata;
sprezanja navedenog drugog slobodnog kraja (14; 114) navedenog sklopa kraka (10) s u najmanju ruku
navedenim jednim odabranim radnim alatom (50; 150);
manevriranja navedenog drugog slobodnog kraja (14; 114) s u najmanju ruku navedenim jednim radnim alatom
(50; 150) montiranim na njemu; i,
zamjene radnog alata (50; 150) spregnutog s navedenim drugim slobodnim krajem (14; 114) drugim radnim
alatom (50; 150).
Radna platforma (1; 100) u skladu s patentnim zahtjevom 3, naznacena time S§to je navedena upravljacka jedinica
(70) dodatno konfigurirana za upravljanje funkcioniranjem radne platforme (1; 100) najmanje jednim od sljedeceg:
odredivanjem vise aktivnosti koje radna platforma (1; 100) treba izvesti i povezivanjem svake od navedenih
aktivnosti sa zadanim podskupom (50°) radnih alata; odabirom zadane aktivnosti izmedu navedenih vise
aktivnosti; te registriranjem svakog radnog alata (50; 150) kada je smjeSten u svojoj odgovarajucoj zoni radnog
alata (30; 130).
Radna platforma (1; 100) u skladu s patentnim zahtjevom 3, kada ovisi o patentnom zahtjevu 2, naznafena time
§to se navedeni prihvat radnih alata (50; 150) iz navedenog podskupa (50°) radnih alata u njihove odgovarajuce
zone radnog alata (30; 130) provodi sprezanjem navedenog drugog slobodnog kraja (14; 114) s odjeljkom (54;
154) svakog radnog alata (50; 150) iz navedenog podskupa (50’) i pomicanjem navedenog drugog slobodnog kraja
(14; 114) s odjeljkom (54; 154) spregnutim s njime prema njegovoj odgovarajucoj zoni radnog alata (30; 130).
Radna platforma (1; 100) u skladu s bilo kojim od patentnih zahtjeva 3 i 4, naznacena time $to se navedeni odabir
u najmanju ruku navedenog jednog radnog alata (50; 150) iz navedenog podskupa (50’) radnih alata dodatno
sastoji u najmanje jednom od sljedeceg: identificiranju smjestaja odgovarajuce zone radnog alata (30; 130)
odabranog radnog alata (50; 150); pomicanju navedenog drugog slobodnog kraja (14; 114) prema odgovarajucoj
zoni radnog alata (30; 130) odabranog radnog alata (50; 150); zabravljivanju navedenog drugog slobodnog kraja
(14; 114) s odabranim radnim alatom (50; 150); te vadenju tog odabranog radnog alata (50; 150) iz njegove
odgovarajuce zone radnog alata (30; 130).
Radna platforma (1; 100) u skladu s bilo kojim od prethodnih patentnih zahtjeva, naznacena time $to dodatno ima
nosa¢ alata (80), povezan s navedenim podnozjem platforme (20) i konfiguriran za prihvat u najmanju ruku
navedenog jednog radnog alata (50; 150) u odgovarajuc¢im zonama radnog alata (31).
Radna platforma (1; 100) u skladu s bilo kojim od prethodnih patentnih zahtjeva, naznafena time 3to je u
najmanju ruku navedena jedna zona radnog alata (30; 130) konfigurirana da u sebe spremi svoj odgovarajuci radni
alat (50; 150), kako bi se sprjecilo njegovu vidljivu izloZenost okolisu.
Radna platforma (1; 100) u skladu s bilo kojim od prethodnih patentnih zahtjeva, naznacena time $to najmanje
jedan radni alat (50; 150) ima memorijsku jedinicu, prilagodenu za spremanje vise karakteristika povezanih sa
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svojim odgovaraju¢im radnim alatom (50; 150), gdje se navedenih vise karakteristika bira iz skupine koju ¢ine:
identifikacijski broj navedenog radnog alata (50; 150), teZina navedenog radnog alata (50; 150), identifikacijski
broj odgovarajuceg odjeljka (54; 154) radnog alata (50; 150), prostorni smjeStaj radnog alata (50; 150) na podnozju
platforme (20), identifikacijski broj odgovarajuée zone radnog alata (30; 130) radnog alata (50; 150), broj ukupnih
sati aktivnosti radnog alata (50; 150), tip radnog alata (30; 130), aktivnosti za ¢&iju provedbu je konfiguriran
navedeni radni alat (50; 150), radnja za &iju provedbu je konfiguriran navedeni radni alat (50; 150), trenutni
smjeStaj radnog alata (50; 150), te bilo koja njihova kombinacija.
Radna platforma (1; 100) u skladu s bilo kojim od prethodnih patentnih zahtjeva, kada ovisi o patentnom zahtjevu
5, naznafena time $to navedena upravljacka jedinica (70) ima memorijsku jedinicu (230), prilagodenu za
spremanje viSe karakteristika povezanih s najmanje jednim radnim alatom (50; 150), u najmanju ruku navedenim
jednim sklopom kraka (10) i najmanje jednom zonom radnog alata (30; 130), gdje se navedenih viSe karakteristika
bira iz skupine koju ¢ine: identifikacijski broj svakog radnog alata (50; 150), identifikacijski broj svake zone
radnog alata (30; 130), identifikacijski broj svakog sklopa kraka (10), teZzina svakog radnog alata (50; 150),
identifikacijski broj odgovarajuceg odjeljka (54; 154) svakog radnog alata (50; 150), prostorni smjestaj radnog
alata (50; 150) na podnozju platforme (20), identifikacijski broj odgovaraju¢e zone radnog alata (30; 130) svakog
radnog alata (50; 150), broj ukupnih sati aktivnosti svakog radnog alata (50; 150), broj sati najvece aktivnosti
svakog radnog alata (50; 150), tip svakog radnog alata (50; 150), aktivnosti za ¢iju provedbu je konfiguriran
navedeni radni alat (50; 150), radnja za &iju provedbu je konfiguriran navedeni radni alat (50; 150), trenutni
smjeStaj svakog radnog alata (50; 150), trenutni smjeStaj drugog slobodnog kraja (14; 114) svakog sklopa kraka
(10), najvecéa nosivost svakog sklopa kraka (10), zauzetost svakog sklopa kraka (10), zauzetost svake zone radnog
alata (30; 130), trenutni radni alat (50; 150) spregnut sa sklopom kraka (10), trenutni smjestaj odjeljka (54; 154), te
bilo koja njihova kombinacija.
Postupak rada s radnom platformom (1; 100), koji se sastoji u:

osiguravanju radne platforme (1; 100), koja ima: podnoZzje platforme (20); mehanizam za pokretanje (26), koji

se moZe povezati s navedenim podnoZjem platforme (20) 1 koji je, kada je tako povezan, konfiguriran za

pomicanje podnoZja platforme (20); najmanje dvije zone radnog alata (30; 130) na navedenom podnoZju

platforme (20), od kojih svaka ima Supljinu za prihvat u sebe odjeljka (54; 154) za prihvat radnog alata (50;

150); 1 naymanje jedan sklop kraka (10) koji ima prvi kraj (12), koji se moZe ucvrstiti na navedeno podnoZzje

platforme, i drugi slobodni kraj (14; 114);

pomicanju navedenog drugog slobodnog kraja (14; 114) navedenog sklopa kraka (10) prema jednoj od

navedene najmanje dvije zone radnog alata (30; 130);

sprezanju drugog slobodnog kraja (14; 114) s radnim alatom (50; 150), smjeStenim u navedenoj najmanje

jednoj od navedene najmanje dvije zone radnog alata (30; 130); 1,

manevriranju navedenog drugog slobodnog kraja (14; 114) s navedenim radnim alatom (50; 150), spregnutim s

njime;

naznaden time $to je u navedenoj najmanje jednoj od navedene najmanje dvije zone radnog alata (30; 130),

navedeni radni alat (50; 150) smjeSten u navedenom odjeljku (54; 154) dostupan za navedeni najmanje jedan

sklop kraka (10) kroz otvoreni gornji kraj u navedenom odjeljku (54; 154), a skriven kada se navedenu radnu

platformu (1; 100) gleda s njene boéne strane.
Postupak u skladu s patentnim zahtjevom 11, naznafen time $to dodatno ukljucuje korake osiguravanja da
navedena radna platforma (1; 100) ima najmanje jednu upravljacku jedinicu (70), te upravljanja funkcioniranjem
radne platforme (1; 100) provodenjem najmanje jednog od sljedeceg:

upravljanja pomicanjem navedenog podnoZzja platforme (20) radom s navedenim mehanizmom za pokretanje

(26);

odabira podskupa (50’) radnih alata iz skupa (51) radnih alata (50; 150);

prihvata radnih alata (50; 150) iz navedenog podskupa (50°) radnih alata u njihove odgovarajuce zone radnog

alata (30; 130);

odabira u najmanju ruku navedenog jednog radnog alata (50; 150) iz navedenog podskupa (50) radnih alata;

sprezanja u najmanju ruku navedenog jednog odabranog radnog alata (50; 150) s navedenim drugim slobodnim

krajem (14; 114);

manevriranja navedenog drugog slobodnog kraja (14; 114) s u najmanju ruku navedenim jednim radnim alatom

(50; 150) montiranim na njemu; i,

zamjene radnog alata (50; 150) spregnutog s navedenim drugim slobodnim krajem (14; 114) drugim radnim

alatom (50; 150).
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