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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine schiebbare Gehhil-
fe fur eine Person.

[0002] Gehhilfen fir Personen weisen einen Rah-
men mit insbesondere vier Radern im unteren Be-
reich auf, die ein Rollen der Gehhilfe auf einer Fla-
che ermdglichen. Im oberen Bereich des Rahmens
sind insbesondere zwei Handgriffe angeordnet, wor-
an die Gehhilfe von einer Person ergreifbar und im
Gehen vor der Person her schiebbar ist. Weiterhin
kénnen Gehhilfen mit einem Hilfsmotor ausgestattet
sein, Uber den die Gehhilfe zur Reduktion des Kraft-
aufwands fir eine Person wahrend des Schiebens
angetrieben ist.

[0003] Ein derartiger Rollator ist beispielhaft aus der
DE 20 2011 104 720 U1 bekannt. Das Dokument
offenbart eine elektrische Antriebs- und Bremsunter-
stitzung fur einen Rollator. Dabei erfolgt die Steue-
rung der elektrischen Unterstitzungsleistung tber ei-
ne Kraftlibertragung auf die Handgriffe durch den Pa-
tienten, d.h. im Griff integrierte Sensoren ermittelt die
vertikale und horizontale Krafteinwirkung. Dies wird
elektronisch an die Steuerung gemeldet. Diese kennt
die voreingestellten persénlichen Kraftwerte des Pa-
tienten. Werden diese Uberschritten, setzt die elektri-
sche Unterstltzung bis zum Erreichen des Eingriffs-
werts ein. Wird auf die Sensoren im Griff eine Zug-
wirkung durch den Patienten ausgelbt, erkennt die
Elektronik den Bremswunsch und reduziert die An-
triebsunterstitzung.

[0004] Der Rollator gemafy dem Stand der Technik
weist das Problem auf, dass dessen Benutzung ohne
vorherige Parametrierung der Steuerung nicht mog-
lich ist. Es sind zunachst die spezifischen Kraftwerte
einer Person in der elektronischen Steuerung zu hin-
terlegen. Der Rollator ist dann dieser Person individu-
ell zugeordnet. Damit entsteht weiterhin das Problem,
dass derselbe Rollator von einer anderen Person, de-
ren Kraftwerte nicht in der Steuerung hinterlegt sind,
nicht benutzbar ist. Ein Wechsel der einen bestimm-
ten Rollator benutzenden Person ist somit nicht ohne
erneute Parametrierung der Steuerung maglich.

[0005] Der Erfindung liegt die Aufgabe zu Grun-
de, eine Gehhilfe aufzuzeigen, bei der eine Anpas-
sung der Antriebsgeschwindigkeit an die momentane
Schiebegeschwindigkeit einer Person auch ohne vor-
herige Hinterlegung personenbezogener Parameter
in der Steuerung moglich ist.

[0006] Die Aufgabe wird gelést mit den Merkmalen
der in Anspruch 1 angegebenen Gehhilfe. Vorteilhaf-
te weitere Ausgestaltungen der Erfindung sind in den
Unteranspriichen angegeben.
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[0007] Gemal der Erfindung weist die schiebbare
Gehhilfe fiir eine Person auf einen Rahmen mit zu-
mindest einem Rad, einen drehzahlregelbaren Elek-
tromotor zum Antrieb des zumindest einen Rads und
eine Freilaufkupplung zwischen Elektromotor und
Rad, die gedffnet ist, wenn die vom Elektromotor auf
die Gehhilfe ausgelibte Antriebsgeschwindigkeit ge-
ringer als die Schiebegeschwindigkeit ist. Die Geh-
hilfe weist einen Rahmen auf mit insbesondere zwei
Griffen im oberen Bereich und insbesondere vier Ra-
dern im unteren Bereich. Die Gehhilfe ist an den Grif-
fen von einer Person ergreifbar und tber die Rader
von der Person auf einer Flache schiebbar. Zumin-
dest ein Rad ist mechanisch mit einem drehzahire-
gelbaren Elektromotor gekoppelt und durch diesen
antreibbar. Der Elektromotor ermdglicht somit ein ei-
genstandiges Fahren der Gehhilfe.

[0008] Die Freilaufkupplung ist im Kraftfluss zwi-
schen Elektromotor und Rad angeordnet. Die Frei-
laufkupplung ist so ausgefihrt, dass der Kupplungs-
teil, der mit dem Rad verbunden ist, den Kupplungs-
teil am Elektromotor Gbereilen kann. Dies ist der Fall,
wenn der Kupplungsteil am Elektromotor mit einer
geringeren Drehzahl rotiert als der Kupplungsteil an
dem Rad. Die Kupplungsteile kommen zueinander
erst in Eingriff, wenn die Drehzahlen beider Kupp-
lungsteile annahernd gleich sind. Die Freilaufkupp-
lung ist dann geschlossen, sodass eine Kraftlibertra-
gung von dem Elektromotor Uber die geschlossene
Kupplung an das Rad erfolgt. Der Elektromotor ist so-
mit bei Stillstand im nicht-aktiven Zustand von dem
Rad mechanisch getrennt und wird nicht zwangs-
weise mitrotiert. Dabei wird vorteilhaft ein erhdhter
Kraftaufwand fir eine Person wahrend des Schie-
bens der Gehhilfe vermieden. Ein weiterer Vorteil der
Freilaufkupplung ist deren mechanisch selbststandi-
ge SchlieBung bzw. Offnung. Es wird somit vorteilhaft
zusatzlicher Aufwand fir eine Person in Form von
manuellen Kupplungseingriffen zur Kopplung bzw.
Trennung des Elektromotors vermieden.

[0009] Gemal der Erfindung weist die Gehhilfe wei-
terhin auf eine Einrichtung zur Messung der von ei-
ner Person auf die Gehhilfe ausgelibten Schiebe-
geschwindigkeit, und eine Steuereinheit, welche die
Drehzahl des Elektromotors so nachflihrt, dass die
vom Elektromotor ausgelibte Antriebsgeschwindig-
keit mindestens der gemessenen Schiebegeschwin-
digkeit entspricht. Die Einrichtung zur Messung der
Schiebegeschwindigkeit ist im Kraftfluss zwischen
dem Rad und der Freilaufkupplung angeordnet. Das
Rad, die Messeinrichtung sowie der Ubereilende
Kupplungsteil sind somit als Abtriebsstrang dauerhaft
rotatorisch gekoppelt. Der Elektromotor ist mit dem
Ubereilbaren Kupplungsteil als Antriebsstrang dauer-
haft rotatorisch gekoppelt.

[0010] Wahrend des Schiebens der Gehhilfe durch
eine Person erfolgt aufgrund der Rotation des Rads
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die zwangsweise Mitrotation der Messeinrichtung
und des Ubereilenden Kupplungsteils. Es erfolgt die
Erfassung der Drehzahl und unter Berlcksichtigung
der konstruktiven Gréf3en der Gehhilfe, insbesondere
der AbmaRe und Ubersetzungsverhaltnisse, die er-
findungsgemafe Bestimmung der von der Person auf
die Gehbhilfe ausgelibten Schiebegeschwindigkeit.

[0011] Die so gemessene Schiebegeschwindigkeit
der Gehhilfe wird durch die Steuereinheit weiterver-
arbeitet. Diese regelt die Drehzahl des Elektromotors
derart, dass von diesem auf die Gehbhilfe eine An-
triebsgeschwindigkeit ausgetbt wird, die mindestens
der gemessenen Schiebegeschwindigkeit entspricht.
Die beiden Kupplungsteile sind dabei in gegenseiti-
gem Eingriff und die Freilaufkupplung geschlossen.
Es wird somit die vom Elektromotor erzeugte Dreh-
zahl auf das Rad uUbertragen, sodass die Gehhilfe
durch den Elektromotor mit mindestens der gemes-
senen Schiebegeschwindigkeit angetrieben ist. Es
wird so vorteilhaft der Kraftaufwand zum Schieben
der Gehbhilfe fur die Person dynamisch ohne manu-
ellen Eingriff durch die Person reduziert. Diese an-
triebsmaRige Unterstitzung ist fir eine Person insbe-
sondere bei der Uberwindung von Steigungen mit der
Gehhilfe vorteilhaft.

[0012] Die Bestimmung und Verarbeitung der Schie-
begeschwindigkeit und Regelung der Drehzahl des
Elektromotors erfolgt kontinuierlich zyklisch mit ei-
ner hohen Frequenz. Bei Anderung der Schiebege-
schwindigkeit durch die Person erfolgt wiederum de-
ren Messung und Verarbeitung, sodass die Drehzahl
des Elektromotors annahernd in Echtzeit dynamisch
so nachgefihrt wird, dass die ausibte Antriebsge-
schwindigkeit annahernd der gednderten Schiebe-
geschwindigkeit entspricht. Es wird so die beson-
ders vorteilhafte Wirkung erzielt, dass die Antriebsge-
schwindigkeit dynamisch und stufenlos an die jewei-
lige Schiebegeschwindigkeit angepasst wird. Es wer-
den so vorteilhaft manuelle Eingriffe der Person zur
Anderung der Antriebsgeschwindigkeit vermieden.

[0013] Die Regelung der motorischen Unterstiitzung
erfolgt aufgrund der jeweils gemessenen von der Per-
son auf die Gehhilfe ausgetbten Schiebegeschwin-
digkeit. Es wird somit keine individuelle Parametrie-
rung der Steuerung auf bestimmte eine Person erfor-
derlich. Eine erfindungsgeman ausgefihrte Gehhilfe
ist somit vorteilhaft von einer Vielzahl von Personen
unmittelbar benutzbar.

[0014] GemalR einer weiteren vorteilhaften Ausflih-
rung der Erfindung weist die Steuereinheit Mittel auf,
welche den Elektromotor nach Ablauf einer para-
metrierbaren Verzégerung aktivieren. Die Zuschal-
tung des Elektromotors durch die Steuerung erfolgt
erst nach Ablauf einer parametrierbaren Verzége-
rung. Diese ist von der Person selbststéandig vorgeb-
bar. Bis zum Ablauf dieser parametrierbaren Verzo-
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gerung erfolgt das Schieben der Gehhilfe durch die
Person ohne Unterstitzung aus eigener Kraft. Es ist
so einer Person mdoglich, die Gehhilfe auf Wunsch
bis zum Eintritt des Parameters aus eigener Kraft
zu schieben. Dabei wird vorteilhaft der Energiever-
brauch durch den Elektromotor reduziert.

[0015] Die parametrierbare Verzdgerung kann vor-
teilhaft eine Zeit sein. Die Zuschaltung des Elektro-
motors durch die Steuerung erfolgt erst, nachdem die
Gehhilfe von einer Person fir eine bestimmte Zeit-
dauer geschoben wurde. Es ist somit einer Person
vorteilhaft moglich, die Gehhilfe fur eine vorgebbare
Dauer zur Verbesserung der eigenen Physis aus ei-
ner Kraft zu schieben, sodass der Elektromotor erst
nach Ablauf der Dauer der gewiinschten Eigenaktivi-
tat bei fortschreitender Ermidung aktiviert wird.

[0016] Die parametrierbare Verzdgerung kann vor-
teilhaft eine Wegstrecke sein. Die Zuschaltung des
Elektromotors durch die Steuerung erfolgt erst, nach-
dem die Gehhilfe von einer Person Uber eine be-
stimmte Distanz geschoben wurde. Es ist somit einer
Person vorteilhaft moglich, kurze Strecken, insbeson-
dere innerhalb der eigenen Wohneinheit, ohne Akti-
vierung des Elektromotors aus eigener Kraft zu absol-
vieren. Dabei wird vorteilhaft der Energieverbrauch
durch den Elektromotor weiter reduziert.

[0017] Die Erfindung und weitere vorteilhafte Aus-
fuhrungen derselben werden anhand der kurz ange-
fuhrten Figuren nachfolgend naher erlautert. Dabei
zeigt

Fig. 1 eine beispielhafte, gemaR der Erfindung
ausgeflhrte Gehhilfe G in einer isometrischen
Draufsicht, und

Fig. 2 eine schematische Schnittdarstellung des
Unterstutzungsantriebs U.

[0018] GemaR der Darstellung in Fig. 1 weist die
schiebbare Gehhilfe G fiir eine Person einen Rah-
men G1 auf. Dieser weist einen annahernd U-férmi-
gen Querschnitt mit einem rechtem, linkem Langsbi-
gel G11, G12 auf und ist schrag vertikal in Schub-
richtung R der Gehhilfe G geneigt. Die Langsbuigel
G11, G12 weisen jeweils in deren oberem Bereich ein
rechtes, linkes Griffstiick G111, G121 fir eine Person
mit jeweils einem rechten, linken Bremsgriff G112,
G122 auf. Die Langsbiigel G11, G12 sind jeweils in
deren unteren Bereich anndhernd parallel zueinan-
der in Schubrichtung R der Gehhilfe G abgewinkelt.

[0019] Der Rahmen G1 weist zwischen den Langs-
bigeln G11, G12 verlaufende Querstreben G13 auf.
Gemal der Ausfihrung von Fig. 1 verlaufen zwi-
schen den Langsbiigeln G11, G12 eine obere, mittle-
re und untere Querstrebe G133, G132, G131. Die un-
tere Querstrebe G131 geht jeweils Uber einen rech-
ten, linken Krimmungsbereich G113, G123 einstu-
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ckig in den unteren abgewinkelten Bereich der Langs-
bugel G11, G12 (ber.

[0020] Der Rahmen G1 weist weiterhin einen rech-
ten, linken Stutzblgel G14a, G14b auf. Diese sind
schrag vertikal entgegen der Schubrichtung R der
Gehhilfe G geneigt und jeweils an deren oberem En-
de im Bereich der mittleren Querstrebe G132 an den
Langsbigeln G11, G12 gehalten.

[0021] Gemal der vorteilhaften Ausfiihrung von
Fig. 1 weist die Gehhilfe G vier Rader G21a, G21b;
G31a, G31b auf. Die Rader G21a, G21b der Vor-
derachse G2 sind jeweils um eine vertikale Achse
schwenkbar Giber Vorderradbiigel G22a, G22b an der
unteren Querstrebe G131 gehalten und ermdglichen
eine Richtungsanderung beim Schieben der Gehhil-
fe. Die Rader G31a, G31b der Hinterachse G3 sind
jeweils Uber einen Hinterradbligel G32a, G32b spur-
fest an den unteren Enden der Stitzbiigel G14a,
G14b gehalten. Die Rader G31a, G31b der Hinter-
achse G3 weisen weiterhin jeweils eine Bremse auf,
die mit dem rechten, linken Bremsgriff G112, G122
an den Griffstlicken G111, G121 verbunden sind. Die
Bremsen sowie die Bremszlige zu den Bremsgriffen
G112, G122 sind in der vorliegenden Figur zur Ver-
besserung der Ubersichtlichkeit nicht dargestellt.

[0022] Die Gehhilfe weist weiterhin eine Sitzplatte
G15 fiir eine Person auf, welche auf der oberen Quer-
strebe G133 gehalten ist.

[0023] Gemal der Erfindung weist die Gehhilfe ei-
nen Unterstitzungsantrieb U auf. Dieser weist einen
drehzahlregelbaren Elektromotor U1 zum zuschalt-
baren Antrieb zumindest eines Rads auf. Der Unter-
stlitzungsantrieb weist weiterhin eine Getriebeeinheit
U2 und einen Riementrieb U3 auf. Der Riementrieb
U3 weist eine erste, zweite Umlenkrolle U31, U32
auf, Uber die ein Riemen U33 gespannt ist. Gemafl
der vorteilhaften Ausflihrung einer erfindungsgema-
Ren Gehhilfe G von Fig. 1 wirkt die Unterstitzungs-
einheit U auf das linke Rad G31b der Hinterachse G3
ein. Dabei treiben Elektromotor U1 und Getriebestu-
fe U2 die erste Umlenkrolle U31 des Riementriebs
U3 an. Deren Rotation wird mittels des Riemens U33
auf die zweite Umlenkrolle U32 Ubertragen, die mit
dem linken Rad G31a der Hinterachse G3 verbun-
den ist. Bei weiteren, nicht dargestellten vorteilhaften
Ausfiihrungen der Erfindung sind das rechte Hinter-
rad angetrieben, beide Rader der Hinterachse ange-
trieben, die Rader der Vorderachse angetrieben so-
wie alle vier Rader der Gehhilfe angetrieben.

[0024] Der Unterstiitzungsantrieb U weist weiterhin
eine Freilaufkupplung zwischen dem Elektromotor
U1 und dem Rad G31b auf, die geéffnet ist, wenn
die vom Elektromotor U1 auf die Gehhilfe U ausge-
Ubte Antriebsgeschwindigkeit geringer als die Schie-
begeschwindigkeit ist. Im vorliegenden Ausfiihrungs-
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beispiel ist die Freilaufkupplung in der ersten Umlenk-
rolle U31 angeordnet. Bei einer weiteren vorteilhaften
Ausfiihrung der Erfindung ist die Freilaufkupplung in
der zweiten Umlenkrolle U32 angeordnet. Der Unter-
stitzungsantrieb U weist weiterhin eine Einrichtung
zur Messung der von einer Person auf die Gehhilfe G
ausgelbten Schiebegeschwindigkeit auf. Diese istim
vorliegenden Ausfiihrungsbeispiel in der ersten Um-
lenkrolle U31 angeordnet, jedoch in der Darstellung
verdeckt. Freilaufkupplung und Einrichtung zur Mes-
sung werden anhand von Fig. 2 naher erlautert.

[0025] Der Unterstiitzungsantrieb U weist weiterhin
eine Steuereinheit S auf, welche den Elektromotor U1
so steuert, dass die vom Elektromotor U1 ausgeb-
te Antriebsgeschwindigkeit mindestens der gemes-
senen Schiebegeschwindigkeit entspricht. Die Steu-
ereinheit S ist im vorliegenden Ausfihrungsbeispiel
am linken Langsbigel G12 im Bereich des linken
Griffstlicks G121 gehalten. Die Steuereinheit weist
ein manuelles Schaltelement S6 auf, dessen Betati-
gung durch eine Person die Aktivierung der Unterstit-
zungseinheit U herbeiflihrt. Die Steuereinheit S regelt
die Drehzahl des Elektromotors U1 derart, dass von
diesem unter Berlicksichtigung der Einflussgréfen,
insbesondere des Umfangs des Rads G31a sowie
des Ubersetzungsverhaltnisses zwischen Elektromo-
tor U1 und Rad G31a auf die Gehhilfe G eine An-
triebsgeschwindigkeit ausgeubt wird, die mindestens
der gemessenen Schiebegeschwindigkeit entspricht.

[0026] Der Unterstitzungsantrieb U weist weiterhin
einen Energiespeicher E auf. Dieser ermdglicht die
Energieversorgung des Elektromotors U1 sowie der
Steuereinheit S und istim Bereich des rechten Langs-
bigels G11 auf der mittleren Querstrebe G132 ange-
ordnet. Der Energiespeicher E kann als Akkumulator,
als Batterie oder Kondensator ausgefiihrt sein und
ist an einer Steckdose wieder aufladbar. Zur Verbes-
serung der Ubersichtlichkeit sind sémtliche Kabelver-
bindungen zwischen Energiespeicher E, Steuerein-
heit S und den Komponenten der Unterstitzungsein-
heit U nicht dargestellt.

[0027] Der Unterstitzungsantrieb U ist Uber eine
Halterung U4 am Rahmen G1 gehalten. Der Elektro-
motor U1 ist hierzu auf einer Basisplatte U41 befes-
tigt, die Uber eine Haltemanschette U42 am linken
Stitzbliigel G14b gehalten ist.

[0028] Der Aufbau des Unterstiitzungsantriebs U
sowie das Zusammenwirken dessen Komponenten
wird anhand von Fig. 2 naher erlautert. Die Figur zeigt
eine schematische Schnittdarstellung durch die Kom-
ponenten einer vorteilhaften Ausfihrung einer erfin-
dungsgemalien Unterstiitzungseinheit U.

[0029] Die Unterstitzungseinheit U weist einen
Elektromotor U1 auf, der in einem Motorgehause U12
angeordnet ist. Das Motorgehduse U12 ist mit dem
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Getriebegehduse U25 der Getriebeeinheit U2 ver-
bunden. Die Getriebeeinheit U2 weist ein erstes Rit-
zel U22a auf, welches mit der Motorwelle U11 des
Elektromotors verbunden ist. Die Getriebeeinheit U2
weist weiterhin ein zweites Ritzel U22b, welches ei-
nen gréReren Durchmesser als das erste Ritzel U22a
aufweist und mit dem ersten Abschnitt der Getriebe-
welle U21a verbunden ist.

[0030] Die Unterstitzungseinheit weist weiterhin ei-
nen Riementrieb U3 mit einer ersten Umlenkrolle U31
und einer zweiten Umlenkrolle auf. Die zweite Um-
lenkrolle, die im Ausschnitt der vorliegenden Figur
nicht dargestellt ist, ist fest an einem Rad der Gehhil-
fe G angeordnet. Zur Kraftlibertragung ist ein Riemen
U33 Uber die Umlenkrollen gespannt. Die erste Um-
lenkrolle U31 weist ein Rollengehduse U311 und eine
Riemenscheibe U312 mit einer umlaufenden Mantel-
nut auf. Die Riemenscheibe U312 ist drehbar am Rol-
lengehdause U311 gelagert, welches wiederum starr
am Getriebegehause U25 gehalten ist.

[0031] Der erste Abschnitt der Getriebewelle U21a
verlauft aus der Getriebegehause U25 in das Rollen-
gehause U311 der ersten Umlenkrolle U31. Darin ist
axial zum ersten Abschnitt der Getriebewelle U21a
der zweite Abschnitt der Getriebewelle U21b ange-
ordnet. Dieser ist mit der Riemenschiebe U312 ver-
bunden.

[0032] Der Unterstitzungsantrieb U weist eine Frei-
laufkupplung U23 auf. Diese ist gemaf der vorteilhaf-
ten Ausfuhrung im Rollengehduse U311 der ersten
Umlenkrolle U31 angeordnet. Bei einer weiteren vor-
teilhaften Ausfiihrung der Erfindung, die in den Figu-
ren nicht separat dargestellt ist, ist die Freilaufkupp-
lung in der zweiten Umlenkrolle am Rad der Gehhilfe
angeordnet.

[0033] Die Freilaufkupplung U23 ist vorteilhaft als
Sperrklinken-Freilauf mit einer ersten, zweiten Kupp-
lungsscheibe U231, U232 ausgefihrt, wobei die ers-
te Kupplungsscheibe U231 von der zweiten Kupp-
lungsscheibe U232 (ibereilbar ist. Der erste Abschnitt
der Getriebewelle U21a ist mit der ersten Kupplungs-
scheibe U231 verbunden. Der Elektromotor U1, die
Getriebeeinheit U2 sowie die erste Kupplungsschei-
be U231 der Freilaufkupplung sind somit als An-
triebsstrang rotatorisch miteinander gekoppelt. Der
zweite Abschnitt der Getriebewelle U21b ist mit der
zweiten Kupplungsscheibe U232 verbunden. Die an-
triebsmaRige Kopplung der Abschnitte der Getriebe-
welle U21a, U21b erfolgt bei gegenseitigem Eingriff
der beiden Kupplungsscheiben U231, U232 bei an-
nahernd gleicher Drehzahl der Kupplungsscheiben
und Abschnitten der Getriebewelle.

[0034] Gemal der Erfindung weist die Gehhilfe G
am Unterstitzungsantrieb U eine Einrichtung zur
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Messung der von einer Person auf die Gehhilfe aus-
gelbten Schiebegeschwindigkeit auf.

[0035] Die Einrichtung zur Messung weist vorteilhaft
eine Magnetscheibe U24, welche mit zumindest ei-
nem Rad gekoppelt ist, und einen feststehenden Ma-
gnetsensor S6 auf. Die Magnetscheibe ist entlang
des Umfangs mit einer Vielzahl eingelassener Einzel-
magnete bestickt. In der Schnittdarstellung geman
Fig. 2 sind die Einzelmagnete U241, U242 erkenn-
bar. Die Magnetscheibe U24 ist im vorliegenden Aus-
fuhrungsbeispiel zwischen der zweiten Kupplungs-
scheibe U232 der Freilaufkupplung U23 und der Rie-
menscheibe U312 im Rollengehduse auf dem zwei-
ten Abschnitt der Getriebewelle U21b fest gehalten.
Die Riemenscheibe U312, die Magnetscheibe U24
der Einrichtung zur Messung und die zweite Kupp-
lungsscheibe U232 sind somit als Abtriebsstrang ro-
tatorisch fest miteinander verbunden. Der Magnet-
sensor S5 ist neben der Magnetscheibe U24 festste-
hend so gehalten, dass die Einzelmagnete bei Ro-
tation der Magnetscheibe U24 kontinuierlich an dem
Magnetsensor S5 vorbeigefiihrt sind.

[0036] Der Riementrieb U3 weist weiterhin den Rie-
men U33 auf. Dieser ist zur Ubertragung von Dreh-
zahlen zwischen den Umlenkrollen gespannt. Die
Riemenscheibe U312 der ersten Umlenkrolle U31
weist eine Mantelnut auf, in die der Riemen U33 biin-
dig eingelegt ist. Die zweite Umlenkrolle U32, die im
Ausschnitt der Fig. 2 nicht dargestellt ist, weist eben-
falls ein Rollengehduse sowie eine Riemenscheibe
mit Mantelnut auf.

[0037] GemaR der Erfindung weist der Unterstit-
zungsantrieb U der Gehhilfe G weiterhin eine Steu-
ereinheit S auf. Diese ist in Fig. 2 symbolhaft darge-
stellt. Die Steuereinheit S weist einen Energiespei-
cher E auf, der zur Energieversorgung der Steuer-
einheit S Uber die elektrische Verbindung S4 verbun-
den ist. Die Steuereinheit S ist mit dem Elektromotor
U1 Uber die elektrische Verbindung S2 verbunden,
worlber ein Datenaustausch zwischen Steuereinheit
S und Elektromotor U1 sowie dessen Energieversor-
gung erfolgt.

[0038] Die Steuereinheit S weist weiterhin ein manu-
elles Schaltelement S6 auf, das mit der Steuereinheit
S Uber die elektrische Verbindung S3 verbunden ist.
Das Schaltelement S6 ist in der vorliegenden Ausflih-
rung als Schalter ausgefiihrt. Der Unterstiitzungsan-
trieb U ist durch Betatigung des manuellen Schaltele-
ments $6 durch eine Person aktivierbar.

[0039] Die Steuereinheit S ist Gber die elektrische
Verbindung 81 mit dem Magnetsensor S5 der Ein-
richtung zur Messung verbunden. Uber die elektri-
sche Verbindung S1 erfolgt die Ubertragung der mit-
tels des Magnetsensors S5 registrierten Zahlimpulse
an die Steuereinheit S.
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[0040] Beim Schieben der Gehhilfe aus eigener Kraft
durch eine Person ist das manuelle Bedienelement
S$6 durch die Person nicht aktiviert. Der Unterstut-
zungsantrieb U ist somit nicht aktiv. Es erfolgt keine
Bestimmung der Schiebegeschwindigkeit sowie kei-
ne Regelung des Elektromotors U1 durch die Steu-
ereinheit S. Die Rotation des Rads der Gehhilfe G
wird Uber die zweite Umlenkrolle sowie den Rie-
men U33 auf die erste Umlenkrolle U31 Ubertra-
gen. Dabei erfolgt eine zwangsweise Mitrotation des
Abtriebsstrangs aus Riemenscheibe U31, Magnet-
scheibe U24 sowie der zweiten Kupplungsscheibe
U232 auf dem zweiten Abschnitt der Getriebewel-
le U21b. Die Rotationsrichtung T der Getriebewelle
U21a, U21b ist in Fig. 2 durch einen Pfeil dargestellt.

[0041] Der Elektromotor U1 verbleibt im Stillstand,
sodass der Antriebsstrang aus erstem Ritzel U22a
auf der Motorwelle U11 und zweitem Ritzel U22b und
erster Kupplungsscheibe U231 auf dem ersten Ab-
schnitt der Getriebewelle U22a ebenso zwangsweise
stillsteht. Die erste Kupplungsscheibe U231 wird von
der zweiten Kupplungsscheibe U232 (ibereilt.

[0042] Beim Schieben der Gehhilfe mit elektrischer
Unterstiitzung ist das manuelle Bedienelement S6
durch die Person aktiviert. Der Unterstitzungsantrieb
U ist somit aktiv. Es erfolgt eine Ubertragung der Ro-
tation des Rads der Gehbhilfe G Uiber die zweite Um-
lenkrolle sowie den Riemen U33 auf die erste Um-
lenkrolle U31. Dabei erfolgt eine zwangsweise Mitro-
tation des Abtriebsstrangs aus Riemenscheibe U31,
Magnetscheibe U24 sowie der zweiten Kupplungs-
scheibe U232 auf dem zweiten Abschnitt der Getrie-
bewelle U21b. Die Rotationsrichtung T der Getriebe-
welle U21a, U21b ist in Fig. 2 durch einen Pfeil dar-
gestellt.

[0043] Dabei erfolgt die Registrierung der Zahlimpul-
se der vorbeigefuhrten Einzelmagnete U241 durch
den Magnetsensor sowie deren Ubertragung an die
Steuereinheit S mittels der elektrischen Verbindung
S1. Die Steuereinheit S ermittelt die von einer Person
auf die Gehhilfe G ausgeilibte Schiebegeschwindig-
keit.

[0044] Weiterhin erfolgt durch die Steuereinheit S
die Bestimmung einer Drehzahl fur den Elektromo-
tor U1, welche Uber Getriebeeinheit U2 und Riemen-
trieb U3 eine Antriebsgeschwindigkeit auf die Gehhil-
fe G auslibt, die annahernd der gemessen Schiebe-
geschwindigkeit entspricht. Diese Drehzahl wird von
der Steuereinheit S an den Elektromotor U1 iber die
elektrische Verbindung S2 geleitet. Die Kupplungs-
scheiben U231, U232 weisen eine annahernd gleiche
Drehzahl auf, sodass die Freilaufkupplung U23 ge-
schlossen ist und eine Ubertragung der Leistung des
Elektromotors auf das Rad der Gehhilfe G erfolgt.
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[0045] Die Bestimmung der Schiebegeschwindig-
keit, deren Verarbeitung sowie die Nachregelung der
Drehzahl des Elektromotors durch die Steuereinheit
S erfolgt zyklisch mit hoher Geschwindigkeit und so-
mit annahernd in Echtzeit.

[0046] Bei Erhdhung der Schiebegeschwindigkeit
durch eine Person erfolgt tGber den Riementrieb U3
die Ubertragung einer steigenden Drehzahl auf die
Magnetscheibe U24 und die zweite Kupplungsschei-
be U232. Es erfolgt deren Erfassung mittels des Ma-
gnetsensors S5 sowie deren Verarbeitung durch die
Steuereinheit S. Die Drehzahl des Elektromotors U1
wird durch die Steuereinheit S iber die elektrische
Verbindung S2 steigend nachgeregelt.

[0047] Bei Reduzierung der Schiebegeschwindigkeit
durch eine Person erfolgt auf analoge Weise die
Erfassung einer abnehmenden Drehzahl durch Ma-
gnetscheibe S24 und Magnetsensor S5, deren Verar-
beitung durch die Steuereinheit S und tiber die elektri-
sche Verbindung S2 die sinkende Nachregelung der
Drehzahl des Elektromotors U1. Die Reduzierung der
Schiebegeschwindigkeit kann durch manuelles Aus-
I6sen der Bremsen der Gehhilfe durch die Person un-
terstitzt sein.

Bezugszeichenliste

G Gehhilfe

G1 Rahmen

G11, G12 rechter, linker Langsbugel

G111, G121 rechtes, linkes Griffstiick

G112, G122 rechter, linker Bremsgriff

G113, G123 rechter, linker Krimmungsbe-
reich

G13 Querstreben

G131 untere Querstrebe

G132 mittlere Querstrebe

G133 obere Querstrebe

G14a, G14b rechter, linker Stitzbugel

G15 Sitzplatte

G2 Vorderachse

G21a, G21b rechtes, linkes Vorderrad

G22a, G22b rechter, linker Vorderradbtigel,
schwenkbar an unterer Quer-
strebe G131 gehalten

G3 Hinterachse

G31a, G31b rechtes, linkes Hinterrad

G32a, G32b rechter, linker Hinterradblgel,

spurfest
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U1

un

u12

U2

U21a, U21b

U22a, U22b
u23
U231, U232
U24
U241, U242

u25
u3
U31, U32
U3
U312
u33
U4
U41
U42
S

S1

S2

S3

S4

S5
S6
E
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Unterstiitzungsantrieb
Elektromotor
Motorwelle
Motorgehause
Getriebeeinheit

Getriebewelle, erster, zweiter
Abschnitt

erstes, zweites Ritzel
Freilaufkupplung

erste, zweite Kupplungsscheibe
Magnetscheibe

tangential eingesetzte Einzel-
magnete

Getriebegehduse
Riementrieb

erste, zweite Umlenkrolle
Rollengehause
Riemenscheibe mit Mantelnut
Riemen

Halterung

Basisplatte

Haltemanschette
Steuereinheit

erste elektrische Verbindung zu
Magnetsensor S5

zweite elektrische Verbindung
zu Elektromotor U1

dritte elektrische Verbindung zu
Schaltelement S6

vierte elektrische Verbindung zu
Energiespeicher E

Magnetsensor
manuelles Schaltelement

Energiespeicher, insbesondere
Akku

Schubrichtung

Rotationsrichtung bei Antrieb
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ZITATE ENTHALTEN IN DER BESCHREIBUNG

Diese Liste der vom Anmelder aufgefiihrten Dokumente wurde automatisiert erzeugt und ist ausschliel3lich
zur besseren Information des Lesers aufgenommen. Die Liste ist nicht Bestandteil der deutschen Patent- bzw.
Gebrauchsmusteranmeldung. Das DPMA lbernimmt keinerlei Haftung fiir etwaige Fehler oder Auslassungen.

Zitierte Patentliteratur

- DE 202011104720 U1 [0003]
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Patentanspriiche

1. Schiebbare Gehhilfe (G) fiir eine Person, mit
- einem Rahmen (G1) mit zumindest einem Rad
(G21a, G21b; G31a, G31b),
- einem drehzahlregelbaren Elektromotor (U1) zum
Antrieb des zumindest einen Rads (G21a, G21b;
G31a, G31b),
- einer Freilaufkupplung (U23) zwischen Elektromotor
(U1) und Rad (G21a, G21b; G31a, G31b), die geoff-
net ist, wenn die vom Elektromotor (U1) auf die Geh-
hilfe (G) ausgetlibte Antriebsgeschwindigkeit geringer
als die Schiebegeschwindigkeit ist,
- einer Einrichtung (U24, S6) zur Messung der von
einer Person auf die Gehhilfe (G) ausgetibten Schie-
begeschwindigkeit, und
- einer Steuereinheit (S), welche die Drehzahl des
Elektromotors (U1) so nachfihrt, dass die vom
Elektromotor (U1) ausgelbte Antriebsgeschwindig-
keit mindestens der gemessenen Schiebegeschwin-
digkeit entspricht.

2. Gehhilfe (G) nach Anspruch 1, wobei die Steu-
ereinheit (S) Mittel aufweist, welche den Elektromo-
tor (U1) nach Ablauf einer parametrierbaren Verzé-
gerung aktivieren.

3. Gehhilfe (G) nach Anspruch 2, wobei die para-
metrierbare Verzogerung eine Zeit ist.

4. Gehhilfe (G) nach Anspruch 2, wobei die para-
metrierbare Verzdgerung eine Wegstrecke ist.

5. Gehhilfe (G) nach einem der vorangegan-
genen Anspriiche, wobei die Einrichtung zur Mes-
sung der Schiebegeschwindigkeit eine Magnetschei-
be (U24), welche mit zumindest einem Rad (G21a,
G21b; G31a, G31b) gekoppelt ist, und einen festste-
henden Magnetsensor (S6) aufweist.

Es folgen 2 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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