wo 2017/121441 A1 [N 000 OO OO

(12) NACH DEM VERTRAG UBER DIE INTERNATIONALE ZUSAMMENARBEIT AUF DEM GEBIET DES
PATENTWESENS (PCT) VEROFFENTLICHTE INTERNATIONALE ANMELDUNG

(19) Weltorganisation fiir geistiges

. [Higentum g OO 0
ernationales Biiro \
. / (10) Internationale Veroffentlichungsnummer
(43) International —
Verdttentlichungsdatum = WO 2017/121441 Al
20. Juli 2017 (20.07.2017) WIPOIPCT
(51) Internationale Patentklassifikation: DM, DO, DZ, EC, EE, EG, ES, FI, GB, GD, GE, GH, GM,
B61D 15/00 (2006.01) GT, HN, HR, HU, ID, IL, IN, IR, IS, JP, KE, KG, KN, KP,
A A KR, KW, KZ, LA, LC, LK, LR, LS, LU, LY, MA, MD,
(21) Internationales Aktenzeichen: PCT/EP2016/002048 ME, MG, MK, MN, MW, MX, MY, MZ, NA, NG, NI

(22) Internationales Anmeldedatum:
6. Dezember 2016 (06.12.2016)

(25) Einreichungssprache: Deutsch
(26) Veroffentlichungssprache: Deutsch
(30) Angaben zur Prioritit:
10 2016 000 408.8
14. Januar 2016 (14.01.2016) DE

(71) Anmelder: ROBEL. BAHNBAUMASCHINEN GMBH
[DE/DE]; Industriestrafle 31, 83395 Freilassing (DE).

(72) Erfinder: SCHIY[I]), Gregor; Saalachau 61, 83404
Ainring (DE). MUHLBACHER, Christoph; Gumperting
32, 83317 Teisendorf (DE).

(81) Bestimmungsstaaten (soweit nicht anders angegeben, fiir
Jede verfiigbare nationale Schutzrechtsart): AE, AG, AL,
AM, AO, AT, AU, AZ, BA, BB, BG, BH, BN, BR, BW,
BY, BZ, CA, CH, CL, CN, CO, CR, CU, CZ, DE, DJ, DK,

NO, NZ, OM, PA, PE, PG, PH, PL, PT, QA, RO, RS, RU,
RW, SA, SC, SD, SE, SG, SK, SL, SM, ST, SV, SY, TH,
TI, TM, TN, TR, TT, TZ, UA, UG, US, UZ, VC, VN, ZA,
M, ZW.

(84) Bestimmungsstaaten (soweit nicht anders angegeben, fiir
Jede verfiighare regionale Schutzrechtsart): ARIPO (BW,
GH, GM, KE, LR, LS, MW, MZ, NA, RW, SD, SL, ST,
SZ, TZ, UG, ZM, ZW), eurasisches (AM, AZ, BY, KG,
KZ, RU, TJ, TM), europdisches (AL, AT, BE, BG, CH,
CY, CZ, DE, DK, EE, ES, FI, FR, GB, GR, HR, HU, IE,
IS, IT, LT, LU, LV, MC, MK, MT, NL, NO, PL, PT, RO,
RS, SE, SI, SK, SM, TR), OAPI (BF, BJ, CF, CG, CIL, CM,
GA, GN, GQ, GW, KM, ML, MR, NE, SN, TD, TG).

Veroffentlicht:

mit internationalem Recherchenbericht (Artikel 21 Absatz

3

(54) Title: MAINTENANCE VEHICLE AND METHOD
(54) Bezeichnung : INSTANDHALTUNGSFAHRZEUG UND VERFAHREN

3

12

Fig.2

sl

18
10

= 20

S

S~

2
7

(57) Abstract: The invention relates to a maintenance vehicle (1) having side
walls (8) for creating a work space (9) bounded by said side walls for a work
force on a track (7), which side walls are arranged on a vehicle frame (3) and
can be spaced apart from each other in the vehicle transverse direction (11).
For the processing of a track segment located within the work space (9), an
industrial robot (18), having at least three axes of motion (14), media
couplings (15) for energy supply, and a tool coupling (16) for selective
connection to a track-processing tool (17), is arranged on the vehicle (1).

(57) Zusammenfassung: Ein Instandhaltungstahrzeug (1) weist auf einem
Fahrzeugrahmen (3) angeordnete, in Fahrzeugquerrichtung (11) voneinander
distanzierbare Seitenwénden (8) zur Schaffung eines durch diese begrenzten
Arbeitsraumes (9) fiir auf einem Gleis (7) befindliche Arbeitskritte auf. Fiir
die Bearbeitung eines innerhalb des Arbeitsraumes (9) gelegenen
Gleisabschnittes ist ein wenigstens drei Bewegungsachsen (14),
Medienkupplungen (15) fiir eine Energieversorgung sowie eine
Werkzeugkupplung (16) zur wahlweisen Verbindung mit einem
Gleisbearbeitungswerkzeug (17) aufweisender Industrieroboter (18) am
Fahrzeug (1) angeordnet.
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[02]

(03]

[04]

[05]

Instandhaltungsfahrzeug und Verfahren

Die Erfindung betrifft ein Instandhaltungsfahrzeug und ein Verfahren zur
Durchfiihrung von Instandhaltungsarbeiten auf einem Abschnitt eines
Gleises gemal den im Oberbegriff von Anspruch 1 bzw. 8 angeflihrten
Merkmalen.

Aus DE 20 2004 013 732 U1 ist ein Instandhaltungsfahrzeug mit einem
zum Gleis hin offenen Arbeitsraum bekannt. Der in vertikaler Richtung
obere Endbereich des Arbeitsraumes wird durch einen nach oben ge-
kropften Fahrzeugrahmen gebildet, so dass Arbeitskréfte zwischen zwei
Seitenwanden in einem abgesicherten Bereich ungehindert am Gleis
arbeiten kénnen.

Bei einem weiteren, in DE 92 06 335 U1 geoffenbarten Gleisarbeitsfahr-
zeug ist im Bereich eines briickenférmig ausgebildeten Wagenkastens
ein gelenkig ausgebildeter Ausleger angebracht, mit dessen Hilfe ein an
diesem angeordnetes Werkzeug in einen neben dem Gleis befindlichen
Gelandeabschnitt positionierbar ist.

Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung liegt nun in der Schaffung eines
Instandhaltungsfahrzeuges der veingangs genannten Art, mit dem eine
verbesserte Gleisbearbeitung moglich ist.

Diese Aufgabe wird erfindungsgemal durch die im Kennzeichen von An-

spruch 1 bzw. 8 angefiihrten Erfindungsmerkmale gelost.
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[06]

[07]

[08]

[09]

Eine derartige Ausstattung des Arbeitsraumes ermaoglicht eine komplette
Entlastung der Arbeitskrafte von aus der Handhabung des Gleisbearbei-
tungswerkzeuges resultierenden kérperlichen Anstrengungen. Au3erdem
kann die Genauigkeit des Arbeitsergebnisses infolge einer prézisen Fih-
rung durch den Roboter erhéht werden. Mit der Energieversorgung durch
die Medienkupplungen eribrigt sich auch der Einsatz von larmenden und
Abgase erzeugenden Verbrennungsmotoren.

Mit der Aufnahmemaglichkeit von verschiedenen Gleisbearbeitungswerk-
zeugen im Arbeitsraum ist eine weitgehende Abdeckung samtlicher fir ei-
ne vollstandige Gleisinstandhaltung erforderlicher Arbeiten méglich. Der
Einsatz einer Arbeitskraft kann im Wesentlichen auf Kontrollfunktionen
eingeschrankt werden. In Verbindung mit einer Abtastung der zu bearbei-
tenden Gleiskomponenten ist einerseits ein praziser Einsatz des Gleisbe-
arbeitungswerkzeuges gewahrleistet und andererseits auch eine ab-
schlieRende Dokumentation des Arbeitsergebnisses moglich.

Weitere Vorteile der Erfindung ergeben sich aus den Unteransprtichen
und der Zeichnungsbeschreibung.

Im Folgenden wird die Erfindung anhand eines in der Zeichnung darge-
stellten Ausfiihrungsbeispieles naher beschrieben. Es zeigen: Fig. 1 eine
vereinfachte Seitenansicht eines Instandhaltungsfahrzeuges, und Fig. 2
einen vergrofkerten Querschnitt durch das einen Arbeitsraum bildende In-

standhaltungsfahrzeug.
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[10]

[11]

Ein in Fig. 1 dargestelltes Instandhaltungsfahrzeug 1 weist einen endseitig
auf Schienenfahrwerken 2 abgestitzten Fahrzeugrahmen 3 sowie eine
Fahrkabine 4 auf. Mithilfe eines Fahrantriebes 5 ist das Fahrzeug 1 in ei-
ner Fahrzeuglangsrichtung 6 auf einem Gleis 7 verfahrbar. Der Fahrzeug-
rahmen 3 ist zwischen den beiden Schienenfahrwerken 2 nach oben ge-
kropft ausgebildet, wodurch zwischen zwei Seitenwanden 8 (s. Fig. 2) ein
in Richtung zum Gleis 7 hin offener, ansonsten aus Sicherheitsgrinden
jedoch in sich geschlossener Arbeitsraum 9 eingegrenzt wird. Dieser ist
von einer Mannschaftskabine 10 aus begehbar, so dass fur im Arbeits-
raum 9 beschéftigte Arbeitskrafte ein Aufenthalt in einem aulRerhalb des
Instandhaltungsfahrzeuges 1 liegenden Gefahrenbereich nicht erforder-
lich ist.

Wie in Fig. 2 ersichtlich, sind zwei in einer normal zur Fahrzeuglangsrich-
tung 6 verlaufenden Fahrzeugquerrichtung 11 durch einen Antrieb 12
voneinander distanzierbare Seitenwande 8 vorgesehen. Im dargestellten
Beispiel ist - zur Schaffung eines vergréfRerten Arbeitsraumes 9 - lediglich
die linke Seitenwand 8 in Fahrzeugquerrichtung 11 verschoben, so dass
eine linke Schiene 13 des Gleises 7 ungehindert bearbeitet werden kann.
Bedarfsweise kann zusétzlich auch die gegenliberliegende rechte Sei-
tenwand 8 flir eine weitere Vergrofterung des Arbeitsraumes 9 relativ zum

Fahrzeugrahmen 3 in Fahrzeugquerrichtung 11 verschoben werden.
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[12]

[13]

[14]

Fur die Bearbeitung eines innerhalb des Arbeitsraumes 9 gelegenen Ab-
schnittes des Gleises 7 ist ein wenigstens drei Bewegungsachsen 14, Me-
dienkupplungen 15 fiir eine Energieversorgung sowie eine Werkzeug-
kupp]ung 16 zur wahlweisen Verbindung mit einem Gleisbearbeitungs-
werkzeug 17 (in Fig. 2 beispielhaft ein Schienenschleifer) aufweisender
Industrieroboter 18 am Fahrzeug 1 angeordnet. Dieser ist durch einen An-
trieb 19 verschiebbar auf einer in der Fahrzeuglangsrichtung 6 verlaufen-
den, am Fahrzeugrahmen 3 befestigten Roboterflihrung 20 gelagert.

Fur eine berihrungslose Abtastﬁng von innerhalb des Arbeitsraumes 9
zuganglichen, aus den Schienen 13, Schwellen 21 und Kleineisen 22 zu-
sammengesetzten Gleiskomponenten 23 ist der Industrieroboter 18 an ei-
nem kupplungsseitigen Ende 24 mit einer Sensorik 25 ausgestattet. Eine
dem Industrieroboter 18 zugeordnete Steuereinrichtung 26 ist zusatzlich
zur Robotersteuerung fiir eine Speicherung von durch die Sensorik 25 er-
fassten, die Arbeitsqualitat der vom Roboter 18 bearbeiteten Gleiskompo-
nenten 23 kennzeichnenden Parametern ausgebildet.

Der Industrieroboter 18 ist fir eine automatische Kupplung mit dem auf
einer Werkzeugablage 27 innerhalb des Arbeitsraumes 9 zur Auswahl ge-
lagerten Gleisbearbeitungswerkzeug 17 sowie dessen automatischer
Energieversorgung durch die Medienkupplungen 15 und fur einen an-
schlieBenden, in einem wahlbaren Programmmodus automatisch ablau-

fenden Arbeitseinsatz ausgebildet. Bedarfsweise ist durch die Steuerein-
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[13]

[16]

richtung 26 auch ein kombinierter Arbeitseinsatz des Industrieroboters 18
mit einem am Fahrzeugrahmen 3 in Fahrzeuglangsrichtung 6 verschiebba-
ren Federzug-Balancer 28 (s. Fig. 1), insbesondere zum Ein- bzw. Aus-
bau der Schienen 13, automatisch steuerbar. Damit wird ein Handling von
schweren Schienenstlicken durch den Industrieroboter 18 erleichtert.

Zur Durchfilihrung von Instandhaltungsarbeiten wird das Fahrzeug 1 auf
einem zu bearbeitenden Gleisabschnitt angehalten und durch Verschie-
bung der beiden Seitenwande 8 der flr die ungehinderte Bearbeitung der
Gleiskomponenten 23 erforderliche Arbeitsraum 9 geschaffen. Fir einen
geplanten Arbeitseinsatz des Industrieroboters 18 wird - nach Eingabe ei-
nes entsprechenden Codes in die Steuereinrichtung 26 - das geeignete
Gleisbearbeitungswerkzeug 17 aus einer Gruppe von im Arbeitsraum 9
auf der Werkzeugablage 27 vorgelagerten Werkzeugen ausgewahlt und
sowohl mechanisch als auch bezliglich einer kompletten Energieversor-
gung automatisch an den Industrieroboter 18 angekuppelt.

Die durch das Gleisbearbeitungswerkzeug 17 zu bearbeitende Gleiskom-
ponente 23 wird anschlieRend mithilfe der am Industrieroboter 18 ange-
ordneten Sensorik 25 beriihrungslos abgetastet, um fiir den darauf-
folgenden automatischen Arbeitseinsatz eine geeignete Bezugsbasis flr
ein exaktes Arbeitsergebnis zu erhalten. Diese Abtastung kénnte naturlich
durch den Industrieroboter 18 auch unmittelbar vor der Kupplung mit dem

Gleisbearbeitungswerkzeug 17 durchgefihrt werden.
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[17]

(18]

Wahlweise kann auch wahrend des Arbeitseinsatzes durch die Sensorik
25 eine beriihrungslose Abtastung der Gleiskomponente 23, vorzugsweise
einer abzuschleifenden Schiene 13, erfolgen, um die dadurch gewonne-
nen Messdaten mit einem in der Steuereinrichtung 26 gespeicherten Soll-
zustand zu vergleichen. Falls der Arbeitseinsatz, wie z.B. beim Schienen-
schleifen, aus mehreren Arbeitsdurchgdngen zusammengesetzt ist, wer-
den diese automatisch solange wiederhélt, bis durch die Sensorik 25 ein

Erreichen des Sollzustandes registriert wird. Damit wird der Programmab-

~ lauf fiir den Industrieroboter 18 zur Erzielung eines optimalen Arbeitser-

gebnisses selbsttatig ébgeéndert. Durch die Verfahrbarkeit entlang der
Roboterfuhrung 20 ist der Industrieroboter 18 wahlweise im gesamten Ar-
beitsraum 9 ungehindert einsetzbar.

Fur einen hier beispielhaft angefiihrten Arbeitseinsatz zum Schienenboh-
ren wird Gber die Sensorik 25 der Schienenkopf eingemessen und ein an-
gekuppelter Schienenbohrer durch den Industrieroboter 18 préazise in die
richtige Position bewegt. Nach erfolgter Bohrung kann mithilfe der Senso-
rik 25 eine abschlieRende Qualitéatspriifung und bedarfsweise auch eine
Dokumentation des Arbeitsergebnisses durch Abspeicherung der Daten in
Verbindung mit einer 6rtlichen Zuordnung zum Gleis 7 durchgefihrt wer-

den.
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[19]

[20]

[21]

Dieser Arbeitsablauf ist analog natlrlich auch fir andere Instandhaltungs-
arbeiten moglich, wie z.B. Schwellenbohren, Schienendurchtrennen, Ab-
scheren eines Schweillwulstes, Gleisunterstopfung, usw.

Zum Schraubenldésen kann ein Schlagschrauber zum Einsatz kommen.
Dieser ist am Industrieroboter 18 an einer 6. Bewegungsachse montiert.
Uber die als Bilderkennung ausgebildete Sensorik 25 werden die
Schraubkopfe gefunden und geldst. Bei Bedarf kénnen die gelosten
Schrauben mit beispielsweise einem am Industrieroboter 18 befestigten
Magnetgreifer aufgenommen und abtransportieﬁ werden. Neue Schrau-
ben kdénnen rasch platziert und angezogen werden.

Es ist auch moglich wahrend der Fahrt des Instandhaltungsfahrzeuges 1
die Gleisgeometrie, die Spurweite oder StoRlicken mithiife einer am In-
dustrieroboter 18 angebrachten Sensorik 25 zu vermessen und die Er-

gebnisse entsprechend zu dokumentieren.
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Patentanspriche

1. Instandhaltungsfahrzeug (1), bestehend aus einem endseitig auf Schienen-
fahrwerken (2) abgestitzten Fahrzeugrahmen (3) und mit auf diesem angeordne-
ten, durch Antriebe (12) in einer normal zu einer Fahrzeuglangsrichtung (6) verlau-
fenden Fahrzeugquerrichtung (11) voneinander distanzierbaren Seitenwanden (8)
zur Schaffung eines durch diese begrenzten Arbeitsraumes (9) fur auf einem Gleis
(7) befindliche Arbeitskrafte, dadurch gekennzeichnet, dass flr die Bearbeitung
eines innerhalb des Arbeitsraumes (9) gelegenen Gleisabschnittes ein wenigstens
drei Bewegungsachsen (14), Medienkupplungen (15) fur eine Energieversorgung
sowie eine Werkzeugkupplung (16) zur wahlweisen Verbindung mit einem Gleis-
bearbeitungswerkzeug (17) aufweisender Industrieroboter (18) am Fahrzeug (1)

angeordnet ist.

2. Fahrzeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass der Industriero-
boter (18) durch einen Antrieb (19) verschiebbar auf einer in Fahrzeuglangsrich-

tung (6) verlaufenden Roboterfuhrung (20) gelagert ist.

3. Fahrzeug nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass die Roboterfih-
rung (20) am - bezlglich einer Vertikalen eine obere Begrenzung des Arbeitsrau-

mes (9) bildenden - Fahrzeugrahmen (3) angeordnet ist.
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4, Fahrzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet,
dass der Industrieroboter (18) eine insbesondere an einem kupplungsseitigen En-
de (24) angeordnete Sensorik (25) fir eine berlihrungslose Abtastung von inner-
halb des Arbeitsraumes (9) zugénglichen, aus den Schienen (13), Schwellen (21)

und Kleineisen (22) zusammengesetzten Gleiskomponenten (23) aufweist.

5. Fahrzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet,
dass eine dem Industrieroboter (18) zugeordnete Steuereinrichtung (26) fur eine
Speicherung von durch die Sensorik (25) erfassten, die Arbeitsqualitat der vom
Roboter bearbeiteten Gleiskomponenten (23) kennzeichnenden Parametern aus-

gebildet ist.

6. Fahrzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet,
dass der Industrieroboter (18) fur eine automatische Kupplung mit dem auf einer
Werkzeugablage (27) innerhalb des Arbeitsraumes (9) zur Auswahl gelagerten
Gleisbearbeitungswerkzeug (17) sowie dessen automatischer Energieversorgung
durch die Medienkupplungen (15) und fir einen anschlieRBenden, in einem Pro-

grammmodus automatisch ablaufenden Arbeitseinsatz ausgebildet ist.

7. Fahrzeug nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerein-
richtung (26) fir einen kombinierten Arbeitseinsatz des Industrieroboters (18) mit

einem am Fahrzeugrahmen (3) in Fahrzeuglangsrichtung (6) verschiebbaren Fe-
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derzug-Balancer (28) insbesondere zum Ein- bzw. Ausbau von Schienen (13)

ausgebildet ist.

8. Verfahren zur Durchfithrung von Instandhaltungsarbeiten auf einem Ab-
schnitt eines Gleises (7), der zur Schaffung eines gesicherten Arbeitsraumes (9)
durch ein Instandhaltungsfahrzeug (1) begrenzt wird, gekennzeichnet durch fol-
gende Merkmale:

a) far einen geplanten Arbeitseinsatz geeignetes Gleisbearbeitungswerkzeug
(17) wird aus einer Gruppe von im Arbeitsraum (9) vorgelagerten Werkzeugen
(17) ausgewahlt und sowohl mechanisch als auch beziglich einer kompletten
Energieversorgung automatisch an einen Industrieroboter (18) angekuppelt,

b) mithilfe einer am Industrieroboter (18) angeordneten Sensorik (25) wird eine
zu bearbeitende Gleiskomponente (23) - zur Schaffung einer Bezugsbasis flr ei-
nen darauffolgenden automatischen Arbeitseinsatz des Werkzeuges (17) - berth-

rungslos abgetastet.

9. Verfahren nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, dass wahrend des
Arbeitseinsatzes durch die Sensorik (25) eine berihrungslose Abtastung der
Gleiskomponente (23), vorzugsweise einer abzuschleifenden Schiene (13), erfolgt
und die gewonnenen Messdaten mit einem gespeicherten Sollzustand verglichen

werden.
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10.  Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass der Arbeitsein-
satz aus mehreren Arbeitsdurchgédngen zusammengesetzt ist, die automatisch

solange wiederholt werden, bis durch die Sensorik (25) ein Erreichen des Sollzu-

standes registriert wird.
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Nach der Internationalen Patentklassifikation (IPC) oder nach der nationalen Klassifikation und der IPC

B. RECHERCHIERTE GEBIETE

Recherchierter Mindestprufstoff (Klassifikationssystem und Klassifikationssymbole )

B61D EOIB

Recherchierte, aber nicht zum Mindestprifstoff gehérende Veréffentlichungen, soweit diese unter die recherchierten Gebiete fallen

Waéhrend der internationalen Recherche konsultierte elektronische Datenbank (Name der Datenbank und evtl. verwendete Suchbegriffe)

EPO-Internal

C. ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN

Kategorie* | Bezeichnung der Veréffentlichung, soweit erforderlich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile Betr. Anspruch Nr.

A DE 20 2009 014493 U1l (ROBEL 1-10
BAHNBAUMASCHINEN GMBH [DE])
4. Februar 2010 (2010-02-04)
Abbildungen 2,3

A DE 20 2012 002222 Ul (DB BAHNBAUGRUPPE 1-10
GMBH [DE]) 17. April 2012 (2012-04-17)
Abbildung 3

A DE 20 2004 013732 U1l (ROBEL 1-10
BAHNBAUMASCHINEN GMBH [DE])
16. Dezember 2004 (2004-12-16)
Abbildungen 2,3

A DE 202 08 835 Ul (ROBEL BAHNBAUMASCHINEN 1-10
GMBH [DE]) 10. Oktober 2002 (2002-10-10)
Abbildungen 3,4

_/__

Weitere Verdffentlichungen sind der Fortsetzung von Feld C zu entnehmen Siehe Anhang Patentfamilie

* Besondere Kategorien von angegebenen Veréffentlichungen "T" Spétere Veréffept__lichung, die r_1_ach dem internationalen Anmeldedatum
"A" Verdffentlichung, die den allgemeinen Stand der Technik definiert, oder dem Prioritatsdatum verdffentlicht worden ist und mit der

aber nicht als besonders bedeutsam anzusehen ist Anmeldung nicht kollidiert, sondern nur zum Verstéandnis des der

. . Erfindung zugrundeliegenden Prinzips oder der ihr zugrundeliegenden

"E" fruhere Anmeldung oder Patent, die bzw.__das jedoch erst am oder nach Theorie angegeben ist

dem internationalen Anmeldedatum versffentlicht worden ist "X" Veréffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung
"L" Veréffentlichung, die geeignet ist, einen Prioritatsanspruch zweifelhaft er- kann allein aufgrund dieser Veroéffentlichung nicht als neu oder auf

scheinen zu lassen, oder durch die das Veréffentlichungsdatum einer erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet werden

anderen im Recherchenbericht genannten Versffentlichung belegt werden myu Versffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung
soll oder die aus einem anderen besonderen Grund angegeben ist (wie kann nicht als auf erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet

.., ausgefuhr) o R werden, wenn die Versffentlichung mit einer oder mehreren
O" Verbffentlichung, die sich auf eine mindliche Offenbarung, ) Versffentlichungen dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und
eine Benutzung, eine Ausstellung oder andere MaBnahmen bezieht diese Verbindung fiir einen Fachmann naheliegend ist

"P" Veréffentlichung, die vor dem internationalen Anmeldedatum, aber nach

dem beanspruchten Prioritatsdatum versffentlicht worden ist "&" Versffentlichung, die Mitglied derselben Patentfamilie ist

Datum des Abschlusses der internationalen Recherche Absendedatum des internationalen Recherchenberichts

6. Februar 2017 23/02/2017

Name und Postanschrift der Internationalen Recherchenbehérde Bevoliméchtigter Bediensteter

Europaisches Patentamt, P.B. 5818 Patentlaan 2
NL - 2280 HV Rijswijk

Tel. (+31-70) 340-2040, )
éx%ﬂ1#&34&ﬁh6 Lorandi, Lorenzo
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C. (Fortsetzung) ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN

Kategorie* | Bezeichnung der Veréffentlichung, soweit erforderlich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile Betr. Anspruch Nr.

A DE 10 2010 022679 Al (ROBEL 1-10
BAHNBAUMASCHINEN GMBH [DE])
8. Dezember 2011 (2011-12-08)
Abbildung 2

Formblatt PCT/ISA/210 (Fortsetzung von Blatt 2) (April 2005)
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Angaben zu Veroffentlichungen, die zur selben Patentfamilie gehéren

Internationales Aktenzeichen

PCT/EP2016/002048

Im Recherchenbericht
angefihrtes Patentdokument

Datum der

Veroffentlichung

Mitglied(er) der
Patentfamilie

Datum der

Veroffentlichung

DE 202009014493 Ul

DE 202004013732 Ul

DE 20208835 ul

DE 102010022679 Al

04-02-2010

16-12-2004

10-10-2002

08-12-2011

DE 202009014493
EP 2493742
ES 2524824
WO 2011054410
KEINE

AT 391650
AU 2005282006
CN 1989037
DE 202004013732
DK 1789299
EP 1789299
ES 2304698
HK 1101155
JP 4542151
JP 2008511484
SI 1789299
WO 2006027030
AT 364540
DE 20208835
DK 1369330
EP 1369330
EP 1738984
ES 2286403
AU 2011260627
CN 102933768
DE 102010022679
DK 2576908
EP 2576908
ES 2594363
JP 5818880
JP 2013528725
PL 2576908
SI 2576908
WO 2011151015

04-02-2010
05-09-2012
12-12-2014
12-05-2011

15-04-2008
16-03-2006
27-06-2007
16-12-2004
21-07-2008
30-05-2007
16-10-2008
29-01-2010
08-09-2010
17-04-2008
31-08-2008
16-03-2006

15-07-2007
10-10-2002
17-09-2007
10-12-2003
03-01-2007
01-12-2007

24-01-2013
13-02-2013
08-12-2011
24-10-2016
10-04-2013
19-12-2016
18-11-2015
11-07-2013
30-12-2016
30-12-2016
08-12-2011
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