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【国際特許分類】
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【手続補正書】
【提出日】平成27年11月30日(2015.11.30)
【手続補正１】
【補正対象書類名】特許請求の範囲
【補正対象項目名】全文
【補正方法】変更
【補正の内容】
【特許請求の範囲】
【請求項１】
　表面において使用されるように構成され、該表面における全ての領域へと直接且つ好適
な方法で移動する機能を有する移動ロボットであって、
　地面又は床に対する前記表面の向きに関係なく、前記表面に抗して保持されるように構
成されたフレームワークと、
　前記フレームワークに対して作用的に連結された少なくとも４つの全方向車輪と、を具
備し、
　該全方向車輪が、概して当該移動ロボットの４つの離れた角部近傍に配置され、
　前記全方向車輪の回転は、前方向、後方向、右方向、左方向、時計回り方向及び反時計
回り方向における当該移動ロボットの移動に適応するために全てが前方又は後方に回転さ
れるように個別に制御され、
　前記全方向車輪がメカナムホイールであり、且つ、前記メカナムホイールのそれぞれの
回転が、マスターコントローラーによるものである、移動ロボット。
【請求項２】
　前記表面が前記地面又は床から角度をなした１又は複数の部分を有する物体である請求
項１に記載の移動ロボット。
【請求項３】
　前記物体が風力タービンタワーである請求項２に記載の移動ロボット。
【請求項４】
　前記マスターコントローラーが、対応する１つの前記メカナムホイールの前記回転をそ
れぞれ制御する個々のコントローラーを制御する請求項１に記載の移動ロボット。
【請求項５】
　前記フレームワークが、１又は複数の構成要素ユニットの複数の対を具備し、
　それぞれの前記構成要素ユニットが、一体の組立体であり、且つ、該組立体を包囲する
フレームを有し、
　それぞれの対の前記構成要素ユニットが、１又は複数の構成要素継手を介して並列式に
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作用的に連結された請求項１に記載の移動ロボット。
【請求項６】
　複数の磁石を更に具備し、
　前記表面が強磁性体材料で形成され、
　前記複数の磁石が、前記フレームワークに対して作用的に結合され、
　前記強磁性表面の上方で距離を保持されつつ、
　前記強磁性表面に抗して当該移動ロボット及び当該移動ロボットの積載荷重を保持する
のに十分な磁場強度を有する請求項１に記載の移動ロボット。
【請求項７】
　前記複数の磁石が第１の磁石の組を少なくとも有し、
　特定の前記第１の磁石の組が、前記フレームワークの一端に作用的に結合され、
　残りの前記第１の磁石の組が、前記フレームワークの対向する端部に作用的に結合され
た請求項６に記載の移動ロボット。
【請求項８】
　前記複数の磁石が、前記強磁性表面との関係において、二次元又はそれ以上の次元で選
択的に調整可能である請求項６に記載の移動ロボット。
【請求項９】
　前記複数の磁石が、前記強磁性表面との関係において角度及びクリアランスに関して選
択的に調整可能である請求項８に記載の移動ロボット。
【請求項１０】
　前記複数の磁石が、複数の枢動部材を有する向き制御構造を介して前記フレームワーク
に対して作用的に結合された請求項６に記載の移動ロボット。
【請求項１１】
　連結された前記構成要素ユニットが、前記構成要素継手を介して互いとの関係において
拘束された請求項５に記載の移動ロボット。
【請求項１２】
　１又は複数の前記構成要素継手が結合部を具備し、
　該結合部は、当該移動ロボットと前記強磁性表面との間の接触が維持されるように、連
結された前記構成要素ユニットが互いとの関係において移動することを可能とすべく構成
された請求項５に記載の移動ロボット。
【請求項１３】
　連結された前記構成要素ユニットが、１自由度より多くの自由度で互いとの関係におい
て移動することを可能とされた請求項１２に記載の移動ロボット。
【請求項１４】
　前記自由度の１つが、互いとの関係において枢動することを可能とされた、連結された
前記構成要素ユニットと関係する請求項１２に記載の移動ロボット。
【請求項１５】
　複数の磁石を更に具備し、前記表面が強磁性体材料で形成され、前記磁石が、特定の前
記構成要素ユニットの外側端部に作用的に結合され、前記強磁性表面の上方で距離を保持
されつつ、前記強磁性表面に抗して当該移動ロボット及び当該移動ロボットの積載荷重を
保持するのに十分な磁場強度を有する、請求項５に記載の移動ロボット。
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