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Mobiler Roboter.

@ Die Erfindung betrifft einen mobilen Roboter mit einem
Roboterkorper und mindestens einem Roboterbein. Um
einen mobilen Roboter zu schaffen, der einen maoglichst
einfachen Aufbau aufweist und dementsprechend robust
ist, wird im Rahmen der Erfindung vorgeschlagen, dal das
Roboterbein eine axial verschiebbare Stange umfaldt, die
an dem Roboterkérper schwenkbar gefiihrt ist, wobei
Mittel zum axialen Verschieben der Stange und Mittel zum
Verschwenken der Stange vorgesehen sind. Die am
Roboterkorper befestigten Vorrichtungen bewegen die
Stange somit dreidimensional relativ zum Roboterkorper
und andern so - in der Regel im Zusammenwirken mit
anderen Roboterbeinen - die horizontale und die vertikale
Lage und die Neigung des Roboterkérpers relativ zum
Boden.
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Mobiler Roboter

5 e Erfindung betriift einen mobilen Roboter mit einem Roboterkérper und mindestens sinem
Roboterbein.

Neben Robotern mit Radern gibt es auch Roboter mit Beinen, die zur Fortbewsgung, zur
Héhenverdnderung und zur Neigung des Roboterkérpers disnen,

10
Aus der WO 2020/189285 A1 ist ein Roboterbein mit mindestens zwel Gelenken hekanmnt,
wobsi jedes Gelenk zwei Segmente miteinander verbindet und jedes Gelenk sine Nocke
autweist, wobei das Roboterbein suerdem mindestens sinen Aktuator und eine
gemeinsame Sehne aufwelst, die jede Nocke miteinander verbindst,

Derartige der Natur nachempfundene Roboterbeine weisen sinen relativ komplexen Authau
mit Gelenken auf und sind daher aufwendig in der Herstellung und reparaturantalli; zudem
beschranken sie die Héhe, in die sie den Roboterkdrper anheben konnen, auf die Lange der
ausgestreckisn Gelenke.

20
Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, einen mobllen Roboter zu schaffen,
der den durch den Roboterkorper erreichbaren Bersich wesentlich ausdehnt und sinen
moglichst einfachen Aufbau aufweist und dementsprechend robust ist,

25 Diese Aufgabe wird erfindungsgeman bei einem mobilen Roboter gemal dem Oberbegriff
dadurch geldst, daf das Roboterbein eine axial verschisbbare Stangs umfallt, die an dem
Roboterkdrper schwenkbar gefiihrt ist, wobei Mittel zum axialen Verschieben der Stange und
Mittel zum Verschwenken der Stange vorgesshen sind, wobsi an der fir das Roboterbein
vorgesshenen Stelle des Roboterkérpers sich eine Offnung befindet, in der sich die Stange

30 senkrecht und in variablen Winkeln relativ zur Offnung bewegen 1asst..

Das erfindungsgemale Roboterbein umfallt eine Stange, auf die sich der Roboterkdrper
stlizt, wobel das untere Ende der Stange am Boden aufsetzt. Die Slange ist entweder an

der Aullenkante des Roboterkérpers axial verschiebbar angelenkt oder an der fir das Bein



LU102911

22008-P/23.01.2023

Georg Huber

&; -
Y %
£
(5] A )
e 4
R A
b g, o
oo
put ‘o
Ie | &
© ya] mﬁN
& D
bid i
® &
A7
i by
e
&
oy
e et

i@ Zueman

b}

%7

indestange verbunden sind.

g

kt mit der ersten Gew

dire

Eine vorteithafle Weiterbildung der Erfindung besteht darin, dall als Mitel zum

Verschwenken der Stange zwel Antrighe vorgesehen sind, d

30 oderin

35

T Vo, 7]

geas S



22008-P/23.01.2023

Georg Huber

LU102911




LU102911

22008-P/23.01.2023

Georg Huber

s
b
ke
] cied
et 745
£y oo
57 o
] . .
e e e
e @
A K= R 3]
P s
9 e
) o
=4 s
%4 &
e i
(%] %%
Py et
i 05
b, %)
] \Wt
i i s
=1 b 5 s Frea ok 7%
. P [
] 24 i = s
. et e i 3 T
oo tres i@ o g 2
Srra = e e o 3
s i P sed xm 3 Frose s
B4 i A 1
[ for) Py 4 “s 1Y) 2
24 pi V] o dras wo
o e “a o oy
e ke ]
ik s
- Z
ot [
b Ny
3] o
o s
e %
P Laid
fost e
oy [
jo
-t
[
L]
e
7%
o
i
i
s
3
bom
7
ot
9
o
%
%
Sr
%

o s
&3 (]
@ . “
. (98] e
5 ” o5
i b1
i oo 1]
) i
b1
Ee] 33
piid 5
o (9]
Yhrs il
i
a2t 2
= b
i ers
Pras E
i ., s
‘e, 4 raal proiy
@ £ 7 b (o] e
b2 A7 b = e
X P
s rid ] A
e, E Y b
P P-4 i) g
v g o
[ R [ (e 2
2 0 " . o
e [ A o3 i
= - et o
i %




10

15

20

25

30

35

Georg Huber 22008-P/23.01.2023

5
LU102911

8b liegl. Der drehbare Ring diesss zweiten Kugellagers 8b liegt auf dem Rahmen 5 auf. Die
beiden Muttern 7a, 11 und die sie verbindsnde Hillse 10 lassen sich im Rahmen 5 frei
drehen.

Seitlich am Rahmen § ist als erster Antrieb ein Motor 9 mit Schneckenwells 8a befestigt, Dis
Schneckenwslle greift in das Schneckenvad der ersten Mutter 7a ein, dreht es, dreht damit
die heiden Muttern 7a und 11 und verschiebt so die Gewindestange 2 innerhalb des
Rahmens 5. Ein am Rahmen 5 befestigter erster Stit 12 greift in die Nut des Gewindsstange
2 sin, damit sie sich nicht axial mitdreht.

Der Roboterkdrper 1 liegt (ber eine kurze Abstandshillse 4 auf dem Rahmen 5 auf.
Zugfedern 3 an den oberen Ecken des Rahmens 5 halten die Gewindestange 2 zentriert in
der Offnung des Roboterkéirpers 1 und erlauben gleichzeitig Winkelbeweagungen der
Gewindestange 2.

Fir die Rechis-Linkshewagung wird nur dis Unterseite des Rahmens § bewegt, die der
Offiung im Roboterkérper 1 gegentberlieglt. Ein Gestdnge 13 verbindet sine untere Kante
des Rahmens & durch Gelenke mit der Stirnsaite siner zweitan, kurzen Gewindestangs 14,
die mit einer Nut versehen ist,

Auf diese kurze Gewindestange 14 ist eine zweite Multer 7h gedreht, die auf ihrer
Aullenseite Schneckenzéhne hat. Am Roboterkdrper ist als weilerer Antrieb ein Motor 18
befestigh, der die zweite Mutter 7b mittels siner Schneckenweslle Sb dreht. Eine ebenfafls am
Roboterkdrper befestigte U-formige Halterung 15 beiderseits der zwelten Mutter 7h
verhindert, dass sich die zweite Mutter 7h axial verschiebt, und sin zweiter Stift 12, der in die
Nut der kurzen Gewindestange 14 greilt, hindert sie am axialen Drehen. Kugellager
zwischen der Halterung und der zweiten Mutter 7h verringem die Reibung an der Halterung
16, Die sich drehende zweite Mutter 7b verschiobt die kurze Gewindestange 14 innerhaib
der U-firmigen Halterung 15 und versndert so mittels des Gestdnges und Rahmens § den
Rechis-Links-Winke! der langen Gewindestange 2 des Roboterbeins.

An der unteren Kante des Rahmens 5 im rechien Winks! zum Gestange fir die Rechis-
fLinks-Verschisbung ist ein weiteres, identisch gebautes Gestdnge befestigh mit kurzer
Gewindestange und siner von einem Schneckengstrisbe gedrehten Mutter in einer U-
farmigen HMalterung. Sie schieben das Roboterbein in Vorwins-Rickwartsrichtung.
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direk! cder indirekt mit der Zahnstange verbunden ist.

8. Mobiler Roboter gemdR sinem der Anspriiche 1 bis §, dadurch gekennzeichnet,
da eine Steusrungsvorrichitung vorgesshen ist.

7. Maobiler Roboter geméah einem der Anspriche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet
dall ein Neigungssensor vorgesshen ist.
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