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(57) Abstract: The aim of the invention is to achieve a chassis for a robot, which has a low mass, is less susceptible to faults, allows for
a continuous drive and an excellent steering capability, and which can overcome small obstacles and negative and positive bumps as
well as develop an acceptable travel speed. The invention relates to a chassis (1) for a robot, a manipulator, a driving surface cleaning
appliance and/or monitoring devices for navigating on surfaces which are suitable for adhesive modules (4) that can be subjected to a
vacuum or electromagnetic force, said adhesive modules having adhesive feet (5) which are constantly facing the driving surface and
can be lifted and lowered relative to the driving surtace, wherein the adhesive modules (4) are arranged on an at least two-part base
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invention, the base structure (1) is composed of at least two base plates (2, 3), wherein the base plates (2, 3) are designed so as to be
motor-driven and rotatable relative to each other, and the adhesive modules (4) are arranged on the base plates (2, 3), the individual
adhesive modules (4) each having dedicated controllable drives (8) and/or lifting drives (16).

(57) Zusammenfassung: Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Fahrwerk fiir einen Roboter zu schatfen, das massearm ist,
wenig storanfallig ist, einen kontinuierlichen Antrieb und hervorragende Lenkfihigkeit ermdglicht, kleinere Hindernisse und negative
als auch positive Bodenwellen {iberwinden kann sowie eine akzeptable Fahrgeschwindigkeit entwickeln kann. Fahrwerk (1) fiir einen
Roboter, Manipulator, ein Fahrflichen- Reinigungsgerit und/oder Uberwachungsvorrichtungen zum Befahren von fiir mittels eines
Vakuums oder elektromagnetischer Kraft beaufschlagbarer Haftmodule (4) geeigneten Flachen mit stets zur Fahrtldche weisenden und
beziiglich der Fahrtldche abheb- und absetzbaren Haftfiilen (5), wobei die Haftmodule (4) an einer zumindest zweiteiligen Grundkon-
struktion (1) angeordnet sind und dass eine Linearbewegung und eine Schwenkbewegung relativ zur Fahrflache méglich ist, wobei
die Grundkonstruktion (1) aus zumindest zwei Grundplatten (2, 3) besteht, wobei die Grundplatten (2, 3) relativ zueinander motorisch
angetrieben, verdrehbar ausgefiihrt sind und die Haftmodule (4) an den Grundplatten (2, 3) angeordnet sind, wobei die einzelnen Haft-
module (4) jeweils eigene steuerbare Fahrantriebe (8) und/oder Hubantriebe (16) besitzen.
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GEANDERTE ANSPRUCHE + ERKLARUNG
beim Internationalen Biiro eingegangen am 23. Oktober 2017 (23.10.2017)

1. Fahrwerk (1) fuUr einen Roboter, Manipulator, ein
Fahrflachen-Reinigungsgerdt und/oder Uberwachungsvorrichtungen
zum Befahren von fur mittels eines Vakuums oder
elektromagnetischer Kraft beaufschlagbarer Haftmodule (4)
geeigneten Flachen mit stets zur Fahrfldche weisenden und
bezlglich der Fahrfldche abheb- und absetzbaren HaftfulRen (5),
wobel die Haftmodule (4) an einer zumindest zweiteiligen
Grundkonstruktion (1) angeordnet sind und dass eine
Linearbewegung und eine Schwenkbewegung relativ zur Fahrfldache
moéglich ist,

dadurch gekennzedilchnet,

dass die Grundkonstruktion (1) aus zumindest zwel Grundplatten
(2, 3) besteht, wobei die Grundplatten (2, 3) relativ
zuelnander motorisch angetrieben, verdrehbar ausgefiuhrt sind
und die Haftmodule (4) an den Grundplatten (2, 3) angeordnet
sind, wobeili die einzelnen Haftmodule (4) jeweils eigene

steuerbare Fahrantriebe (9) und Hubantriebe (16) besitzen.

2. Fahrwerk nach Anspruch 1,

dadurch gekennzedilchnet,

dass die Grundplatten (2, 3) als innere Grundplatte (3) und
als aduRere Grundplatte (2) ausgefihrt sind, wobei die
Haftmodule (4) an der inneren Grundplatte (3) oder der &uReren
Grundplatte (2) jeweils eigene steuerbare Hubantriebe (16) und
Fahrantriebe (9) besitzen und die Haftmodule (4) der
entsprechend dazu aufferen Grundplatte (2) oder inneren
Grundplatte (3) jeweils nur eigene steuerbare Hubantriebe (16)

besitzen.

3. Fahrwerk nach einem der vorstehenden Anspriiche 1 und 2,

dadurch gekennzedilichnet,

GEANDERTES BLATT (ARTIKEL 19)
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dass der Fahrantrieb (9) der Haftmodule (4) ein Linearantrieb

(9) 1ist.

4. Fahrwerk nach einem der vorstehenden Anspriche,
dadurch gekennzedilchnet,

dass die jeweils hub- und fahrbaren Haftmodule (4) einen von
einem moduleigenen Elektromotor (9) antreibbaren kombinierten

Hubantrieb (16) und Fahrantrieb (9) aufweisen.

5. Fahrwerk nach einem der vorstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzedilchnet,

dass die Umschaltung von Hubbetrieb auf Fahrbetrieb flur jedes
einzelne jeweils hub- und fahrbare Haftmodul (4) automatisch

steuerbar ausgeflihrt ist.

6. Fahrwerk nach einem der vorstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzedilchnet,
dass jewells der Hubbetrieb und/oder Fahrbetrieb stufenlos

ausgefihrt ist.

7. Fahrwerk nach einem der vorstehenden Ansprulche,
dadurch gekennzedilchnet,

dass fur den Fahrbetrieb die jeweils hub- und fahrbaren
Haftmodule (4) auf der jeweiligen Grundplatte (2, 3) an
parallel zueinander und seitlich dazu regelmdfiig und/oder
unregelmdfiig versetzt und/oder in La&ngsrichtung wiederholend
nacheinander angeordneten Laufbahnfihrungen (8) angeordnet

sind.
8. Fahrwerk nach Anspruch 7,
dadurch gekennzedilchnet,

dass die Laufbahnfuihrungen (8) Fihrungsschienen (11) umfassen.

9. Fahrwerk nach einem der vorstehenden Anspriiche,

GEANDERTES BLATT (ARTIKEL 19)
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dadurch gekennzedilchnet,

dass das Fahrwerk (1) fernsteuerbar ausgefiuhrt ist.

10. Verfahren zum Betreiben des Fahrwerks (1) flUr einen
Roboter, Manipulator, ein Fahrfldchen-Reinigungsgerdt und/oder
Uberwachungsvorrichtungen zum Befahren von fir mittels eines
Vakuums oder elektromagnetischer Kraft beaufschlagbarer
Haftmodule (4) geeigneten Flachen mit stets zur Fahrfldche
welsenden und bezlUglich der Fahrfl&dche abheb- und absetzbaren
HaftfuRen (5), wobei die Haftmodule (4) an einer zumindest
zwelteiligen Grundkonstruktion (1) angeordnet sind und dass
eine Linearbewegung und eine Schwenkbewegung relativ zur
Fahrfldche mdbglich ist,

dadurch gekennzedilichnet,

- dass fluUr eine Linearbewegung als Fahrbetrieb des Fahrwerks
(1) Haftfufke (5) von hub- und fahrbaren Haftmodulen (4) von
einem ersten Teil der Grundkonstruktion (1) jeweils auf der
Fahrfl&dche haften und nach jeweils erfolgter Linearbewegung
abgehoben und wieder abgesetzt werden und dass eine
Linearbewegung der hub- und fahrbaren Haftmodule (4) relativ
zur Grundkonstruktion (1) und zum Fahrwerk (1) erfolgt, wobei
das Abheben, Absetzen und Haften der hub- und fahrbaren
Haftmodule (4) gruppiert in zwei, drei oder mehr Gruppen
zeitlich und rdumlich versetzt erfolgt, wobei die Anzahl der
Gruppen und die Anzahl und Zuordnung der hub- und fahrbaren
Haftmodule (4) in und zu den Gruppen variabel und individuell
erfolgt und

- dass fur eine Schwenkbewegung zur Richtungsadanderung HaftfluRe
(5) von hub- und/oder fahrbaren Haftmodulen (4) eines welteren
Teils der Grundkonstruktion (1) auf die Fahrfldche abgesetzt
werden und haften und die Schwenkbewegung der Teile der
Grundkonstruktion (1) relativ zueinander erfolgt und danach
die hub- und/oder fahrbaren Haftmodule (4) des welteren Teills

der Grundkonstruktion (1) wieder abgehoben werden, wobei

GEANDERTES BLATT (ARTIKEL 19)
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wahrend der Schwenkbewegung die Haftfufe (5) der hub- und
fahrbaren Haftmodule (4) des ersten Teils der
Grundkonstruktion (1) nicht auf der Fahrfldche haften und nach
der Schwenkbewegung die HaftfluRe (5) der hub- und fahrbaren
Haftmodule (4) des ersten Teils der Grundkonstruktion (1)

wieder auf der Fahrfldche haften.

11. Verfahren nach Anspruch 10,

dadurch gekennzedilichnet,

dass vor, wdhrend oder nach der Schwenkbewegung der
Grundplatten (2, 3) zur Richtungsdnderung eine Linearbewegung
des Fahrwerks 1 durch die hub- und/oder fahrbaren Haftmodule

(4) des weiteren Teils der Grundkonstruktion (1) erfolgt.

12. Verfahren nach einem der Anspriiche 10 und 11,
dadurch gekennzedilchnet,

dass beim Ubergang von Linearbewegung zu Schwenkbewegung und
von Schwenkbewegung zu Linearbewegung kurzzeitig zumindest ein
Teil der HaftfluRe (5) der Haftmodule (4) beider Teile der
Grundkonstruktion (1) auf der Fahrfldche haften.

13. Verfahren nach einem der Anspriiche 10 bis 12,
dadurch gekennzedilchnet,

dass die Drehbewegung der Teile der Grundkonstruktion (1)
mittels eines elektromotorischen oder pneumatischen Antriebes

(6) erfolgt.

14. Verfahren nach einem der Anspriiche 10 bis 13,
dadurch gekennzedilchnet,

dass die gruppierten hub- und fahrbaren Haftmodule (4) nach
der jeweiligen Linearbewegung als Fahrbetrieb mit abgehobenen
HaftfuRen (5) in eine entsprechende Ausgangsstellung

zurluckgefahren werden und an der Ausgangsstellung ein Absetzen

GEANDERTES BLATT (ARTIKEL 19)
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der HaftflufRe (5) auf die Fahrflache fur einen erneuten

Fahrbetrieb erfolgt.

15. Verfahren nach einem der Anspriiche 10 bis 14,
dadurch gekennzedilchnet,
dass der Hubbetrieb und/oder Fahrbetrieb kontinuierlich und

flieRend erfolgt.

16. Verfahren nach einem der Anspriche 10 bis 16,
dadurch gekennzedilchnet,
dass die Ansteuerung der hub- und fahrbaren Haftmodule (4) fur

die Linearbewegung individuell erfolgt.

GEANDERTES BLATT (ARTIKEL 19)
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Erkldarung nach Art. 19 (1) PCT

Mit den Anderungen hinsichtlich des Einwandes der mangelnden Neuheit und Erfindungshéhe in Bezug auf den
mternationalen Recherchenbericht werden Beschrankungen des Schutzbereiches erreicht, indem einerseits alternative
Merkmalskombinationen in Anspruch 1 entfernt und andererseits die Merkmale aus Anspruch 16 in Anspruch 10

aufgenommen werden.

Damit konkretisiert sich das Schutzbegehren.

Die Merkmalskombinationen "wobei die einzelnen Haftmodule (4) jeweils eigene steuerbare Fahrantriebe (9) und/oder
Hubantriebe (16) besitzen", welche durch eine "und/oder" Verkniipfung gebildet wurden, sind nun nur noch kumulativ
mit einem "und" verkniipft. Dic Haftmodule besitzen damit ¢inen Hubantrieb und einen Fahrantrieb. Die gesamte

Beschreibung gibt dafiir auch die erforderliche Stiitze. Der zitierte Stand gibt jedoch dafiir keine Hinweise.
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Weiterhin wurden dic Merkmale des Anspruches 16, namlich "wobet diec Anzahl der Gruppen und dic Anzahl und
Zuordnung der hub- und fahrbaren Haftmodule (4) in und zu den Gruppen variabel und individuell erfolgt”, in den
Anspruch 10 als unabhingigen Verfahrensanspruch aufgenommen. Es wird damit eine beschrankende Konkretisierung
erreicht, da entgegen des Standes der Technik, der nur statische Gruppen und deren GroBen offenbart, dynamische
Gruppen beansprucht werden. In der Beschreibung findet sich dafiir die erforderliche Stiitze. Im zitierten Stand sind,

wie bereits dargestellt, nur unveranderliche Gruppe offenbart.

Mit den Anderungen werden die im internationalen Recherchenbericht angefiihrten Einwande zur Neuheit und

erfinderischen Titigkeit ausgerdumt. Die Grundlagen der Anderungen sind in der Beschreibung enthalten.

Freundliche Griiie

gez. Sebastian Schied
Patentanwalt
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