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und einem Objekt (0) ab.

FIG. 2

(57) Abstract: The invention relates to a mobile walking aid (1) that is
contigured to support a person (P) when walking. The mobile walking aid
(1) comprises a vehicle body (2), multiple wheels (3) rotatably mounted
relative to the vehicle body (2) and provided for moving the mobile walking
aid (1) on a surface (F), and at least one speed-controlled drive (4) coupled
to at least one of the wheels (3), which is configured to move the
corresponding wheel (3) according to a target speed that can be manually
set by the person (P) during the movement of the mobile walking aid (1),
such that the mobile walking aid (1) automatically moves at an actual speed
corresponding to the target speed. The maximum target speed that can be set
for the at least one speed-controlled drive (4) depends on a distance (d)
between the mobile walking aid (1) and an object (0).

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betritft eine mobile Gehhilfe (1),
die eingerichtet ist, eine Person (P) beim Gehen zu unterstiitzen. Die mobile
Gehbhilte (1) umfasst einen Fahrzeugkdrper (2), mehrere, z7um Bewegen der
mobilen Gehhilfe (1) auf einer Fldche (F) vorgesehene relativ zum
Fahrzeugkorper (2) drehbar gelagerte Réder (3), und wenigstens einen mit
wenigstens einem der Réder (3) gekoppelten geschwindigkeitsgeregelten
Antrieb (4), der eingerichtet ist, das entsprechende Rad (3) gemédlB einer
wahrend des Bewegens der mobilen Gehhilfe (1) von der Person (P)
manuell einstellbaren Soll-Geschwindigkeit derart zu bewegen, dass sich
die mobile Gehhilte (1) mit einer der Soll-Geschwindigkeit entsprechenden
Ist-Geschwindigkeit automatisch bewegt. Die maximale einstellbare
SollGeschwindigkeit flir den wenigstens einen geschwindigkeitsgeregelten
Antrieb (4) héngt von einem Abstand (d) zwischen der mobilen Gehhilfe (1)
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Mobile Gehhilfe und Verfahren zum Betreiben einer mobilen

Gehhilfe

Die Erfindung betrifft eine mobile Gehhilfe und ein und Ver-

fahren zum Betreiben einer mobilen Gehhilfe.

Die EP 2 848 239 Al offenbart eine mobile Gehhilfe, die ein-
gerichtet ist, eine Person beim Gehen zu unterstiitzen. Die
Gehhilfe umfasst ein Fahrgestell, zwei am Fahrgestell frei
drehbar gelagerte Rader, zwei am Fahrgestell durch Antriebe
bewegbare Rader, am Fahrgestell angeordnete, zum Messen des
Abstands zwischen der Gehhilfe und einem Hindernis vorgese-
hene Abstandssensoren und zum Messen der Geschwindigkeit der
Gehhilfe vorgesehene Geschwindigkeitssensoren. Die Gehhilfe
umfasst eine Steuervorrichtung, welche die Antriebe derart
ansteuert, dass die Gehhilfe einer, mit mittels am Fahrzeug-
gestell angeordneter und manuell bedienbarer Drucksensoren
eingestellten Geschwindigkeit fahrt. Die Gehhilfe ist einge-
richtet, abhangig von der gemessenen Geschwindigkeit und des
gemessenen Abstands zum Hindernis die fahrende Gehhilfe au-

tomatisch abzubremsen.

Die Aufgabe der Erfindung ist es, eine verbesserte mobile
Gehhilfe anzugeben. Eine weitere Aufgabe der Erfindung ist
es, eln verbessertes Verfahren zum Betreiben einer mobilen

Gehhilfe anzugeben

Die Aufgabe der Erfindung wird geldst durch eine mobile Geh-
hilfe, die eingerichtet ist, eine Person beim Gehen zu un-
terstiitzen, aufweisend einen Fahrzeugkdrper, mehrere, zum
Bewegen der mobilen Gehhilfe auf einer Flache vorgesehene
relativ zum Fahrzeugkdrper drehbar gelagerte Rader, und we-
nigstens einen mit wenigstens einem der Rader gekoppelten
geschwindigkeitsgeregelten Antrieb, der eingerichtet ist,

das entsprechende Rad gemalB einer wadhrend des Bewegens der
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mobilen Gehhilfe von der Person manuell einstellbaren Soll-
Geschwindigkeit zu bewegen, dass sich die mobile Gehhilfe
mit einer der Soll-Geschwindigkeit entsprechenden Ist-
Geschwindigkeit automatisch bewegt, wobei die maximale ein-
stellbare Soll-Geschwindigkeit fliir den wenigstens einen ge-
schwindigkeitsgeregelten Antrieb von einem Abstand zwischen

der mobilen Gehhilfe und einem Objekt abhangt.

Die weitere Aufgabe der Erfindung wird geldst durch ein Ver-
fahren zum Betreiben der erfindungsgemalBen mobilen Gehhilfe,

aufweisend folgende Verfahrensschritte:

- automatisches Bewegen der mobilen Gehhilfe mit einer der
manuell eingestellten Soll-Geschwindigkeit entsprechenden
Ist-Geschwindigkeit,

- automatisches Ermitteln des Abstands zwischen der mobilen
Gehhilfe und dem Objekt, und

- abhdngig von dem ermittelten Abstand, automatisches Ein-
stellen der maximalen einststellbaren Soll-

Geschwindigkeit.

Vorzugsweise weist das erfindungsgemédfle Verfahren zusdtzlich
ein automatisches Reduzieren der eingestellten Soll-
Geschwindigkeit auf die maximale einstellbare Soll-
Geschwindigkeit auf, falls die manuell eingestellte Soll-
Geschwindigkeit groler ist als die maximale einstellbare

Soll-Geschwindigkeit.

Die mobile Gehhilfe umfasst den Fahrzeugkorper und die meh-
reren Rader. Mittels der Rader kann die mobile Gehhilfe auf

der Flache fahren.

Die mobile Gehhilfe umfasst den wenigstens einen geschwin-
digkeitsgeregelten Antrieb. Dieser ist vorzugsweise ein ge-

schwindigkeitsgeregelter elektrischer Antrieb. Der geschwin-
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digkeitsgeregelte Antrieb ist eingerichtet, das entsprechen-
de Rad gemdB einer wahrend des Bewegens der mobilen Gehhilfe
von der Person einstellbaren Soll-Geschwindigkeit automa-
tisch zu bewegen. Dadurch fahrt die mobile Gehhilfe automa-
tisch mit einer der Soll-Geschwindigkeit entsprechenden Ist-

Geschwindigkeit.

Die Person kann insbesondere wahrend des Benutzens der mobi-
len Gehhilfe die Soll-Geschwindigkeit standig neu einstel-
len. Dazu kann die mobile Gehhilfe eine entsprechende Vor-

richtung umfassen.

Vorzugsweise umfasst die mobile Gehhilfe einen Kraftsensor,
der eingerichtet ist, eine von der Person ausgeibte Kraft
auf den Kraftsensor zu ermitteln. In diesem Fall ist die mo-
bile Gehhilfe eingerichtet, die Soll-Geschwindigkeit in Ab-
hangigkeit der mit dem Kraftsensor gesessenen Kraft einzu-
stellen. Somit kann die Person wadhrend des Benutzens der mo-
bile die Soll-Geschwindigkeit stédndig kraftgesteuert ein-
stellen. Auch ist es somit mdglich, dass die mobile Gehhilfe
automatisch anhalt, sobald die Person keine Kraft mehr auf
den Kraftsensor ausltbt. Der Kraftsensor ist z.B. an einem

Griff der mobilen Gehhilfe, falls vorhanden, angeordnet.

Erfindungsgemall ist die mobile Gehhilfe derart ausgebildet,
dass die maximale einstellbare Soll-Geschwindigkeit fir den
wenigstens einen geschwindigkeitsgeregelten Antrieb von ei-
nem Abstand zwischen der mobilen Gehhilfe und einem Objekt
abhangt. Die maximale einstellbare Soll-Geschwindigkeit
sinkt vorzugsweise mit sinkendem Abstand zwischen der mobi-

len Gehhilfe und dem Objekt.

Um den Abstand zu ermitteln, kann die mobile Gehhilfevor-
zugsweise eine zum Ermitteln des Abstandes zwischen der mo-

bilen Gehhilfe und dem Objekt vorgesehene Abstandsmessvor-
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richtung aufweisen. Dann ist es insbesondere vorgesehen,
dass die maximale einstellbare Soll-Geschwindigkeit von dem
mit der Abstandsmessvorrichtung ermittelten Abstand abhangt.
Vorzugsweise sinkt die maximale einstellbare Soll-

Geschwindigkeit mit sinkendem ermittelten Abstand.

Durch diese abstandsabhdngige maximale einstellbare Soll-
Geschwindigkeit wird erreicht, dass die mobile Gehhilfe in
der Nahe von Objekten, mit denen die mobile Gehhilfe poten-
ziell zusammenstoBt, nur mit dieser maximalen Geschwindig-
keit fahrt, auch wenn die Person eine hohere Soll-
Geschwindigkeit als die maximale einstellbare Soll-

Geschwindigkeit einstellt.

Bewegt die Person die mobile Gehhilfe naher an das Objekt
heran, dann verringert sich auch der Abstand bzw. der ermit-
telte Abstand, wodurch insbesondere auch die maximale ein-
stellbare Soll-Geschwindigkeit sinkt. Dadurch wird die mobi-
le Gehhilfe automatisch langsamer, auch wenn die Person eine
hohere Soll-Geschwindigkeit einstellt als die aktuell maxi-

male einstellbare Soll-Geschwindigkeit.

Wird z.B. plétzlich ein Abstand zwischen dem Objekt und der
mobilen Gehhilfe erkannt und ist die aktuell eingestellte
Soll-Geschwindigkeit groBer als die abstandsabhidngige maxi-
mal einstellbare Soll-Geschwindigkeit, dann wird automatisch
die Soll-Geschwindigkeit auf die maximale einstellbare Soll-

Geschwindigkeit reduziert.

Die mobile Gehhilfe kann wenigstens einen Kontaktsensor auf-
weisen, der eingerichtet ist, einen Kontakt der mobilen Geh-
hilfe mit einem Objekt zu erkennen. In diesem Fall ist die
mobile Gehhilfe vorzugsweise eingerichtet, bei erkanntem
Kontakt der mobilen Gehhilfe mit dem Objekt die Soll-

Geschwindigkeit auf Null zu setzten. Dadurch bewegt sich die
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mobile Gehhilfe nicht weiter in Richtung zum Objekt, sobald
die mobile Gehhilfe einen Kontakt zwischen der mobilen Geh-
hilfe und dem Objekt erkennt. Dadurch kann z.RB. der Grad ei-
ner Beschadigung der mobilen Gehhilfe oder des Objekts auf-

grund des ZusammenstoBes verringern lasst.

Die mobile Gehhilfe kann wenigstens einen dem geschwindig-
keitsgeregelten Antrieb vorgeschalteten Tiefpassfilter auf-
weisen, der eingerichtet ist, die der einstellbaren Soll-
Geschwindigkeit zugeordneten Signale zu filtern. Dadurch
kann eine ruckartige Bewegung der mobilen Gehhilfe bei einer
plétzlichen Anderung der eingestellten Soll-Geschwindigkeit

zumindest verringert werden.

Der Tiefpassfilter kann auch automatisch zuschaltbar sein,
um vorzugsweise nur dann zugeschaltet zu sein, wenn nach ei-
nem ZusammenstoB der mobilen Gehhilfe mit dem Objekt die mo-
bile Gehhilfe wieder von dem Objekt quasi in RUckwartsrich-
tung bewegt werden soll. Dadurch wird bei einer Bewegung
entgegen der Vorwartsrichtung, also in Rickwartsrichtung,
eine Dynamik einer steigenden Geschwindigkeit verringert,
wodurch z.B. die Gefahr eines Sturzes der Person zumindest

verringert werden kann.

Es ist auch méglich, dass die mobile Gehhilfe mehrere, mit
Radern der Gehhilfe gekoppelte geschwindigkeitsgeregelte An-
triebe aufweist, die vorzugsweise geschwindigkeitsgeregelte

elektrische Antriebe sind.

Die mobile Gehhilfe stellt insbesondere einen Mobilitatsas-
sistenten dar. Dieser wird vorzugsweise durch eine kraftge-
steuerte Geschwindigkeitsregelung betrieben. Gegebenenfalls
kann zumindest die Gefahr einer Kollisionen der mobilen Geh-
hilfe mit einem Objekt durch die Verwendung der Abstands-

messvorrichtung, die z.B. Ultraschallsensoren umfasst, und
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gegebenenfalls einer Geschwindigkeitsskalierung verringert

werden.

Die Kraftsteuerung bezieht sich insbesondere auf die Erzeu-
gung eines Signals, insbesondere aufgrund eines Krafts-
ensors, z.B. an einem gegebenenfalls vorhandenen Griff der
mobilen Gehhilfe. Dieses Signal erzeugt wiederum zumindest
indirekt ein der Soll-Geschwindigkeit zugeordnetes Geschwin-
digkeitssignal fir die Geschwindigkeitsregelung. Wird z.B.
weniger Druck am Griff bzw. weniger Kraft auf den Krafts-
ensor ausgelbt oder ein Hindernis bzw. ein Objekt erkannt,
andert sich gegebenenfalls das Geschwindigkeitssignal er-
zeugt. Ein beispielsweise niedrigeres Geschwindigkeitssignal
fiihrt zur einen niedrigen Geschwindigkeit der mobilen Geh-
hilfe, indem die Motoren der gegebenenfalls als elektrische
Antriebe ausgefithrten Antriebe weniger Strom bendttigen bzw.
mit weniger Strom versorgt werden. Dadurch verringert sich

die Geschwindigkeit der mobilen Gehhilfe

Gemal einer Ausfihrungsform der erfindungsgemialen mobilen
Gehhilfe umfasst diese die Abstandsmessvorrichtung z.B. in
Form von mehreren Ultraschallsensoren, und vorzugsweise meh-
rere Kontaktsensoren. Die Ultraschallsensoren werden fiir die
Kollisionsvermeidung verwendet und die Kontaktsensoren wer-
den insbesondere fiir eine Kollisionsherausfahrt und Kollisi-
onsbehandlung verwendet, also fiir ein Szenario nach einem
Zusammenstoll der mobilen Gehhilfe mit einem Objekt. Die Ult-
raschallsensoren koénnen z.B. in einem 45° Raster an der mo-
bilen Gehhilfe befestigt sein. Falls ein Hindernis bzw. ein
Objekt von einem der Ultraschallsensor erkannt wird, ergibt
sich eine abstandsabhidngige maximale einstellbare Soll-
Geschwindigkeit, d.h. es wird ein abstandsabhangiger Ge-
schwindigkeitsoverride reduziert. Vorzugsweise reduzieren
die seitlichen Ultraschallsensoren nur die seitlichen maxi-

malen einstellbaren Soll-Geschwindigkeiten und die vorderen
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Ultraschallsensoren reduzieren sowohl seitliche maximale
einstellbaren Soll-Geschwindigkeiten als auch die maximale
einstellbare Soll-Geschwindigkeit in Vorwartsrichtung der
mobilen Gehhilfe. Die Reduzierung wird vorzugsweise in einem

bestimmten Abstandbereich ausgefihrt.

Falls eine Kollision auftritt, kann dies mit den gegebenen-
falls vorhandenen Kontaktsensoren erkannt werden und die
entsprechenden Geschwindigkeitsoverrides werden reduziert,
d.h. die maximalen einstellbaren Soll-Geschwindigkeiten wer-

den reduziert bzw. auf Null gesetzt.

Die mobile Gehhilfe ist vorzugsweise ausgebildet zu erken-
nen, wenn die Person versucht, mit der mobilen Gehhilfe aus
der Kollision herauszufahren. Dies erfolgt z.B. durch Aus-

werten der von den Kontaktsensoren stammenden Signalen.

Vorzugsweise wird beim Herausfahren aus der Kollision die
Dynamik eines Geschwindigkeitswachstums mittels eines Tief-
passfilters reduziert. Dadurch kann erreicht werden, dass
die Bedienung der mobilen Gehhilfe fiir die Person angenehmer

ist.

Da die mobile Gehhilfe vorzugsweise durch die kraftgesteuer-
te Geschwindigkeitsregelung betrieben wird, wird gegebenen-
falls die Geschwindigkeit der mobilen Gehhilfe automatisch
reduziert, d.h. die Person braucht dann mehr Kraft, um die
gleiche Geschwindigkeit der mobilen Gehhilfe zu halten. Des-
halb wird vorzugsweise eine ginstige Geschwindigkeitswachs-
tumsrampe gesetzt. Da die Kollisionsvermeidung und die Kol-
lisionsbehandlung gegebenenfalls parallel behandelt werden,
sollten Ausgadnge von gegebenenfalls vorhandenen Modulen, die
der Kollisionsvermeidung durch Verwendung der Abstandsmess-
vorrichtung und der Kollisionsbehandlung durch Verwendung

der Kontaktsensoren zugeordnet sind, derart zusammenwirken,
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dass insbesondere immer die minimalen Overrides, d.h. die
minimale maximale einstellbare Soll-Geschwindigkeit gewahlt

ist.

Vorzugsweise handelt es sich bei den Radern um omnidirektio-
nale Rader. Omnidirektionale Rader, die auch als Mecanum Ra-
der bezeichnet werden, sind dem Fachmann im Prinzip bekannt.
Bei einem omnidirektionalen Rad sind z.B. auf dem Umfang des
Rades mehrere drehbar gelagerte, insbesondere tonnenfdrmige
Rollen insbesondere im Winkel wvon 45 Grad zur Achse des ge-
samten Rades angebracht. Dadurch ist es moéglich, dass die
erfindungsgemile mobile Gehhilfe sich in relativ einfacher

Weise im Westlichen in alle Richtungen frei bewegen lasst.

Wahrend des bestimmungsgemidllien Betriebs rollt die mobile
Gehhilfe mit ihren R&dern auf einem Boden, allgemein auf ei-

ner Fl&ache.

Ein Ausfihrungsbeispiel der Erfindung ist exemplarisch in

den beigefliigten schematischen Zeichnungen dargestellt. Es

zeigen:
Fig. 1 eine Seitenansicht einer mobilen Gehhilfe und
Fig. 2 eine Draufsicht der mobilen Gehhilfe.

Die Fig. 1 zeigt eine Seitenansicht einer mobilen Gehhilfe 1
und die Fig. 2 zeigt eine Draufsicht der mobilen Gehhilfe 1

in geschnittener Darstellung.

Die mobile Gehhilfe 1 ist vorgesehen, eine Person P beim Ge-
hen zu unterstiitzen, indem die Person P die mobile Gehhilfe
1 z.B. schiebt und sich dabei beispielsweise auf der mobilen
Gehhilfe 1 abstiitzt. Insbesondere wenn die Person P die mo-

bile Gehhilfe 1 schiebt, dann bewegt sich die mobile Gehhil-
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fe 1 in eine Vorwartsrichtung V. Will die Person P die mobi-
le Gehhilfe 1 entgegen der Vorwartsrichtung V bewegen, also
in Rickwartsrichtung R, dann kann die Person P z.B. an der

mobilen Gehhilfe 1 ziehen.

Die mobile Gehhilfe 1 umfasst einen Fahrzeugkdrper 2, auf
dem sich die Person P z.B. aufstiitzen kann, mehrere, zum Be-
wegen der mobilen Gehhilfe 1 vorgesehene relativ zum Fahr-
zeugkdrper 2 drehbar gelagerte Rader 3, und wenigstens ei-
nen, im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbeispiels mehrere

mit den Radern 3 gekoppelte Antriebe 4.

Wahrend des bestimmungsgemidllien Betriebs rollt die mobile
Gehhilfe 1 wahrend des Bewegens auf einem Boden B, allgemein

auf einer Flache F.

Die Rader 3 sind im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbei-

spiels als omnidirektionale Rader 3 ausgefihrt.

Die Antriebe 4 sind geschwindigkeitsgeregelte Antriebe, vor-
zugsweise elektrische geschwindigkeitsgeregelte Antriebe und
umfassen jeweils einen elektrischen Motor und ein den jewei-

ligen elektrischen Motor ansteuerndes Stellglied.

Die mobile Gehhilfe 1 umfasst eine elektronische Steuervor-
richtung 6, die z.B. im oder am Fahrzeugkdérper 2 angeordnet
ist. Die elektronische Steuervorrichtung 6 umfasst z.B. ei-
nen Mikroprozessor und ist vorzugsweise derart ausgefiihrt,
dass sie eine Geschwindigkeitsregelung flir die geschwindig-
keitsgeregelten Antriebe 4 aufweist. Aufgrund der Geschwin-
digkeitsregelung bzw. der geschwindigkeitsgeregelten Antrie-
be 4 bewegt sich die mobile Gehhilfe 1 automatisch mit einer
einstellbaren Soll-Geschwindigkeit entsprechenden Ist-

Geschwindigkeit.
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Die mobile Gehhilfe 1 umfasst insbesondere eine Vordersei-

te 7 und eine Riuckseite 8.

Die mobile Gehhilfe 1 umfasst im Falle des vorliegenden Aus-
fihrungsbeispiels eine Geschwindigkeitsmessvorrichtung 9,
die eingerichtet ist, die aktuelle Geschwindigkeit (Ist-
Geschwindigkeit) der mobilen Gehhilfe 1 zu messen. Die Ge-
schwindigkeitsmessvorrichtung 9 ist mit der elektronischen
Steuervorrichtung 6 verbunden, sodass dieser eine Informati-
on Uber die mit der Geschwindigkeitsmessvorrichtung 9 gemes-
senen Geschwindigkeit der mobilen Gehhilfe 1 zur Verfigung

steht.

Die mobile Gehhilfe 1 umfasst im Falle des vorliegenden Aus-
fihrungsbeispiels eine mit der elektronischen Steuervorrich-
tung 6 verbundene Abstandsmessvorrichtung, die eingerichtet
ist, den Abstand d zwischen der mobilen Gehhilfe 1 und einem
Objekt zu ermitteln. Insbesondere ist die Abstandsmessvor-
richtung eingerichtet, den Abstand d zwischen der Vordersei-
te 7 der mobilen Gehhilfe 1 und dem Objekt O zu ermitteln.
Die Abstandsmessvorrichtung ist vorzugsweise auch eingerich-
tet, den seitlichen Abstand zwischen der mobilen Gehhilfe 1
und einem Objekt O zu ermitteln. Somit steht der elektroni-
schen Steuervorrichtung 6 eine Information iiber den Abstand

d zur Verfigung.

Die Abstandsmessvorrichtung umfasst beispielsweise wenigs-
tens einen Abstandssensor 10, vorzugsweise mehrere Abstands-
sensoren 10. Die Abstandssensoren 10 sind z.B. Ultra-

schallsensoren.

Im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbeispiels sind die Ab-

standssensoren 10 in oder am Fahrzeugkdrper 2 angeordnet.
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Im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbeispiels weist die mo-
bile Gehhilfe 1 sechs, mit der elektronischen Steuervorrich-
tung 6 verbundene Abstandsensoren 10 auf. Zwei Abstands-
sensoren 10 sind seitlich im oder am Fahrzeugkdrper 2 ange-
ordnet und sind eingerichtet, einen seitlichen Abstand zwi-
schen der mobilen Gehhilfe 1 und einem Objekt zu ermitteln.
Zwei Abstandssensoren 10 sind in oder an der Vorderseite 7
der mobilen Gehhilfe 1 angeordnet und sind eingerichtet, ei-
nen vorderen Abstand zwischen der mobilen Gehhilfe 1 und ei-
nem Objekt zu ermitteln. Der vordere Abstand ist im Falle
des vorliegenden Ausfiithrungsbeispiels der in der Fig. 1 ge-
zeigte Abstand d zwischen der mobilen Gehhilfe 1 und dem Ob-
Jjekt O. Im Falle des vorliegenden Ausfihrungsbeispiels sind
noch zwei Abstandssensoren 10 an den beiden vorderen Ecken

der mobilen Gehhilfe 1 angeordnet.

Im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbeispiels weist die mo-
bile Gehhilfe 1 noch wenigstens einen mit der elektronischen
Steuervorrichtung 6 verbundenen Kontaktsensor 11 auf. Zumin-
dest ein Kontaktsensor 11 ist in oder an der Vorderseite 7
der mobilen Gehhilfe 1 angeordnet, sodass der elektronischen
Steuervorrichtung 6 ein Information dariber vorliegt, wenn
die mobile Gehhilfe 1 ein Objekt, z.B. das Objekt O berihrt
bzw. mit dem Objekt O zusammenstoBt. Vorzugsweise umfasst
die mobile Gehhilfe 1 auch nicht ndher gezeigte seitliche

Kontaktsensoren 11.

Im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbeispiels umfasst die
mobile Gehhilfe 1 einen Kraftsensor 5. Dieser ist vorgese-
hen, eine von der die mobilen Gehhilfe 1 benutzenden Per-
son P ausgeiibte Kraft auf den Kraftsensor 5 zu ermitteln.
Die mobile Gehhilfe 1 ist ferner eingerichtet, die einge-
stellte Soll-Geschwindigkeit in Abhangigkeit der mit dem

Kraftsensor 5 gesessenen Kraft einzustellen. Dadurch kann
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die Person P wahrend des Benutzens der mobilen Gehhilfe 1

die Geschwindigkeit standig einstellen.

Im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbeispiels ist es vorge-
sehen, dass die maximale einstellbare Soll-Geschwindigkeit
von einem Abstand d zwischen der mobilen Gehhilfe 1 und dem
Objekt O abhédngt. Insbesondere ist es vorgesehen, dass die
maximale einstellbare Soll-Geschwindigkeit mit sinkendem Ab-

stand d abnimmt.

Somit ist die mobile Gehhilfe 1 im Falle des vorliegenden
Ausfiihrungsbeispiels eingerichtet, automatisch mit einer der
manuell eingestellten Soll-Geschwindigkeit entsprechenden
Ist-Geschwindigkeit bewegt zu werden. AuBerdem wird insbe-
sondere standig automatisch der Abstands d zwischen der mo-
bilen Gehhilfe 1 und dem Objekt O ermittelt, um abhangig von
dem ermittelten Abstand automatisch die maximale einststell-
bare Soll-Geschwindigkeit einzustellen. Dadurch wird insbe-
sondere erreicht, dass die manuell eingestellte Soll-
Geschwindigkeit auf die maximale einstellbare Soll-
Geschwindigkeit reduziert wird, falls die manuell einge-
stellte Soll-Geschwindigkeit groler ist als die maximale

einstellbare Soll-Geschwindigkeit.

Im Falle des vorliegenden Ausfiihrungsbeispiels ist die mobi-
le Gehhilfe 1 zusadtzlich eingerichtet, sobald die mobile
Gehhilfe 1 aufgrund der Kontaktsensoren 11 einen Kontakt der
mobilen Gehhilfe 1 mit dem Objekt O erkennt, die maximale
einstellbare Soll-Geschwindigkeit auf Null zu reduzieren.
Damit die mobile Gehhilfe 1 nach dem Zusammenstol mit dem
Objekt O verbessert weg von dem Objekt O bewegt werden kann,
also in Rickwartsrichtung R bewegt werden kann, z.B. gezogen
werden kann, umfasst im Falle des vorliegenden Ausfiihrungs-
beispiels die mobile Gehhilfe 1 wenigstens einen der ge-

schwindigkeitsgeregelten Antriebe (4) vorgeschalteten Tief-
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passfilter 12, der eingerichtet ist, insbesondere bei einem
Bewegen der mobilen Gehhilfe 1 in Rickwartsrichtung R die
der eingestellten Soll-Geschwindigkeit zugeordneten Signale

zu filtern.



10

15

20

25

30

35

WO 2017/129449 PCT/EP2017/050907

14

Patentanspriiche

Mobile Gehhilfe, die eingerichtet ist, eine Person (P)
beim Gehen zu unterstiitzen, aufweisend einen Fahrzeug-
korper (2), mehrere, zum Bewegen der mobilen Gehhil-

fe (1) auf einer Flache (F) vorgesehene relativ zum
Fahrzeugkorper (2) drehbar gelagerte Rader (3), und we-
nigstens einen mit wenigstens einem der Rader (3) gekop-
pelten geschwindigkeitsgeregelten Antrieb (4), der ein-
gerichtet ist, das entsprechende Rad (3) gemal einer
wahrend des Bewegens der mobilen Gehhilfe (1) von der
Person (P) manuell einstellbaren Soll-Geschwindigkeit
derart zu bewegen, dass sich die mobile Gehhilfe (1) mit
einer der Soll-Geschwindigkeit entsprechenden Ist-
Geschwindigkeit automatisch bewegt, wobei die maximale
einstellbare Soll-Geschwindigkeit fiir den wenigstens ei-
nen geschwindigkeitsgeregelten Antrieb (4) von einem Ab-
stand (d) zwischen der mobilen Gehhilfe (1) und einem

Objekt (0) abhangt.

Mobile Gehhilfe nach Anspruch 1, aufweisend einen Kraft-
sensor (5), der eingerichtet ist, eine von der Person
(P) ausgelibte Kraft auf den Kraftsensor (5) zu ermit-
teln, wobei die mobile Gehhilfe (1) eingerichtet ist,
die Soll-Geschwindigkeit in Abhdngigkeit der mit dem

Kraftsensor (5) gemessenen Kraft einzustellen.

Mobile Gehhilfe nach Anspruch 1 oder 2, aufweisend eine
zum Ermitteln des Abstandes (d) zwischen der mobilen
Gehhilfe (1) und dem Objekt (0) vorgesehene Abstands-
messvorrichtung (10), wobei die maximale einstellbare
Soll-Geschwindigkeit von dem mit der Abstandsmessvor-

richtung ermittelten Abstand abhangt.
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Mobile Gehhilfe nach Anspruch 3, wobei die maximale ein-
stellbare Soll-Geschwindigkeit mit sinkendem ermittelten

Abstand sinkt.

Mobile Gehhilfe nach einem der Anspriche 1 bis 4, auf-
weisend wenigstens einen Kontaktsensor (11), der einge-
richtet ist, einen Kontakt mit der mobilen Gehhilfe (1)

mit dem Objekt (0O) zu erkennen.

Mobile Gehhilfe nach Anspruch 5, wobei die mobile Geh-
hilfe (1) eingerichtet ist, bei erkanntem Kontakt der
mobilen Gehhilfe (1) mit dem Objekt (0) die Soll-

Geschwindigkeit auf Null zu setzten.

Mobile Gehhilfe nach einem der Anspriche 1 bis 6, auf-
weisend wenigstens einen, dem geschwindigkeitsgeregelten
Antrieb (4) vorgeschalteten Tiefpassfilter (12), der
eingerichtet ist, die der einstellbaren Soll-

Geschwindigkeit zugeordneten Signale zu filtern.

Verfahren zum Betreiben einer mobilen Gehhilfe (1) nach
einem der Anspriche 1 bis 7, aufweisend folgende Verfah-

rensschritte:

- automatisches Bewegen der mobilen Gehhilfe (1) mit
einer der manuell eingestellten Soll-Geschwindigkeit
entsprechenden Ist-Geschwindigkeit,

- automatisches Ermitteln des Abstands (d) zwischen der
mobilen Gehhilfe (1) und dem Objekt (0), und

- abhangig von dem ermittelten Abstand, automatisches
Einstellen der maximalen einststellbaren Soll-

Geschwindigkeit.

Verfahren nach Anspruch 8, aufweisend automatisches Re-

duzieren der eingestellten Soll-Geschwindigkeit auf die
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maximale einstellbare Soll-Geschwindigkeit, falls die
manuell eingestellte Soll-Geschwindigkeit groBer ist als

die maximale einstellbare Soll-Geschwindigkeit.
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