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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein System und ein Ver-
fahren zum vernetzten Befordern von Patienten oder be-
wegungsbehinderten Personen.

[0002] Als Besucher oder Patient in einem Kranken-
haus oder einer Pflegestation wird man bald erkennen,
dass ein wesentliches Problem darin besteht, behand-
lungsbediirftige Menschen von einem Behandlungsort
zu einem anderen Behandlungsort oder in den jeweiligen
Ruheort zu transportieren. In der Regel geschieht dies
dadurch, dass der Transport eines Krankenbetts von
zwei pflegenden Personen erfolgt, die zu einem be-
stimmten Zeitpunkt angefordert werden und dann das
jeweilige Krankenbett mit dem betreffenden Patienten
Uiber verschiedene Gange und Stockwerke schieben.
[0003] Aus der Druckschrift WO 2015/069186 A1 ist
eine Vorrichtung zum Befoérdern von Patienten oder be-
wegungsbehinderten Personen in einem Kranken- oder
Pflegebett bekannt, wobei ein einzelnes Transportfahr-
zeug Uber eine Andocktraverse ein Krankenbett aufneh-
men und von einem Startort zu einem Zielort autonom
bewegen kann.

[0004] Zum Stand der Technik wird ferner auf die
Druckschrift DE 20 2013 103 255 U1 verwiesen. Nach
den Angaben im Anspruch 1 dieser Druckschrift betrifft
diese einen elektrischen Transportwagen zum Transport
von Krankenbetten, aufweisend: einen Tragrahmen (1),
der bodenseitig ein Stiitzpodest (11) aufweist und beid-
seitig jeweils mit einem Stander (12) versehen ist; eine
Antriebseinheit (2), die mindestens einen an dem Stiitz-
podest (11) befestigten Elektromotor (21), zwei Antriebs-
rader (22) und zwei Rollen (23) aufweist, wobei sich die
beiden Antriebsrader (22) durch eine Motorwelle des
Elektromotors (21) drehen und wobei die beiden An-
triebsrader (22) gemeinsam mit den beiden Rollen (23)
den kompletten elektrischen Transportwagen unterstiit-
zen; mindestens eine Verriegelungsvorrichtung (3), die
sich zwischen den beiden Standern (12) des Tragrah-
mens (1) befindet und einen Hebel (31) und eine
Klemmeinheit (33) aufweist, wobei die Klemmeinheit (33)
eine erste und eine zweite Klemmbacke (331, 332) und
wobei die zweite Klemmbacke (332) unter Einwirkung
des Hebels (31) von der ersten Klemmbacke (331) weg-
bewegt, bzw. zu derselben hinbewegt werden kann; und
eine elektronische Steuervorrichtung (4), die elektrisch
anden Elektromotor (21) angeschlossenistum den Elek-
tromotor (21) in Gang zu setzen.

[0005] Nach den Angaben hinsichtlich der zugrunde-
liegenden Aufgaben dient der aus der DE 20 2013 103
255 U1 bekannte Transportwagenim Wesentlichen dazu
ein Krankenbett mit geringerem Kraftaufwand schnell zu
verschieben und Krankenpfleger zu entlasten.

[0006] Ferner ist aus der Druckschrift US
2012/0029697 A1 ein Verfahren zum Befdrdern von be-
wegungsbehinderten Patienten bekannt, wobei der Pa-
tient von einer Steuerzentrale zum Transport gemeldet
wird, der Patient in ein Krankenbett gelagert wird, und
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der Patient mittels autonomer Navigation transportiert
wird.

[0007] Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe
zugrunde, ein System und ein Verfahren anzugeben, mit
denen Krankenbetten selbsttatig ohne Zuhilfenahme von
menschlicher Bewegungskraft beférdert werden kon-
nen, wobei der jeweilige Beférderungsvorgang elektro-
nisch kontrolliertund Giberwachtwerden kann und sicher-
heitstechnische Anordnungen und MalRnahmen flr das
Wohl des transportierten Menschen sorgen.

[0008] Diese Aufgabe wird hinsichtlich des System
durch die Merkmale des Patentanspruchs 1 und hinsicht-
lich des Verfahrens durch die MaRnahmen des Paten-
tanspruchs 5 gelost.

[0009] In den Unteransprichen sind vorteilhafte Aus-
gestaltungen der Erfindung gekennzeichnet.

[0010] Daserfindungsgemafe Systemwirdim Folgen-
den naher beschrieben.

[0011] Es zeigen im Einzelnen:

Fig. 1: zwei Schnittdarstellungen des erfindungsge-
mafRen Transportfahrzeugs,

Fig.2 eine exemplarische Darstellung des Transport-
fahrzeugs in Verbindung mit einem Transportstuhl
Fig.3: die Verwendung zweier Transportfahrzeuge
bei einem Pflegebett

Fig.4: eine raumliche Detailansicht der Kinematik ei-
nes Transportfahrzeugs

[0012] DieFig.1:zeigtinzwei Schnittdarstellungen das
erfindungsgeméafRe Transportfahrzeug.

[0013] Mit 1 isthierinder Fig.1a) das Fahrgestell, bzw
der Grundkorper fir das erfindungsgemafie Beforde-
rungs - System bezeichnet und von der Oberseite gese-
hen dargestellt. Das Bezugszeichen 2, an der Vordersei-
te bezeichnet, betrifft einen Laserscanner von der Art,
dass er wegen besonderer Qualitdtsmerkmale fir den
Personenschutz zugelassen ist. Das gleiche Bauteil be-
findet sich an der Riickseite. Eine, in der Mitte des Fahr-
gestells 1 in Langsrichtung Uber nahezu die gesamte
Lange des Fahrgestells 1 verlaufende doppelspurige
Briickenbahn 3 tragt einen Fahrschlitten 5 der mittels ei-
nes Antriebs 4 Uiber die gesamte Lange der Briickenbahn
3 bewegt werden kann. Auf dem Fahrschlitten 5 ist eine
Andocktraverse 6 befestigt, die mittels einer Dreheinrich-
tung 16 auf dem Fahrschlitten 5 drehbar gelagert ist. Der
Antrieb hierfur ist mit 10 bezeichnet. Die Andocktraverse
6 ist in der Fig. 1a) quer zur Fahrtrichtung stehend ge-
zeichnet.

[0014] Mit 7 sind auf dem Fahrgestell 1 ein Datensen-
der und ein Datenempféanger bezeichnet die fir die Steu-
erung der gesamten Vorrichtung und deren Sicherheits-
system zustandig sind.

[0015] Vonden vier Gelenkstitzrollen 8 sind in der Fig.
1a) zwei Stiick bezeichnet. Weiterhin weist das Fahrge-
stell 1 einige Sicherheitssensoren und Zusatzsensoren
9 zur Fahrzeugliberwachung auf die auch zur Minimie-
rung von Schatten bei dem Scannen von Hindernissen
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dienen.

[0016] Die Oberseite des Fahrgestells weist eine Hub-
plattform 11 zur Vertikalbewegung der Brickenbahn 3
auf. Mit einer solchen Vertikalbewegung der Briicken-
bahn 3 werden auch samtliche mit der Andocktraverse
6 verbundenen Vorrichtungen vertikal bewegt.

[0017] In der Fig. 1b) ist das Fahrgestell 1 in der Sei-
tenansicht zu sehen, wobei die Hubplattform 11 mitihren
potenziellen Hubbewegungen gekennzeichnet ist. Hier
istferner ein kurzer Anschlag 13 und ein langer Anschlag
15 der Andocktraverse 6 gezeigt, wobei in der Mitte zwi-
schen diesen beiden Anschlagen eine Einrast - Mulde
15 fir die Verbindung mit einem Personen - Transport-
stuhl bezeichnet ist. Neben den bekannten Gelenksttitz-
rollen 8 und den Zusatzsensoren 9 wird hier auf eines
der Antriebsrader 12 des autonomen Transportfahr-
zeugs verwiesen.

[0018] Die Fig.2 zeigt eine exemplarische Darstellung
des Transporﬁzeugs in Verbindung mit einem Trans-
portstuhl Neben einer Seitenansicht des Fahrgestells 1
mit einem Laserscanner 2 und einem Zusatzsensor 9 ist
auf der Hubplattform 11 die Andocktraverse 6 mit einem
Quertrager 25 eines Personen - Transportstuhls 21 zu
erkennen, wobei der Quertrager 25 in einer, nicht sicht-
baren, Einrast - Transport - Mulde 14 liegt. Der Personen
- Transportstuhl 21 weist auf der Hohe des Quertragers
25 Sicherheits - Sensoren 22 auf, die hier jedoch nur auf
der linken Seite bezeichnet sind.

[0019] ZurErkennung der Belegung der Sitzflache des
Personen - Transportstuhls 21 weist diese einige Druck-
sensoren 23 auf, wobei nur Sensor bezeichnetist. Weiter
sind im Bereich der Sitzflache des Personen - Transport-
stuhls 21 ein Datensender und ein Datenempfanger mit
der Ziffer 24 bezeichnet die fir die Steuerung der ge-
samten Vorrichtung des Stuhls und dessen Sicherheits-
system zustandig sind.

[0020] Zur Uberwachung des Gefiihlszustands einer
zu transportierenden Person, bzw. eines Patienten 26,
dient eine, an einer biegesteifen Kamera - Justiervorrich-
tung 18 befestigte, Kamera 17 zur Gesichtsiiberwa-
chung. Anstelle einer Kamera kann hier auch ein Tou-
uchscreen installiert sein der einem Patienten Informati-
onen Ubermittelt zum Beispiel Uber Wartezeiten oder zu
erwartende Behandlungen. Ebenso kdnnen auf diese
Weise auch Spiele oder Nachrichten Gbermittelt werden.
[0021] Im Bereich einer Hand eines Patienten 26 sind
Pulsmesser 19 und Sensoren zur Erfassung des Haut-
widerstands angebracht. Weiter sind hier Sender 20 mit
einem Taster zur Aussendung eines Notsignals und einer
Notaus - Schaltung vorgesehen. Als Sonderbauform
kann vorgesehen sein, dass anstelle eines Bettes ein
Transportstuhl transportiert wir, wobei dieser fiir Perso-
nen in Rehabilitations - Einrichtungen mit, fir den jewei-
ligen Versorgungsfall geeigneten, speziellen Zusatzvor-
richtungen versehen sein kann. Dies kénnen zum Bei-
spiel Gelenkstlitzen oder besondere Messgerate fir Ta-
chykardien seien.

[0022] Fig.3: zeigt die erfindungsgeméRe Verwen-
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dung zweier Transportfahrzeuge bei einem Pflegebett,
bzw. Krankenbett.

[0023] Wie der Fig.3 zu entnehmen ist, werden zum
Transport eines Pflegebetts ein erstes oder vorderes
Transportfahrzeug 29 und ein zweites oder hinteres
Transportfahrzeug 30 mittels einer Pflegebett - Lafette
27 verbunden. Hierbei weist das erste Transportfahrzeug
einen Quertrager 28 auf der als Andocktraverse 6 wirkt,
wie sie in der Beschreibung zur Fig.1 und bei dem zwei-
ten Transportfahrzeug gezeigt wurde. Fur die Zusam-
menschaltung des ersten und des zweiten Transport-
fahrzeugs sind die beiden Laserscanner 2 bezeichnet.
Im Beispiel des zweiten Transportfahrzeugs wurde der
lange Anschlag 15 der Andocktraverse 6 benutzt. Zum
Detektieren der Belegung des Pflegebetts dient mindes-
tens ein Drucksensor 23, wie er auch bei der Beschrei-
bung des Personen - Transportstuhls 21 erwahnt wird.
Weiter sind fir den auf dem Pflegebett zu transportie-
renden Patienten 26 ein Pulsmesser 19 und Sensoren
zur Erfassung des Hautwiderstands und ein Sender 20
mit einem Taster zur Aussendung eines Notsignals und
einer Notaus - Schaltung vorgesehen. Weiter sind in der
Fig.3 auch Sicherheits - Sensoren 22 auf der Vorderseite
bezeichnet, die flir die Scanschatten - Minimierung sor-
gen.

Am Fulende des Pflegebetts ist eine Sende - und Emp-
fangseinheit fir die Steuereinheit und das Sicherheits-
system des Pflegebetts angebracht. Eine Kamera 17 fur
die Gesichtsiiberwachung sorgt fiir die Ubermittlung der
Gefluhle des Patienten.

[0024] Fig.4: zeigt eine rdumliche Detailansicht der Ki-
nematik eines Transportfahrzeugs. Diese Abbildung
zeigt ein Transportfahrzeug ohne das umhillende Fahr-
gestell 1. Auf Verbindungen zu dem Fahrgestell 1 wird
an entsprechender Stelle hingewiesen. Zunachst wird
die Kinematik der Antriebsrader erldutert. Im Vorder-
grund sind das, aus der Fig-1 bekannte linksseitige An-
triebsrad 12 und eine Drehachse 43 zu erkennen, wobei
diese Drehachse 43 mit dem Fahrgestell 1 verbunden ist
und dort nicht bezeichnet ist.

Das Achslager 46 fiir das linksseitige Antriebsrad 12 mit
seinem dariber liegenden Servomotor 45 ist mittels ei-
nes, nicht ndher bezeichneten und nur von hinten zu se-
henden, Winkelblech zu einer Funktionseinheit verbun-
den. In diesem Winkelblech lauft ein Zahnriemen uber
den der Servomotor 45 die Rotationsachse des linkssei-
tigen Antriebsrads 12 antreibt. Aufder gegentiiber liegen-
den Seite ist der entsprechende Servomotor 57 flir den
rechtsseitigen Antrieb zu erkennen. Auf dieser Seite ist
das entsprechende Winkelblech von der Riickseite zu
sehen. Hier ist der in diesem Winkelblech laufende ent-
sprechende Zahnriemen 55 zu erkennen. Die gesamte
Funktionseinheit besteht aus dem Antriebsrad 12 mit
dem Achslager 46, dem Servomotor 45 und dem Win-
kelblech mit seinem Zahnriemen, ist iber den Winkelhe-
bel 42 Uber die Drehachse 43 schwenkbar. Der Winkel-
hebel 42 ist Gber das Gelenk 40 an einem U - férmigen
Querlenker 34 befestigt, an dessen anderem Ende das
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entsprechende Antriebsrad entsprechend befestigt ist.
An dem Gelenk 40 ist weiter ein Federelement 41 gela-
gert, dessen anderer Lagerungspunkt am Gehause be-
festigtist. Aufderin der Fig.4 sichtbaren linken Seite des
Transportfahrzeugs ist dieser Anlenkpunkt, bzw. Lage-
rungspnkt, als klétzchenférmige, kaum erkennbare, La-
gerung gezeigt. Dagegen ist auf der gegentber liegen-
den Seite dieser Punkt als Anlenkpunkt 56 des rechten
Federelements bezeichnet. Das Federelement 41 dient
dem Zweck, Uber den Winkelhebel 42 das Antriebsrad
12 auf die Bodenflache zu driicken und somit den Bo-
denkontakt des Antriebsrads 12 zu verbessern. Entspre-
chendes gilt fiir das gegenuber liegende rechte Antriebs-
rad.

[0025] Eine weitere kinematische Einrichtung wird im
Folgenden zum Anheben der Briickenplattform 11, bzw.
des auf ihr lastenden Personen - Transportstuhls oder
eines Teils eines Patientenbetts als Last, erlautert.

Um eine Last aufnehmen zu konnen ist es erforderlich,
dass das Transportfahrzeug nach dem Darunterfahren
unter die jeweilige Last diese anhebt und ihren Boden-
kontakt I6st um sie transportieren zu kénnen.

Diesem Zweck dienen in direktem Kontakt die vorderen
Hubstangen 53 und die hinteren Hubstangen 36.
Angehoben und abgesenkt werden die Hubstangen 53
und 36 mittels eines Stellelements 31, das mittels einer
Gewindespindel tber einen ein - und ausfahrbaren Zy-
linder Uber einen Gelenkkopf 52 und einen angelenkten
Hubdreh - Hebel 51 die hierfiir notwendigen Kréfte auf-
bringt.

Aus der Fig.4. ist linksseitig deutlich zu erkennen wie der
Hubdreh - Hebel 51 im Zusammenwirken mitdem jeweils
vorderen Hubstangenhebel 49 mittels entsprechenden
Drehbewegungen um eine Drehachse 48 die notwendi-
gen Lageveranderungen der beiden vorderen Hubstan-
gen 53 bewirkt.

Die vorderen Hubstangen 53 tragen jeweils die entspre-
chende vordere Tragerplatten - Aufhangung 54.

[0026] Gleichzeitigistdiesem Bereich der Fig.4 zu ent-
nehmen, dass an dem Hubdreh-Hebel 51 eine Schub-
stange 47 angelenkt ist, die die Bewegungen des Hub-
drehebels 51 Gber einen Achshebel 38 auf jeweils einem
hinteren Schubstangenhebel 39 Ubertragt. Die Bewe-
gungen der hinteren Schubstangenhebel 39 flihren zu
den notwendigen Lageveranderungen der beiden hinte-
ren Hubstangen 36.

Die hinteren Hubstangen 36 tragen jeweils die entspre-
chende hintere Tragerplatten-Aufhangung 35.

Die Bewegung des Stellelements 31 erfolgt Uber einen
Antrieb 32 und eine, die Kraft umleitende, Kraftiibertra-
gung 33. Die Kraftibertragung 33 ist mittels eines Ga-
belkopfes 44 am Querlenker 34 befestigt. Da der der Ga-
belkopf 44 drehbar am Querlenker 34 gelagert ist, kann
sich der Querlenker 34, als Verbindungselement zwi-
schen den beiden Winkelhebeln 42, bewegen, und so
wird ermdglicht, dass die beiden Antriebsrader vonein-
ander unabhangige, vertikale Schwenkbewegungen
ausfihren.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

Die Stellelemente 50 fur die vorderen Hubstangen 53
und die Stellelemente 37 fiir die hinteren Hubstangen 36
sind in der Fig.4 als geschwarzte Bereiche der entspre-
chenden Hubstangen gekennzeichnet.

[0027] Insgesamt wird durch die aufgezeigte Anord-
nung der Hubstangen 36 und 53, die dazwischen liegen-
de Hebelanordnung 38,47,49 ,51 und das Stellelement
31 in Zusammenwirkung mit dem Querlenker 34, sowie
dessen Einwirken auf den Winkelhebel 42 erreicht, dass
der Schwerpunkt der Last direkt im Bereich der Antriebs-
rader liegt.

Die Stutzrader 8 haben deshalb im Wesentlichen eine
stabilisierende Funktion. Es ist ein System zur Energie-
versorgung vorhanden, das entweder Uber induktive, im
Boden verlegte, Leitungen, oder Uber stationar anfahr-
bare Energieversorgungs-Stationen fiir das Aufladen
von Batterien versorgt wird.

Die Krankenbetten werden entweder in besonderen
Lagerraumen mir ihren Transportfahrzeugen gelagert
oder sie lagern auf speziellen Lagergestellen die beziig-
lich der Hohe ihrer Unterlage ein Darunterfahren und An-
heben mittels der Transportfahrzeuge ermdéglichen.

Die Steuerung der mit den jeweiligen Transportfahrzeu-
gen bestiickten Krankenbetten oder Personentransport-
stuhle erfolgt Uiber eine, im jeweiligen Krankenhaus oder
Pflegezentrum vorhandene, Steuerzentrale, die in samt-
lichen zu befahrenden Gangen und Aufziigen einen
wechselseitigen Funkkontakt mit allen Fahrzeugen auf
einer besonderen Funkfrequenz ermdglicht.

Die Steuerung eines Krankenbetts erfolgt mittels einer
besonderen Steuerung die die beiden am Transportvor-
gang beteiligte Fahrzeuge als eine Einheit betrachtet.
Entscheidet die betreffende Steuerzentrale, dass ein Pa-
tient von einer Station A zu einer Station B zu bef6érdern
ist, fahrt das Fahrzeug mit dem Patienten in dem betref-
fenden Krankenbett automatisch den vorgeschriebenen
Weg. Hierbei entscheidet dann das jeweilige Pflegeper-
sonal ob der Patient transportfahig ist und meldet den
fertigen Transportzustand an die Steuerzentrale. Je nach
dem Ausbauzustand des gesamten Transportsystems
erfolgtdann der Transport entweder direktaus dem Kran-
kenzimmer oder von einer besonderen Anlaufstation der
jeweiligen Krankenstation.

Bezugszeichenliste
[0028]

Fahrgestell

Laserscanner

Briickenbahn fiir den Fahrschlitten 5

Antrieb fir den Fahrschlitten 5

Fahrschlitten (auf der Briickenbahn) mit Drehein-

richtung 16 fir eine Andocktraverse 6

6 Andocktraverse fiir Personentransportstuhl oder
Pflegebett

7 Datenempfanger fir die Steuerung und ein Sicher-

heitssystem

a b wN -
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Gelenkstutzrolle

Sicherheitssensoren und Zusatzsensoren zur
Fahrraum - Uberwachung

Antrieb fur Dreheinrichtung der Andocktraverse 6
(vgl. Fahrschlitten 5)

Briickenplattform zur Vertikalbewegung der Brii-
ckenbahn 3

Antriebréder eines autonomen Transportfahr-
zeugs

kurzer Anschlag der Andocktraverse 6

Einrast- Transport - Mulde fiir den Transport eines
Transportstuhls

Langer Anschlag der Andocktraverse 6
Dreheinrichtung fiir die Andocktraverse 6
Kamera fiir Gesichts - Uberwachung, Touch-
screen

biegesteife Justiereinrichtung fiir die Kamera 17
mit einer Stuhlbefestigung

Pulsmesser und Sensoren zur Erfassung des
Hautwiderstands

Sender mit einem Taster zur Aussendung eines
Notsignals und einer Notaus - Schaltung
Personen - Transportstuhl

Sicherheitssensoren, Scanschatten - Minimierung
Drucksensoren in der Sitzflache

Sende - und Empfangseinheit fiir die Steuereinheit
und das Sicherheitssystem des Personen - Trans-
portstuhls 21

Quertrager des Personen - Transportstuhls 21 und
Andockstelle fiir die Transport - Mulde 14

Patient oder transportierte Person

Lafette fir ein Pflegebett, bzw. Krankenbett
Quertrage der Lafette 27 eines Pflegebetts und An-
dockstelle fiir eine Andocktraverse 6

vorderes oder erstes Transportfahrzeug

hinteres oder zweites Transportfahrzeug
Stellelement, Gewindespindel

Antrieb fir das Stellelement 31

Kraftibertragung vom Antrieb 32 zum Stellele-
ment 31

Querlenker

hintere Hubstange

hintere Hubstange

Stellelement fir eine hintere Hubstange
Achshebel

hinterer Hubstangenhebel

Gelenk fir einen Winkelhebel 40

Federelement

Winkelhebel

Drehachse

Gabelkopf

Servomotor fur linkseitiges Antriebsrad
Achslager fiir das linksseitige Antriebsrad
Schubstange

Drehachse fir einen vorderen Hubstangenhebel
vorderer Hubstangenhebel

Stellelement fir eine vordere Hubstange
Hubdreh - Hebel
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52  Gelenkkopf

53  vordere Hubstange

54  vordere Tragerplatten - Aufhangung

55  Zahnriemen fiir den rechtsseitigen Antrieb

56  Anlenkpunkt des rechten Federelements am Ge-
hause 3

57  Servomotor fiir den rechtsseitigen Antrieb

Patentanspriiche

1. System zum vernetzten Beférdern von Patienten

oder bewegungsbehinderten Personen in einem
Krankenbett, bzw. Pflegebett mit den folgenden
Merkmalen:

a) einem ersten (29) und einem zweiten (30), in
gleicher Weise aufgebauten, Transportfahr-
zeug mit jeweils:

einem Fahrgestell (1), Antriebsradern (12)
und mit einer Briickenbahn (3) auf einer an-
hebbaren und absenkbaren Briickenplatt-
form (11),

wobei auf der Briickenbahn (3) ein drehba-
rer Fahrschlitten (5) mit einem Antrieb (4)
zur Festlegung einer Andocktraverse (6)
vorgesehen ist,

wobei ein, von einem weiteren Antrieb (32)
angetriebenes, Stellelement (31) zur Beta-
tigung von vorderen Hubstangen (53) und
hinteren Hubstangen (36) vorgesehen ist,
und

wobei eine dazwischen liegende Hebelan-
ordnung (36, 47, 49, 51) zum Anheben der
Bruickenplattform (11) vorgesehen ist, mit-
tels der erreicht wird, dass die aufliegende
Last direkt im Bereich der Antriebsrader
(12) liegt,

b) einem System zur Energieversorgung, das
entweder Giberinduktive, im Boden verlegte, Lei-
tungen, oder Uber stationar anfahrbare Energie-
versorgungs-Stationen versorgt wird,

c) einem Krankenbett mit einer Lafette (27) mit
einem Quertrager (28) und einer Andockstelle
fur die Andocktraverse (6) des ersten Transport-
fahrzeugs (29) und einer Andockstelle fiir einen
langen Anschlag (15) der Andocktraverse (6)
des zweiten Transportfahrzeugs (30), und

d) einer Steuerzentrale zur Steuerung eines
Transportfortgangs.

System nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dass die beiden am
Transport beteiligten Transportfahrzeuge (29, 30)
steuerungstechnisch als eine Einheit betrachtet wer-
den.
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System nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass eine Kamera
(17) und/oder ein Touchscreen zum kommunikati-
ven Kontakt des Patienten mit dem Pflegepersonal
vorgesehen ist.

System nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass im Bereich ei-
nes Patienten Vorrichtungen zur Messung des Pul-
ses und des Hautwiderstandes (19) und ein Notsig-
nal-Sender mit einem entsprechenden Taster (20)
vorgehsehen sind.

Verfahren zum vernetzten Beférdern von Patienten
oder bewegungsbehinderten Personen in einem
Krankenbett, bzw. Pflegebett mit einem System ge-
maf einem der Anspriiche 1 bis 4 mit den folgenden
Verfahrensmerkmalen:

a) ein betreffender Patient oder eine entspre-
chende Pflegeperson wird von einer Steuerzen-
trale zum Transport von einer Krankenstation A
an eine andere Krankenstation B als bedurftig
gemeldet,

b) das Pflegepersonal der Station A bettet oder
setzt die betreffende Person in das Krankenbett
und meldet der Steuerzentrale, wenn diese Per-
son richtig gelagert ist, wobei die Identitat vom
Pflegepersonal gewahrleistet wird oder mittels
einer Patienten-ldentitatskarte kontrolliert wer-
den kann,

c) der Patient wird automatisch zu der Station B
gefahren,

d) der Patient wird in der Station B seiner Be-
handlung zugefiihrt und dann auf demselben
Weg zur Station A zurlickbefordert.

Claims

System for networked transportation of patients or
people with impaired mobility in a hospital bed or
nursing bed, having the following features:

a)afirsttransportation vehicle (29) and a second
transportation vehicle (30) which are configured
in the same way and which each have:

achassis (1), drive wheels (12) and a bridge
track (3) on a raiseable and lowerable
bridge platform (11),

wherein a rotatable carriage (5) with a drive
(4) for securing a docking crosspiece (6) is
provided on the bridge track (3),

wherein an adjusting element (31) s provid-
ed which is driven by afurther drive (32) and
which serves to actuate front lifting rods (53)
and rear lifting rods (36), and
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wherein a lever arrangement (36, 47, 49,
51) lying between said lifting rods is provid-
ed forraising the bridge platform (11), which
has the effect that the load thereon lies di-
rectly in the region of the drive wheels (12),

b) an energy supply system which is powered
either via inductive leads routed in the ground
or via movable energy supply stations,

c) a hospital bed having a mounting (27) with a
crossmember (28) and a docking point for the
docking crosspiece (6) of the first transportation
vehicle (29) and a docking point for a long abut-
ment (15) of the docking crosspiece (6) of the
second transportation vehicle (30), and

d) a control centre for controlling a transportation
operation.

System according to Claim 1,

characterized in that the two transportation vehi-
cles (29, 30) taking part in the transportation are re-
garded as one unit in terms of control technology.

System according to one of the preceding claims,
characterized in that a camera (17) and/or a touch-
screen is provided for communicative contact of the
patient with the nursing staff.

System according to one of the preceding claims,
characterized in that devices for measuring the
pulse and skin resistance (19) and an emergency
signal transmitter with a corresponding button (20)
are provided in the region of a patient.

Method for networked transportation of patients or
people with impaired mobility in a hospital bed or
nursing bed having a system according to one of
Claims 1 to 4, with the following method features:

a) a patient in question or a corresponding per-
son needing care is reported by a control centre
as requiring transportation from a ward A to an-
other ward B,

b) the nursing staff on ward A bed down or place
the person in question in the hospital bed and
report to the control centre when this person is
correctly supported, wherein the identity is en-
sured by the nursing staff or can be checked by
means of a patient identity card,

c) the patient is automatically driven to ward B,
d) the patient is admitted for his treatment in
ward B and is then transported back to ward A
by the same route.

Revendications

Systeme de transport en réseau de patients ou de
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personnes a mobilité réduite placés dans un lit de
malade ou de soins, ledit systéeme présentant les
caractéristiques suivantes :

a) un premier (29) et un deuxieme (30) véhicule
de transport de construction identique qui com-
portent chacun :

un mécanisme de roulement (1), des roues
d’entrainement (12) et une voie de pontage
(3) située sur une plate-forme de pontage
(11) relevable et abaissable,

un chariot de déplacement rotatif (5) pourvu
d’'un entrainement (4) étant prévu surla voie
de pontage (3) pour fixer une traverse
d’amarrage (6),

un élément d’actionnement (31) entrainé
par un autre entrainement (32) étant prévu
pour actionner des tiges de levage avant
(53) et des tiges de levage arriére (36), et
un ensemble de leviers intermédiaire (36,
47,49, 51) étant prévu pour soulever la pla-
te-forme de pontage (11) et pour permette
de placer la charge qui s’y trouve directe-
ment dans la zone des roues d’entraine-
ment (12),

b) un systeme d’alimentation en énergie qui est
alimenté soit par des lignes inductives posées
dans le sol, soit par des stations d’alimentation
en énergie accessibles de maniere stationnaire,
c) un lit de malade comprenant un tracteur (27)
pourvu d’une traverse (28) et d’'un point d’amar-
rage destiné alatraverse d’amarrage (6) du pre-
mier véhicule de transport (29) et d’'un point
d’amarrage destiné a une butée longue (15) de
latraverse d’amarrage (6) du deuxiéme véhicule
de transport (30), et

d) un centre de contréle destiné a commander
'avancement de transport.

Systeme selon la revendication 1,

caractérisé en ce que les deux véhicules de trans-
port (29, 30) impliqués dans le transport sont consi-
dérés comme une unité en termes de technologie
de commande.

Systeme selon I'une des revendications précéden-
tes,

caractérisé en ce qu’une caméra (17) et/ou un
écran tactile sont prévus pour établir un contact de
communication entre le patient et le personnel soi-
gnant.

Systeme selon I'une des revendications précéden-
tes,

caractérisé en ce que des dispositifs de mesure du
pouls et de la résistance cutanée (19) et un émetteur
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de signal d’'urgence pourvu d’un bouton correspon-
dant (20) sont prévus dans la zone d’'un patient.

Procédé de transport en réseau de patients ou de
personnes a mobilité réduite dans un lit de malade
ou de soins au moyen d’un systeme selon l'une des
revendications 1 a 4, le procédé présentant les ca-
ractéristiques suivantes :

a) un centre de commande signalant qu’un pa-
tient concerné ou un soignant correspondant a
besoin d’étre transporté d’un service hospitalier
A a un autre service hospitalier B,

b) le personnel soignant du service A couche ou
place la personne en question dans le lit de ma-
lade et signale au centre de commande que cet-
te personne est correctement positionnée,
I'identité étant garantie par le personnel soi-
gnant ou pouvant étre vérifiée au moyen d’'une
carte d’identité de patient,

c) le patient est automatiquement conduit au
service B,

d) le patient est amené au service B pour traite-
ment puis ramené au service A par le méme
itinéraire.
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