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(57) Die Erfindung betrifft ein Fahrwerksmodul
(1) zum Aufbau eines Fahrwerks eines mo-
bilen Roboters (10), gekennzeichnet durch
ein Gestell (2), das zumindest liber einen
Teil seiner Hohe ein gerades Prisma mit
regelmaBiger polygonaler Grundflache auf-
spannt und an dessen Unterseite zumin-
dest ein angetriebenes und/oder um eine
Achse normal zur Grundflédche des Pris-
mas in seiner Vortriebsrichtung einstellba-
res bzw. verschwenkbares Fahrelement (3)
angeordnet ist sowie Halteelemente und/
oder Andockelemente (7), die im Bereich
zumindest einer der Mantelflachen des
Prismas zur Verbindung mit weiteren Fahr-
werksmodulen (1) vorgesehen sind.
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Zusammenfassung:

Die Erfindung betrifft ein Fahrwerksmodul (1) zum Aufbau eines Fahrwerks eines mobilen
Roboters (10), gekennzeichnet durch ein Gestell (2), das zumindest Uber einen Teil seiner
Héhe ein gerades Prisma mit regelmaRiger polygonaler Grundfliche aufspannt und an
dessen Unterseite zumindest ein angetriebenes und/oder um eine Achse normal zur
Grundfliche des Prismas in seiner Vortriebsrichtung einstellbares bzw. verschwenkbares
Fahrelement (3) angeordnet ist sowie Halteelemente und/oder Andockelemente (7), die im
Bereich zumindest einer der Mantelflichen des Prismas zur Verbindung mit weiteren

Fahrwerksmodulen (1) vorgesehen sind. (Fig. 1)
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Die Erfindung betrifft ein Fahrwerksmodul gem&R dem Oberbegriff des Anspruchs 1.

Erfindungsgemé&Be Fahrwerksmodule werden zum Aufbau von mobilen Robotern,
insbesondere Industrierobotern, verwendet.

Nach dem Stand der Technik ist eine Vielzahl von mobilen Robotern bekannt, deren
Fahrwerke auf unterschiedlichste Weise aufgebaut sind.

Die wesentliche Aufgabe der Erfindung besteht darin, ein Fahrwerk fir einen Roboter
in méglichst kurzer Zeit zu erstellen, wobei eine Anpassung des Fahrwerks an die jeweiligen
Anforderungen des aufzubauenden Roboters vorzunehmen ist. Ein wesentlicher Aspekt der
Erfindung besteht darin, den mechanischen wie auch den elektrischen Aufbau bzw. die
mechanische und elektrische Konfiguration des Fahrwerks eines mobilen Roboters in
méglichst kurzer Zeit vorzunehmen, wobei neben der Flexibilitét und Variabilitat des Aufbaus
der einzelnen Roboter zusatzlich ein hoher Grad an Wiederverwendbarkeit der einzelnen fir
den Aufbau eines Roboters verwendeten Fahrwerksmodule erzielt werden soll. Ein weiteres
Ziel der Erfindung ist es, mit einer moglichst geringen Anzahl von eigensténdigen und
moglichst  gleichartigen Komponenten eine méglichst grofe Vielzahl von
Fahrwerkskonfigurationen zu erreichen.

Ein weiterer bevorzugter Aspekt der Erfindung besteht darin, einen Roboter wahrend
des Betriebs insbesondere automatisiert zu rekonfigurieren, also dessen Form und Aufbau
im laufenden Betrieb abzusndern. Dies kann entweder dadurch erreicht werden, dass
einzelne Roboter wahrend des Betriebs zu einem einzigen zusammengesetzten Roboter
zusammengefiigt werden, oder aber dass ein Roboter wéahrend des Betriebs geteilt wird. So
kénnte eine typische Aufgabenstellung der Erfindung darin liegen, mehrere Einzelteile auf
kieinen Robotern zu transportieren und nach erfolgreicher Zusammenfigung der Einzelteile
auch die den nunmehr aus den Einzelteilen zusammengesetzten Gesamtteil
transportierenden Roboter mechanisch und gegebenenfalls auch elektrisch miteinander zu
verbinden.

Die Erfindung l6st diese Aufgabe bei einem Fahrwerksmodul der eingangs
angegebenen Art mit den Merkmalen des Kennzeichens des Anspruchs 1.

Besondere Ausgestaltungen des erfindungsgeméaRen Fahrwerksmoduls werden in
den Anspriichen 2 bis 8 dargestellt.

Ferner |6st die Erfindung eine vergleichbare Aufgabe bei einem mobilen Roboter mit
den Merkmalen des Kennzeichens eines der Anspriiche 9 oder 11. Besondere
Ausfuhrungsformen eines mobilen Roboters sind in den Ansprichen 10, 12 und 13
angegeben.

Ein wesentlicher Vorteil des erfindungsgeméBen Fahrwerksmoduls besteht darin,

dass das Fahrwerksmodul mit einem weiteren Fahrwerksmodul gleicher Bauart und Form
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auf einfache Art und Weise zusammengeftgt und wieder getrenn.t.we;élen.l;;n;l.‘ Dt]r.c;h .d.ie
besondere Ausgestaltung des Gestells des Fahrwerksmoduls wird erreicht, dass jedes
Fahrwerksmodul an ein baugleiches Fahrwerksmodul mittels der Halte- oder
Andockelemente gekoppelt werden kann. Ferner wird durch das Fahrelement an der
Unterseite des Gestells ein sehr groRer Bewegungsspielraum erreicht.

Ein Fahrwerksmodul mit den Merkmalen des Kennzeichens des Anspruchs 2 erlaubt
einen &uBerst flexiblen Aufbau eines mobilen Roboters mit einer sehr geringen Anzahl von
Fahrwerksmodulen. So erméglicht die sechseckige Bauform den Aufbau eines dreiradrigen
Roboters mit drei gleichartig aufgebauten Fahrwerksmodulen.

Mit den Merkmalen der Kennzeichen der Anspriche 3 und 5 konnen die
erforderlichen Funktionalitdten mobiler Roboter direkt in die Fahrwerksmodule integriert
werden.

Ein Fahrwerksmodul mit den Merkmalen des Kennzeichens des Anspruchs 4
ermdglicht auf einfache Art und Weise die gemeinsame Steuerung einer Vielzahl von
miteinander gekoppelten Fahrwerksmodulen, insbesondere bei Abtrennung oder
Hinzuftigung einzelner Fahrwerksmodule von oder zu einem mobilen Roboter.

Mit den Merkmalen des Kennzeichens des Anspruchs 6 wird das Anbringen
standardisierter Module im Bereich der Mantelflichen ermdglicht.

Eine besonders vorteilhafte Ausfihrungsform des Fahrelements wird mit den
Merkmalen des Kennzeichens des Anspruchs 7 bzw. des Anspruchs 8 erzielt.

Ein mobiler Roboter mit den Merkmalen des Kennzeichens des Anspruchs 9 kann
einfach hergestellt und aufgebaut werden, wobei dessen Form an eine Vielzahl von
Anforderungen angepasst werden kann. Mobile Roboter gem&R Anspruch 9 kénnen mit
weiteren mobilen Robotern gemaf Anspruch 9 verbunden werden oder in eine Anzahl von
selbststandigen Robotern gemaB Anspruch 9 geteilt werden, soferne diese die nétige
Eigenstabilitit aufweisen. Dies ermoglicht insbesondere eine automatisierte
Zusammensteliung unterschiedlicher Roboter aus einer Anzahl von gleichartig aufgebauten
Fahrwerksmodulen, wobei diese Anordnung automatisiert und ohne menschliches Zutun
bewirkt werden kann. Ferner ist fur den Testbetrieb, fir experimentelle Zwecke oder fir
Rapid-Prototyping-Anwendungen eine &uferst schnelle und einfache Verbindung eines
erfindungsgem&Ren mobilen Roboters mit weiteren erfindungsgemé&Ren mobilen Robotern
oder einzelnen Fahrwerksmodulen einfach méglich.

Ein mobiler Roboter gemaR Anspruch 10 weist zusétzlich den Vorteil auf, dass eine
von der mechanischen Kopplung der Fahrwerksmodule unabhéngige elektrische Kopplung
derselben nicht getrennt erfolgen muss und somit der Verkabelungs- und
Verschaltungsaufwand wesentlich verringert wird und ferner ein automatischer Aufbau von
mobilen Robotern erleichtert wird.
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erstellt, der weniger als drei angetriebene Fahrwerksmodule aufweist, wobei dessen
Stabilitédt durch zumindest ein antriebsloses, drehbar gelagertes und/oder bezlglich einer
normal zur Grundfliche des Gestells stehenden Achse entweder starr stehendes oder frei
schwenkbares Rad 5 gewdhrleistet ist. Dies hat den wesentlichen Vorteil, dass damit
kostengiinstige Roboter mit lediglich einem erfindungsgeméfen Fahrwerksmodul oder mit
zwei erfindungsgemaRen Fahrwerksmodulen erzielt werden konnen. Zusétzlich wird
zumindest ein nicht angetriebenes Stabilitatsmodul verwendet, das lediglich die Stabilitét des
mobilen Roboters gewahrleistet, jedoch selbst nicht angetrieben ist.

Mit den Merkmalen des Anspruchs 12 wird der Aufbau gréRerer Roboter erméglicht
und die Anzahl der zum Aufbau dieses Roboters benétigten Fahrwerksmodule erheblich
reduziert. Insbesondere bei sehr groRen Robotern, deren Flache einem Vielfachen der
Grundfliche des Prismas eines einzelnen Fahrwerksmoduls des mobilen Roboters
entspricht, wiirde ein mobiler Roboter, der ausschlieBlich aus erfindungsgeméfen
Fahrwerksmodulen zusammengesetzt ist, hohe Kosten verursachen. Durch die
Zwischenelemente wird erreicht, dass Roboter mit einer gréReren Grundfléche kostenglinstig
aufgebaut werden kénnen.

Mit einem Roboter mit den Merkmalen des Kennzeichens des Anspruchs 13 kénnen
gerade Berandungen bzw. eine konvexe AuBenform des gesamten mobilen Roboters erzielt
werden.

Fig. 1 zeigt ein erfindungsgeméaRes Fahrwerksmodul.

Fig. 2 zeigt schematisch einen mobilen Roboter mit einem Antriebsmodul und einem
Stabilitdtsmodul.

Fig. 3 =zeigt einen mobilen Roboter, umfassend drei Fahrwerksmodule in
Dreieckskonfiguration.

Fig. 4 zeigt schematisch einen mobilen Roboter, umfassend acht Fahrwerksmodule in
rechteckiger Konfiguration sowie neun Zwischenelemente.

Fig. 5 zeigt ein erfindungsgeméfRes Fahrwerksmodul in Vorderansicht.

Fig. 6 zeigt ein erfindungsgeméfes Fahrwerksmodul in Seitansicht.

Fig. 7 schematisch einen mobilen Roboter, umfassend vier Fahrwerksmodule in
rechteckiger Konfiguration mit einem Zwischenelement und zwei Zwischenelemente mit
symmetrisch halbierter Grundflache.

Fig. 8 zeigt schematisch ein Fahrwerkselement in Draufsicht mit sechs Modulen
wobei zwei Module in ausgebauter Form dargestellt sind.

Fig. 9 zeigt einen mobilen Roboter mit einem Zwischenelement in Schréagsicht von
oben.




e oe L X ] o0

. L]

oe LA
L4 [ ] L]
°

-4-

(XXX ]
(2 X X1
see0e
(XXX )
oees s
ee o
[ XXX X ]

. .
.o e aoe (2] LA N ] .o

Fig. 10 zeigt einen mobilen Roboter mit einem Zwischenelement in Schragsicht von
unten.

Fig. 1 zeigt ein erfindungsgeméBRes Fahrwerksmodul zum Aufbau eines Fahrwerks
eines mobilen Roboters. Dieses Fahrwerksmodul umfasst ein Gestell, dessen AuRenform im
Wesentlichen die Form eines geraden Prismas mit einer regelmafRig sechseckigen
Grundfliche besitzt. An der Unterseite des Fahrwerksmoduls bzw. des Gestells ist ein
angetriebenes und/oder um eine Achse, die normal zur Grundfliche des Prismas steht, in
seiner Vortriebsrichtung einstellbares bzw. verschwenkbares Fahrelement 3 angeordnet. In
einer bevorzugten Ausfihrungsform der Erfindung ist das an der Unterseite angeordnete
Fahrelement als Rad ausgefiihrt, welches sowohl angetrieben als auch um eine Achse, die
normal zur Grundfliche des Prismas bzw. in einer Ebene parallel zur Grundfidche verlauft,
verschwenkbar ist. Das Rad ist an der Mitte der Radachse insbesondere angetrieben
gelagert. Die Radachse wird in einer Ebene parallel zur Grundfliche des Prismas und um
eine auf die Grundfliche des Prismas normalstehende Schwenkachse verschwenkt, wobei
die Schwenkachse das Prisma am Schwerpunkt seiner Grundfliche schneidet. Der
Schwenkpunkt liegt hierbei in der Mitte der Radachse und auf der Schwenkachse.

An den dargestellten Mantelflichen des vom Gestell aufgespannten Prismas sind
Halteelemente und/oder Andockelemente 7 angeordnet. Prinzipiell ist es mdglich, Halte-
und/oder Andockelemente 7 nicht an allen vorgegebenen Mantelfldchen des vom Gestell 2
gebildeten Prismas vorzusehen, wodurch die Anzahl der Kombinationsméglichkeiten der
Fahrwerksmodule eingeschrankt wird. Fur bestimmte Ausfilhrungsbeispiele sowie aus
Kostengriinden kénnen jedoch auch Ausfuhrungsformen vorteilhaft sein, die nur an
einzelnen Mantelflachen Halte- und/oder Andockelemente 7 aufweisen.

Die Halte- und/oder Andockelemente 7 bieten die Méglichkeit, ein Fahrwerksmodul 1
mit weiteren Fahrwerksmodulen 1 zu verbinden. Insbesondere kénnen diese Halteelemente
7 eine lésbare Verbindung erméglichen, welche entweder durch manuelle Betatigung oder
aber durch elektrische Betatigung erfolgen kann. Manuelle Betétigung der I6sbaren Halte-
und/oder Andockelemente 7 erméglicht den schnellen und einfachen Zusammenbau von
Prototypen, wahrend das elektrisch aktivierte Verbinden und Ldsen der Halteelemente 7 die
automatisierte = Rekonfiguration eines  Roboterfahrwerks = umfassend  mehrere
Fahrwerksmodule 1 erméglicht. Bei flichigem und schliissigem Aneinanderliegen zweier
Fahrwerksmodule 1 greifen die Halteelemente oder Andockelemente 7 ineinander. Ferner ist
es nicht erforderlich, dass samtliche Halte- und/oder Andockelemente 7 gleichartig
ausgebildet sind. Vielmehr besteht die Moglichkeit, Typen von paarweise
zusammengehorigen Andockelementen vorzusehen und diese, wie in Fig. 1 dargestellt,
abwechselnd an jeweils benachbarten Mantelflaichen des das Gestell 2 bildenden Prismas
anzuordnen. Dies verringert die Anzahl der méglichen Kombinationen bzw. Konfigurationen
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von mobilen Robotern, die durch die einzelnen Fahrwerksmodule 1 gebildet werden kénnen,
nicht oder nur unwesentlich und erméglicht einen einfacheren Verschlussmechanismus.

Die Anordnung der Halteelemente 7 bzw. der Andockelemente 7 erfolgt vorteilhaft
symmetrisch beziiglich einer Teilungslinie der Mantelfliche des Prismas, wobei diese
Teilungslinie parallel zu den Seitenkanten des Prismas verlduft und wobei die Teilungslinie
die jeweilige Mantelflache in der Halfte teilt. Die Halteelemente oder Andockelemente sind
jeweils in derselben H6he angeordnet.

Im Rahmen dieser Erfindung ist es nicht erforderlich, dass das gesamte Gestell des
Fahrwerksmoduls 2 eine AuBenform aufweist, die einem geraden Prisma entspricht. Es ist
im Zusammenhang mit der vorliegenden Erfindung lediglich erforderlich, dass das Gestell 2
ber einen Teil seiner Hohe ein gerades Prisma mit regelméRiger polygonaler Grundflache
aufspannt. Bildet man beispielsweise die konvexe Hille eines Teils des Gestells, so ist es
durchaus ausreichend, dass die konvexe Hulle Uiber einem Teil der Héhe die Form eines
gleichseitigen geraden Prismas aufweist. Die konvexe Hullenoperation bestimmt fur eine
Anzahl von Punkten, in dessen Fall, den Punkten des Gestells, einen konvexen Raum, der
sémtliche dieser Punkte umfasst.

Im Bereich der Mantelflichen des durch das Gestell 2 aufgespannten geraden
Prismas sind gemaR einer bevorzugten Ausfuhrungsform der Erfindung elektrische
Interfaces 9 zur Stromversorgung und/oder zum Datenaustausch angeordnet. Dies
erméglicht die elektrische Kommunikation zwischen den einzelnen Fahrwerksmodulen 1, die
fur den Betriecb eines mobilen Roboters 10 mit mehreren miteinander verbundenen
Fahrwerksmodulen erforderlich ist. Ferner wird durch die elektrischen Interfaces eine
gemeinsame Spannungsversorgung aller miteinander verschalteter Fahrwerksmodule 1
erzielt. Die Datentibertragung erfolgt insbesondere mittels eines gemeinsamen Datenbusses,
der durch die Verbindung der einzelnen Fahrwerksmodule Uber ihre elektrischen Interfaces
fur den die einzelnen Fahrwerksmodule umfassenden mobilen Roboter erstellt ist. Somit ist
grundsétziich gewshrleistet, dass alle miteinander verbundenen Fahrwerksmodule 1 Uber
eine gemeinsame Busleitung miteinander verbunden sind und somit in der Lage sind,
dezentralisiert untereinander Nachrichten in Form elektrischer Signale auszutauschen. Dies
betrifft insbesondere die Ansteuerung der Fahrelemente 3 der einzelnen Fahrwerksmodule
1, vorzugsweise deren Vortrieb sowie deren Verschwenkung gegeniber den einzelnen
Fahrwerksmodulen, die Weitergabe von mittels Sensoren 6 aufgenommenen Daten sowie
die Ubertragung gemeinsam und/oder dezentralisiert verarbeiteter und verwalteter Daten.

Im Bereich der Mantelflichen des geraden Prismas kénnen ferner Bedienelemente
wie Displays, LEDs Taster und Schalter angeordnet sein, Uber die Befehle eines
menschlichen Benutzers an den mobilen Roboter gegeben werden kénnen. Die Taster und
Schalter werden dazu verwendet, eine im Fahrelement 3 befindliche Steuerschaltung mit
Steuerbefehlen zu versorgen und somit ein geédndertes Betriebsverhalten des
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Fahrwerksmoduls 1 bzw. bei Ankoppelung einer Vielzah! von Fahn;v.erk;;nocml.en"‘l al:n.t;in.e'm
gemeinsamen Datenbus eine Steuerung sémtlicher Fahrelemente des gesamten mobilen
Roboters 10 zu bewirken. Ferner kénnen LEDs bzw. Displayeinheiten dazu verwendet
werden, den Betriebszustand des Fahrwerksmoduls 1 sowie gegebenenfalls des gesamten
mobilen Roboters 10 darzustelien.

Eine besondere Ausfilhrungsform der Erfindung erméglicht es, einen modularen und
flexiblen Aufbau der einzelnen Fahrwerksmodule 1 zu erreichen. Hierbei ist, wie in Fig. 8
schematisch dargestellt, vorgesehen, dass im Bereich der Mantelfidichen des geraden
Prismas Halterungen 12 vorgesehen sind, mit denen Halteelemente 7, Sensoren, elektrische
Interfaces und/oder Bauelemente gehalten werden oder verbunden sind, die in Form von
Modulen 11 ausgebildet sind. Die Halterungen 12 sind vorteilhafterweise als Profilteile
ausgebildet, die die Module 11 tragen. Die Module 11 sind vorteilhafterweise als Blechteile
ausgebildet, die die AuBenform des Prismas bilden. Die Blechteile der Module 11 sind
insbesondere in Form von rechteckigen Platten ausgebildet, in deren, vorzugsweise mittigen,
Bereich sich die jeweiligen Halteelemente 7, Sensoren, elektrische Interfaces und/oder
Bedienelemente befinden. Diese Module 11 werden mit den Halterungen 12 verbunden und
gegebenenfalls an die Steuerschaltung des Fahrwerksmoduls 1 angeschlossen. Auf diese
Art ist es moglich, einfach und zeitsparend Komponenten eines Roboters auszuwechsein
und Roboter rasch zu rekonfigurieren.

Im unteren Bereich des Fahrwerkselements 1 ist, wie in den Fig. 5 und 6 dargestellt,
ein Fahrelement 3 vorgesehen, das in Form eines verschwenkbaren Rades ausgebildet ist.
Auch Fig. 10 kann ein derartiges Fahrelement 3 entnommen werden. Kennzeichnend fur
dieses Fahrelement 3 ist, dass es ein angetriebenes und verschwenkbar gelagertes Rad
umfasst. Bei einem mobilen Robote mit mehreren Fahrwerksmodulen 1 sind die
Fahrelemente 3 beziglich der Fahrwerksmodule 1 gleich angeordnet.

Der Antrieb bzw. die Verschwenkung des Rades wird durch zwei Motoren ermdglicht,
wobei ein erster Motor das Fahrelement 3 antreibt und ein zweiter Motor das Fahrelement 3
um eine normal zur Grundfliche des Prismas stehende Achse verschwenkt. Beide Motoren
sind an eine gemeinsame Steuereinrichtung, die sich im Inneren des Fahrwerkselements 1
befindet, angeschlossen, die die beiden Motoren ansteuert. Ein erfindungsgemaRes
Fahrelement verfugt ber eine gegeniiber dem Gestell des Fahrelements 1 bezuglich einer
Drehachse verschwenkbare Radaufhdngung. Diese Verschwenkachse steht normal zur
Grundflache des durch das Gestell des Fahrwerksmoduls 1 aufgespannten Prismas. Die
Drehachse des Fahrelements 3, namlich eines Rades, liegt parallel zur Grundflache dieses
Prismas. Der zweite Motor verschwenkt die Radaufhdngung gegenuiber dem Gestell 2 des
Fahrwerksmoduls 1. Zum einen besteht die Méglichkeit, dass der erste Motor direkt auf der
Radaufhéngung angeordnet ist und sein Drehmoment auf das Rad Ubertragt. Zum anderen
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besteht auch die Méglichkeit, dass der erste Motor fest mit dem Fahrwerksmodul 1 bzw.

dessen Gestell verbunden ist und eine Ubertragung des Drehmoments des Motors auf das
Rad ber ein Getriebe erfolgt.

Die Erfindung betrifft ferner den Zusammenbau einer Vielzahl von zumindest zwei,
vorzugsweise zumindest drei Fahrwerksmodulen 1, die mittels der an ihren Seitenfléchen
angeordneten Halteelemente und/oder Andockelemente 7 miteinander, insbesondere
unmittelbar, flachig und starr verbunden sind. Maogliche Konfigurationen und
Ausfuihrungsformen eines erfindungsgeméBen mobilen Roboters 10 sind schematisch in den
Figuren 3 und 4 dargestellt. Fig. 3 zeigt einen erfindungsgeméafen Roboter 10 umfassend
drei Fahrwerksmodule 1. Diese Fahrwerksmodule 1 sind mittels der an ihren Seitenflichen
angeordneten Halteelemente 7 miteinander flachig, unmittelbar und starr verbunden. Durch
die Auflagepunkte der Rader der Fahrwerkelemente 1 des mobilen Roboters 10 wird ein
gleichseitiges Dreieck aufgespannt, was bei einer Konfiguration mit drei Fahrelementen 3
optimale Stabilitat und Kippfestigkeit bietet. Wie bereits erwahnt, ist es besonders vorteilhaft,
dass die einzelnen elektrischen Interfaces der miteinander verbundenen mechanisch
gekoppelten Fahrwerksmodule 1 elektrisch miteinander verbunden sind. Dies erméglicht
eine einfache Datenverbindung und Verteilung der erforderlichen Versorgungsspannung
Uber den gesamten mobilen Roboter 10.

Fig. 2 zeigt einen mobilen Roboter 10, der durch ein Fahrwerksmodul 1 sowie ein
Stabilitatsmodul 4 gekennzeichnet ist. Das Stabilititsmodul 4 umfasst ein Gestell, das
zumindest Gber einen Teil seiner Hohe ein gerades Prisma mit regelméaRiger polygonaler
Grundflache, insbesondere durch seine konvexe Hulle aufspannt, wobei das Gestell des
Stabilitatsmoduls 4 dem Gestell des Fahrwerksmoduls 1 entspricht. Das Stabilitdtsmodul 4
umfasst hierbei an der Unterseite seines Gestells 2 zwei antriebslose und beziglich einer
normal zur Grundfliche des Gestells 2 stehenden Achse starr stehende bzw. nicht
verschwenkbare Réder 5. Erfindungsgeman ist es jedoch auch méglich, dass lediglich ein,
beziglich einer normal zur Grundfliche des Gestells 2 stehenden Achse starr stehend oder
verschwenkbar ausgefiihrtes, Rad 5§ an der Unterseite des Gestells des Stabilitdtsmoduls 4
vorgesehen ist. Flr eine derartige Roboterkonfiguration mit einem Fahrwerksmodul 1 sowie
einem Stabilitadtsmodul 4 mit lediglich einem Rad 5§ sind zuséatzliche stabilisierende
MaRnahmen erforderlich, da lediglich zwei Auflagepunke der R&der vorhanden sind.
Roboterkonfigurationen mit einem Fahrwerksmodul 1 und mindestens zwei
Stabilitdtsmodulen 4 mit jeweils einem Rad 5 realisieren einen kippstabilen Roboter.

Bei der in Fig. 2 dargesteliten Ausfiihrungsform der Erfindung sind die Auflagepunkte
der Réder in Form eines gleichschenkeligen Dreiecks angeordnet, was beziglich der
Stabilitdt weniger vorteilhaft ist als in der in Fig. 3 dargesteliten Ausfihrungsform der
Erfindung. Eine Ausfuhrungsform gemaR Fig. 2 ist jedoch kostenglnstiger herzustellen und
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ermdglicht den Aufbau eines mobilen Roboters mit lediglich einem.;ah.n'lver.k.s;'nc;éul :I.;ov.v.ie
einem, wesentlich kostenglnstiger herzustellenden Stabilitdtsmodul 4. Das Stabilitdtsmodul
4 ist dabei so ausgebildet, dass an zumindest einer der Mantelfldchen des Gestells 2 des
Stabilitdtselements 4 ein Halteelement oder Andockelement 7 zur Verbindung mit dem
Fahrwerksmodul 1 vorgesehen ist. Dieses Halteelement oder Andockelement 7 ist
vorzugsweise identisch zu den auf dem Fahrwerksmodul 1 angeordneten Halteelementen
oder Andockelementen 7.

Das Fahrwerksmodul 1 und das Stabilititselement 4 sind mittels der an ihren
Mantelflachen angeordneten Halteelemente oder Andockelemente 7 miteinander starr,
flachig, 16sbar und unmittelbar verbunden.

Eine besondere Ausfihrungsform der Erfindung ist dadurch gekennzeichnet, dass
das Stabilitatsmodul 4 Uber zumindest ein elektrisches Interface verfiigt und die elektrischen
Interfaces 9 des Fahrwerksmoduls 1 mit dem elektrischen Interface des Stabilitditsmoduls 4
verbunden sind.

Eine weitere Ausfiihrungsform eines mobilen Roboters ist in Fig. 4 dargestellt. Ein
derartiger mobiler Roboter umfasst neben einer Anzahl von zumindest zwei,
vorteilhafterweise zumindest drei Fahrwerksmodulen 1 eine Anzahl von antriebslosen
Zwischenelementen 8 ohne Fahrelemente 3, die zwischen den einzelnen Fahrwerksmodulen
1 angeordnet sind. Das Gestell dieser Zwischenelemente 8 verfiigt dabei Uber &hnliche
geometrische Eigenschaften wie das Gestell 2 eines Stabilitétselements 4 oder eines
Fahrwerksmoduls 1. Ein derartiges Gestell eines Zwischenelements 8 spannt Gber einen Teil
seiner Hohe dieselbe geometrische Form auf wie das Gestell 2 der Fahrwerksmodule 1 oder
das Gestell der Stabilitdtsmodule 4.

Die Zwischenelemente 8 verfugen an ihren Mantelfldchen Uber Halteelemente
und/oder Andockelemente 7 und sind mittels dieser mit den Fahrwerksmodulen 1 sowie
gegebenenfalls mit Stabilitaitsmodulen 4 verbunden. Auch die Zwischenelemente 8 kénnen
gegebenenfalls Uber elektrische Interfaces verfligen, wobei diese mit den elektrischen
Interfaces der Fahrwerksmodule 1 und der Stabilititselemente 4 elektrisch verbunden sind.
Durch diese Zwischenelemente 8 kdnnen wesentlich groRere mobile Roboter 10 realisiert
werden. Eine Verbindung der Fahrwerksmodule 1 mit den Zwischenelementen 8 mittels der
Verbindungselemente 7 erméglicht dariiber hinaus eine Teilung eines Roboters 10 in
mehrere Roboter 10 mit einer geringeren Anzahl von Fahrwerksmodulen 1 und
Zwischenelementen 8. So kann zum Beispiel der in Fig. 4 dargestelite Roboter 10 in zwei
Roboter mit jeweils vier Fahrwerksmodulen 1 je nach Art der Teilung mit vier bzw. funf
Zwischenelementen 8 geteilt werden. Zwischenelemente 8 reichen in einer Anordnung
niemals bis zum Boden und sind zum Boden durch die benachbarten Fahrwerksmodule
beabstandet gehalten.
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Von besonderem Vorteil ist, dass zwischen den einzelnen Fahrwerksmodulen 1 bzw.
den Stabilititselementen 4 weitere Zwischenelemente 8 angeordnet sind, wobei diese
Zwischenelemente 8 ein Gestell aufweisen, das dieselbe geometrische Form eines Prismas
aufspannt wie das Gestell 2 der Fahrwerksmodule. Es ist jedoch vorgesehen, dass nicht die
von den Zwischenelementen 8 bzw. den Fahrwerksmodulen 1 aufgespannten Prismas
identische Form aufweisen, sondern lediglich identische Grundflichen aufweisen. Somit
kann ein Zwischenelement 8 derart aufgebaut werden, wobei die Grundfldche eines vom
Gestell des Zwischenelements 8 aufgespannten Prismas mit der Grundflache des von einem
Fahrwerksmodul 1 oder einem Stabilitdtselement 4 aufgespannten Prismas Ubereinstimmt.

Eine derartige Ausfihrungsform ist in Fig. 10 dargestelt. Die Hohe der
Fahrwerksmodule 1 ist hierbei nicht gleich der Hohe der Zwischenelemente 8.

Betreffend die Anordnung, Abmessung bzw. Ausgestaltung des Gestells, des vom
Gestell aufgespannten Prismas, die Halteelemente 7, die elektrischen Interfaces 9, die
Bedienelemente, die Sensorelemente, die Displays und LEDs gelten fur die
Zwischenelemente 8 und die Stabilititselemente 4 dieselben erfindungsgeméaflen
Anforderungen und Einschrankungen wie fur Fahrwerksmodule 1.

Ferner besteht die Méglichkeit, dass die Grundfliche eines vom Gestell eines
Zwischenelements 8' aufgespannten Prismas einem durch symmetrische Teilung
enthaltenen Teil vorzugsweise der Hélfte der Grundfliche des durch das Gestell der
Fahrwerksmodule 1 oder der Stabilitatselemente 4 aufgespannten Prismas entspricht. Fig. 7
zeigt einen mobilen Roboter mit vier Fahrwerksmodulen 1, einem Zwischenelement 8 sowie
zwei Zwischenelementen 8', deren Grundflache der symmetrischen halbierten Grundfléche
der Fahrwerksmodule 1 entspricht. Eine derartige Ausfithrungsform ist insbesondere dann
von Vorteil, wenn der mobile Roboter entlang seiner Seitenflichen eben bzw. gerade
berandet sein soll. Die Zwischenelemente 8 erhéhen darliber hinaus die mechanische
Festigkeit des Gesamtaufbaues.
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Patentanspriiche:

1. Fahrwerksmodul (1) zum Aufbau eines Fahrwerks eines mobilen Roboters (10),
gekennzeichnet durch

- ein Gestell (2), das zumindest Uber einen Teil seiner Hohe, insbesondere durch seine
konvexe Hiille, ein gerades Prisma mit regelméRiger polygonaler Grundfléache aufspannt und
an dessen Unterseite zumindest ein angetriebenes und/oder um eine Achse normal zur
Grundfliche des Prismas in seiner Vortriebsrichtung einstellbares bzw. verschwenkbares
Fahrelement (3) angeordnet ist sowie

- Halteelemente und/oder Andockelemente (7), die im Bereich zumindest einer der
Mantelflichen des Prismas zur, insbesondere lésbaren, Verbindung mit weiteren
Fahrwerksmodulen (1) vorgesehen sind.

2. Fahrwerksmodul gem&R Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass das gerade Prisma
eine regelmaRig sechseckige Grundflache besitzt bzw. das Gestell (2) ein derartiges Prisma
aufspannt.

3. Fahrwerksmodul gemaR Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass im Bereich der
Mantelfiachen des geraden Prismas Sensorelemente (6) angeordnet sind.

4. Fahrwerksmodul gemaR einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass im
Bereich der Halteelemente und/oder Andockelemente (7) elektrische Interfaces (9) zur
Stromversorgung und/oder zur Dateniibertragung angeordnet sind, insbesondere zur
gemeinsamen Spannungsversorgung oder zur Verbindung eines gemeinsamen
Datenbusses mit weiteren, mit dem Fahrwerksmodul (1) verbundenen Fahrwerksmodulen.

5. Fahrwerksmodul gemaR einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass im
Bereich der Mantelflachen des geraden Prismas Bedienelemente, insbesondere Displays,
Leds, Taster und/oder Schalter, angeordnet sind, die den Fahrantrieb oder eine das
Fahrwerksmodul steuernde Steuerschaltung ansteuern oder den Betriebszustand des
Fahrwerksmoduls anzeigen bzw. darstellen.

6. Fahrwerksmodul gemaf einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, durch
insbesondere im Bereich der Mantelflaichen des geraden Prismas befindlichen, Halterungen
(12), mit welchen Halteelemente, Sensoren, elektrische Interfaces und/oder Bedienelemente,
die in Form von Modulen (11) ausgebildet sind, im Bereich der Mantelflichen des geraden
Prismas gehalten werden.
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7. Fahrwerksmodul gemaR einem der Anspriche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet,

- dass das Fahrelement (3) von einem angetriebenen und verschwenkbar gelagerten Rad
gebildet ist,

- wobei die Drehachse des Rades parallel zur Grundflache des Prismas liegt und

- wobei das Rad, insbesondere dessen Radachse, um eine normal zur Grundfliche des
Prismas stehende, insbesondere den Schwerpunkt der Grundfliche des Prismas
schneidende, vorzugsweise das Rad und/oder die Mitte der Radachse schneidende, Achse
verschwenkbar gelagert ist.

8. Fahrwerksmodul gem4R einem der Anspriiche 1 bis 7, gekennzeichnet durch

- einen ersten Motor, der das Fahrelement (3) antreibt, und/oder

- einen zweiten Motor, der das Fahrelement (3) um eine normal zur Grundflédche des Prismas
stehende Achse, insbesondere der Schwerpunkt der Grundflédche des Prismas schneidende,
vorzugsweise das Rad und/oder die Mitte der Radachse schneidende, verschwenkt, und

- gegebenenfalls eine Steuereinrichtung, die den ersten Motor und/oder den zweiten Motor
ansteuert.

9. Mobiler Roboter, gekennzeichnet durch, eine Anzahl von zumindest zwei, vorzugsweise
zumindest drei, Fahrwerksmodulen (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 8, wobei die
Fahrwerksmodule (1) mittels der an ihren Mantelflichen angeordneten Halteelemente
und/oder Andockelemente (7) miteinander, insbesondere unmittelbar, flachig und starr,
verbunden sind.

10. Mobiler Roboter nach Anspruch 9 gebildet mit Fahrwerksmodulen (1) gemaR einem der
Anspriiche 4 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass die elektrischen Interfaces (9) von
miteinander unmittelbar mechanisch gekoppelten Fahrwerksmodulen elektrisch verbunden
sind.

11. Mobiler Roboter gekennzeichnet durch

a) zumindest ein Fahrwerksmodul (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 8 sowie

b) zumindest ein Stabilitdtsmodul (4), umfassend ein Gestell, das zumindest Uber einen Teil
seiner Hohe , insbesondere durch seine konvexe Hiuille, ein gerades Prisma mit regelméafiger
polygonaler Grundfliche aufspannt, wobei das Gestell vorzugsweise dem Gestell (2) des
Fahrwerksmoduls (1) entspricht,

- wobei an der Unterseite des Gestells (2) zumindest ein antriebsloses und/oder bezuglich
einer normal zur Grundfliche des Gestells (2) stehenden, insbesondere den Schwerpunkt
der Grundfliche des Prismas schneidenden, vorzugsweise das Rad und/oder die Mitte der
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Radachse schneidenden, Achse entweder starr stehendes oder bezlglich dieser Achse frei
verschwenkbares Rad (5) angeordnet ist,

- wobei an zumindest einer der Mantelflichen des Gestells (2) des Stabilitdtselements (4) ein
Halteelement oder Andockelement (7) zur Verbindung mit dem Fahrwerksmodul (1)
vorgesehen ist,

- wobei das Fahrwerksmodul (1) und Stabilitdtselement (4) mittels der an ihren Mantelflachen
angeordneten Halteelemente oder Andockelemente (7) miteinander, insbesondere starr,
flachig, 16sbar und/oder unmittelbar, verbunden sind, und

- wobei gegebenenfalls das Stabilitstsmodul (4) Uber ein elektrisches Interface verfugt und
die elektrischen Interfaces (9) des Fahrwerksmoduls (1) und des Stabilititselements (4)
miteinander elektrisch verbunden sind.

12. Mobiler Roboter nach einem der Anspriiche 9 bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass
zwischen den einzelnen Fahrwerksmodulen (1) und/oder Stabilitatsmodulen (4)
Zwischenelemente (8) angeordnet sind, deren Gestell tber einen Teil seiner Hohe, dieselbe
geometrische Form aufspannt wie das Gestell (2) der Fahrwerksmodule (1) und/oder das
Gestell der Stabilitdtsmodule, insbesondere ein Prisma mit identischer Grundfléche,

- wobei die Zwischenelemente (8) an ihren Mantelflichen Halteelemente und/oder
Andockelemente (7) aufweisen und mittels dieser mit den Fahrwerksmodulen (1) und/oder
Stabilitatselementen (4) verbunden sind, und

- wobei gegebenenfalls die Zwischenelemente (8) tiber elektrische Interfaces verfiigen und
diese mit den elektrischen Interfaces (9) der Fahrwerksmodule (1) und der
Stabilitatselemente (4) elektrisch verbunden sind.

13. Mobiler Roboter nach einem der Anspriiche 9 bis 12, dadurch gekennzeichnet, dass
zwischen den einzelnen Fahrwerksmodulen (1) und/oder Stabilitdtselementen (4) weitere
Zwischenelemente (8') angeordnet sind, und

- dass diese Zwischenelemente (8') ein Gestell aufweisen, das dieselbe geometrische Form
eines Prismas aufspannt wie das Gestell (2) der Fahrwerksmodule (1) oder

- dass die Grundflache eines vom Gestell aufgespannten Prismas gegebenenfalls einem,
insbesondere durch symmetrische Teilung erhaltenen, Teil, vorzugsweise der Hélfte, der
Grundflache des durch das Gestell (2) der Fahrwerksmodule (1) und/oder der
Stabilitatsmodule (4) aufgespannten Prismas entspricht.

Wien, am 20. Februar 2009
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re:  Osterreichische Patentanmeldung A 289/2009
Technische Universitiit Graz

Patentanspriiche:

1. Fahrwerksmodul (1) zum Aufbau eines Fahrwerks eines mobilen Roboters (10),
umfassend

- ein Gestell (2), das zumindest (iber einen Teil seiner Hohe, insbesondere durch seine
konvexe Hulle, ein gerades Prisma mit regelmaRiger polygonaler Grundflache aufspannt
und an dessen Unterseite zumindest ein angetriebenes und/oder um eine Achse normal
zur Grundfliche des Prismas in seiner Vortriebsrichtung einstelibares bzw.
verschwenkbares Fahrelement (3) angeordnet ist sowie

- Halteelemente und/oder Andockelemente (7), die im Bereich zumindest einer der
Mantelflichen des Prismas zur, insbesondere lésbaren, Verbindung mit weiteren
Fahrwerksmodulen (1) vorgesehen sind, ’

dadurch gekennzeichnet,

dass das gerade Prisma eine regelméRig sechseckige Grundfldche besitzt und/oder das
Gestell (2) ein regelméRig sechseckiges Prisma aufspannt.

2. Fahrwerksmodul gemaR Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass im Bereich der

Mantelflichen des geraden Prismas Sensorelemente (6) angeordnet sind.

3. Fahrwerksmodul gemaR einem der Anspriiche 1 bis 2, dadurch gekennzeichnet, dass
im Bereich der Halteslemente und/oder Andockelemente (7) elektrische Interfaces (9) zur
Stromversorgung und/oder zur Datenubertragung angeordnet sind, insbesondere zur
gemeinsamen Spannungsversorgung oder zur Verbindung eines gemeinsamen
Datenbusses mit weiteren, mit dem Fahrwerksmodul (1) verbundenen
Fahrwerksmodulen.

4. Fahrwerksmodul gemaR einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass
im Bereich der Mantelfldchen des geraden Prismas Bedienelemente, insbesondere
Displays, Leds, Taster und/oder Schalter, angeordnet sind, die den Fahrantrieb oder eine
das Fahrwerksmodul steuernde Steuerschaltung ansteuern oder den Betriebszustand des
Fahrwerksmoduls anzeigen bzw. darstellen.
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5. Fahrwerksmodul gemsR einem der Anspriiche 1 bis 4, gekennzeichnet durch
insbesondere im Bereich der Mantelflichen des geraden Prismas Dbefindlichen
Halterungen (12), mit welchen Halteelemente, Sensoren, elektrische Interfaces und/oder
Bedienelemente, die in Form von Modulen (11) ausgebildet sind, im Bereich der
Mantelflachen des geraden Prismas gehalten werden.

6. Fahrwerksmodul gemé&R einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet,

- dass das Fahrelement (3) von einem angetriebenen und verschwenkbar gelagerten Rad
gebildet ist,

- wobei die Drehachse des Rades parallel zur Grundfldche des Prismas liegt und

- wobei das Rad, insbesondere dessen Radachse, um eine normal zur Grundfldche des
Prismas stehende, insbesondere den Schwerpunkt der Grundfliche des Prismas
schneidende, vorzugsweise das Rad und/oder die Mitte der Radachse schneidende,
Achse verschwenkbar gelagert ist.

7. Fahrwerksmodul gemaR einem der Anspriiche 1 bis 6, gekennzeichnet durch

- einen ersten Motor, der das Fahrelement (3) antreibt, und/oder

- einen zweiten Motor, der das Fahrelement (3) um eine normal zur Grundfliche des
Prismas stehende Achse, insbesondere den Schwerpunkt der Grundflache des Prismas
schneidende, vorzugsweise das Rad und/oder die Mitte der Radachse schneidende
Achse, verschwenkt, und

- gegebenenfalls eine Steuereinrichtung, die den ersten Motor und/oder den zweiten
Motor ansteuert.

8. Mobiler Roboter, gekennzeichnet durch eine Anzahl von zumindest zwei, vorzugsweise
zumindest drei, Fahrwerksmodulen (1) nach einem der Anspriche 1 bis 7, wobei die
Fahrwerksmodule (1) mittels der an ihren Mantelflichen angeordneten Halteelemente
und/oder Andockelemente (7) miteinander, insbesondere unmittelbar, flachig und starr,
verbunden sind.

9. Mobiler Roboter nach Anspruch 8, gebildet mit Fahrwerksmodulen (1) gemaR einem
der Anspriiche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass die elektrischen Interfaces (9) von
miteinander unmitteloar mechanisch gekoppelten Fahrwerksmodulen elektrisch
verbunden sind.

10. Mobiler Roboter gekennzeichnet durch

a) zumindest ein Fahrwerksmodul (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 7 sowie
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b) zumindest ein Stabilitstsmodul (4), umfassend ein Gestell, das zumindest Uber einen
Teil seiner Hohe , insbesondere durch seine konvexe Hille, ein gerades Prisma mit
regelmaRiger polygonaler Grundfldche aufspannt, wobei das Gestell vorzugsweise dem
Gestell (2) des Fahrwerksmoduls (1) entspricht,

- wobei an der Unterseite des Gestells (2) zumindest ein antriebsloses und/oder beziiglich
einer normal zur Grundflache des Gestells (2) stehenden, insbesondere den Schwerpunkt
der Grundflache des Prismas schneidenden, vorzugsweise das Rad und/oder die Mitte
der Radachse schneidenden, Achse entweder starr stehendes oder beziglich dieser
Achse frei verschwenkbares Rad (5) angeordnet ist,

- wobei an zumindest einer der Mantelflaichen des Gestells (2) des Stabilitatselements (4)
ein Halteelement oder Andockelement (7) zur Verbindung mit dem Fahrwerksmodul (1)
vorgesehen ist,

- wobei das Fahrwerksmodul (1) und das Stabilitétselement (4) mittels der an ihren
Mantelflichen angeordneten Halteelemente und/oder Andockelemente (7) miteinander,
insbesondere starr, flachig, 16sbar und/oder unmittelbar, verbunden sind, und

- wobei gegebenenfalls das Stabilitdtsmodul (4) tber ein elektrisches Interface verfugt und
die elektrischen Interfaces (9) des Fahrwerksmoduls (1) und des Stabilititselements (4)
miteinander elektrisch verbunden sind.

11. Mobiler Roboter nach einem der Anspriiche 8 bis 10, dadurch gekennzeichnet, dass
zwischen den einzelnen Fahrwerksmodulen (1) und/oder Stabilititsmodulen (4)
Zwischenelemente (8) angeordnet sind, deren Gestell Uber einen Teil seiner Hohe,
dieselbe geometrische Form aufspannt wie das Gestell (2) der Fahrwerksmodule (1)
und/oder das Gestell der Stabilitdtsmodule, insbesondere ein Prisma mit identischer
Grundflache aufspannt,

- wobei die Zwischenelemente (8) an ihren Mantelflichen Halteelemente und/oder
Andockelemente (7) aufweisen und mittels dieser mit den Fahrwerksmodulen (1) und/oder
Stabilitatselementen (4) verbunden sind, und

- wobei gegebenenfalls die Zwischenelemente (8) Uber elektrische Interfaces verfiigen
und diese mit den elektrischen Interfaces (9) der Fahrwerksmodule (1) und der
Stabilitdtselemente (4) elektrisch verbunden sind.

12. Mobiler Roboter nach einem der Anspriiche 8 bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass
zwischen den einzelnen Fahrwerksmodulen (1) und/oder Stabilitatselementen (4) weitere
Zwischenelemente (8') angeordnet sind, und

- dass diese Zwischenelemente (8') ein Gestell aufweisen, das dieselbe geometrische
Form eines Prismas aufspannt wie das Gestell (2) der Fahrwerksmodule (1) oder
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- dass die Grundfldche eines vom Gestell aufgespannten Prismas gegebenenfalls einem,
insbesondere durch symmetrische Teilung erhaltenen, Teil, vorzugsweise der Haélfte, der
Grundflache des durch das Gestell (2) der Fahrwerksmodule (1) und/oder der
Stabilitdtsmodule (4) aufgespannten Prismas entspricht.

Wien, am 18. Juni 2010

NACHGEREICHT




Recherchenbericht zu A 289/2009
Technische Abteilung 2B

osterreichisches
patentamt

Klassifikation des Anmeldungsgegenstands gemaf IPC?:

B25J 5/00 (2006.01)

Kiassifikation des Anmeldungsgegenstands gemaR ECLA:
B25J 5/00W

Recherchierter Priifstoff (Klassifikation):
B25J, B62D 61, B65G 1

Konsultierte Online-Datenbank:
wpi, epodoc

Dieser Recherchenbericht wurde zu den am 20. Februar 2009 eingereichten Anspriichen erstelit.

X  Verbffentlichung von besonderer Bedeutung: der Anmeldungs-
gegenstand kann aliein aufgrund dieser Druckschrift nicht als neu bzw.
auf erfinderischer Tétigkeit beruhend betrachtet werden.

Y Verdffentlichung von Bedeutung: der Anmeldungsgegenstand kann nicht
als auf erfinderischer Tétigkeit beruhend betrachtet werden, wenn die
Verbdffentlichung mit einer oder mehreren weiteren Verdffentichungen
dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und diese Verbindung fiir
einen Fachmann naheliegend ist.

Kategorie’ | Bezeichnung der Verdffentlichung: Betreffend Anspruch
Léndercode, Verdffentlichungsnummer, Dokumentart (Anmelder), Verdffentlichungsdatum,
Textstelle oder Figur soweit erforderlich
X DE 10 2007 016 662 A1 (KUKA ROBOTER GMBH) 1-2,9, 11
9. Oktober 2008 (09.10.2008)
Absétze [0011], [0012], [0019], [0021], [0022], [0029], [0034], [0059] und
[0061]; Fig. 2-4,7-8
A 3-8, 10,
12-13
Datum der Beendigung der Recherche: ) Priifer(in):
6. November 2009 U Fortsetzung siehe Folgeblatt | Djp] -Ing. PAVDI
? Kategorien der angeflihrten Dokumente: A Verbdffentlichung, die den allgemeinen Stand der Technik definiert.

o

Frage stellen).

Dokument, das von Bedeutung ist (Kategorien X oder Y), jedoch nach
dem Prioritétstag der Anmeldung veréffentlicht wurde.

Dokument, das von besonderer Bedeutung ist (Kategorie X), aus dem
ein dlteres Recht hervorgehen konnte (friheres Anmeidedatum, jedoch
nachveréffentlicht, Schutz ist in Osterreich méglich, wiirde Neuheit in

Verbffentlichung, die Mitglied der selben Patentfamilie ist.

gedanken.qut.geschiitzt.

DVR. 0078018



	BIBLIOGRAPHY
	DESCRIPTION
	CLAIMS
	DRAWINGS
	SEARCH_REPORT

