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Robot kuchenny 

Prawo rejestracji wzoru zdobniczego trwa od 1 5 kwietnia 2000 r. 

Przedmiotem wzor u zdobniczeg o jes t robo t kuchenn y przeznaczon y d o użytk u w 

gospodarstwie domowym w celu przygotowywania potraw. 

Istotę wzor u stanow i now a posta ć robot a kuchennego , przejawiając a si ę w  jeg o 

kształcie zewnętrznym. 

Przedmiot wzoru pokazano w załączonym materiale ilustracyjnym, na którym fig. 1 

przedstawia robot kuchenny w widoku z  boku od jego lewej strony, fig. 2 - robo t w wido-

ku z boku o d jego prawej strony, fig. 3  - robo t w widoku od jego przedniej strony, fig. 4  -

robot w widoku o d jego tylnej strony, fig. 5  - robo t w widoku od jego górnej strony, fig. 6 

- robo t w widoku od jego dolnej strony, fig. 7 - robo t w widoku perspektywicznym. 



Robot kuchenny według wzoru jest nieobrotową bryłą z pionową płaszczyzną syme-

trii, a  na powierzchni dolnej ścianki, zbliżonej do powierzchni walcowej o poziomej osi, w 

pobliżu przednie j ścianki, jest wystająca i wysunięta do tyłu płaska półka, która wraz z ele-

mentem podporowym , ukształtowany m prz y krawędz i dolne j i  tylne j ściank i poprze z po -

przeczne wgłębienie w powierzchni dolnej ścianki, tworzy podstawę bryły robota Przedni a 

ścianka ma powierzchni ę o  duży m promieniu poprzecznej  krzywizny, któr a t o powierzch -

nia, od krawędzi półki ścianki dolnej, wznosi się łagodną krzywizną wzdłużną do przodu , a 

po przejściu maksimum wznosi si ę dalej łagodną krzywizną wzdłużną d o tyłu i  przechodzi 

w powierzchnię ścianki górnej o jeszcze łagodniejszej krzywiźnie wzdłużnej, która po przej-

ściu maksimu m opad a do niemal pionowej ścianki tylnej, a promień poprzecznej krzywizny 

powierzchni górne j jest mniejsz y o d takieg o promieni a powierzchn i ściank i przedniej . Na 

powierzchni górnej ścianki, w pobliżu tylnej ścianki, jest lekko wznoszący się wąski parabo-

liczny występ . N a częśc i powierzchn i górne j ściank i jes t zaznaczon y wzdłużn y kontur , 

obejmujący strefę ścianki górnej zaczynającą się przed ściank ą przedni ą i  kończącą si ę na 

dolnej granicy parabolicznego występu. Wznosząca się powierzchnia przednie j ścianki roz-

szerza si ę początkowo, a następnie łagodnie zwężą się przechodząc w powierzchnię górnej 

ścianki, a  prze d nią , na powierzchni przednie j ścianki , jest lekk o wystająca stożkowa po -

wierzchnia, o  zbliżonej do poziomu os i leżącej w płaszczyźni e symetri i bryły, n a której to 

powierzchni w płaszczyźnie symetri i bryły jest wąski, pionowy, wzdłużny występ, stanowią-

cy elemen t sterując y przełącznikiem, a  przed stożkow ą powierzchnią , niec o niższy o d ele -

mentu sterującego , jest wąski, pionowy i poprzeczny występ, przykryt y ściank ą o  łagodnej 

krzywiźnie, stanowiąc y wypychacz. Zarówno powierzchnia stożkow a z elementem sterują-

cym jak i  wypychacz s ą otoczon e lekk o wgłębiony m konture m n a powierzchn i przednie j 

ścianki. W pionowe j płaszczyźnie symetri i bryły robota, n a powierzchni przedniej , dolne j i 

tylnej ściank i jes t zaznaczon a lini a podziału , dochodząc a d o tylne j czołowe j krawędz i 

wzdłużnego konturu powierzchni górne j ścianki z jednej strony i  do czołowej powierzchni 

wypychacza z  drugiej strony. Góma część tylnej ścianki ma postać niewielkiego występu z 

zachodzącej na nią powierzchni górnej ścianki, a  powierzchnia bocznych ściane k tego wy-

stępu ma postać zbliżoną do zwężającej się w dó ł aż do zupełnego zaniku powierzchni pa-

rabolicznej. W dolne j części ściank i tylnej w płaszczyźni e symetri i jest zaznaczon e koł o z 

czterema, symetryczni e rozstawionymi na okręgu, zewnętrznymi wypustami, a  wnętrze tego 

koła zawiera dwie kolumny poziomych wąskich otworów. Boczna ścianka bryły robota ma 

powierzchnię o bardzo łagodnej krzywiźnie z wyraźnie zaznaczonymi krawędziami z przed-



nią i  tylną ścianką , a  krawędzie z doln ą ścianką bryły robota mają łagodny promień, a  po-

wierzchnia górne j ściank i przechodz i bezpośredni o w  powierzchni ę bocznyc h ściane k be z 

krawędzi. N a powierzchn i bocznyc h ściane k bezpośredni o prz y krawędziac h z e ściank ą 

przednią jes t wgłębiony , rozszerzając y si ę o d gór y d o doł u pasek , w  który m w  jego os i 

wzdłużnej jes t szere g wzdłużnyc h otworó w o  długośc i narstajace j o d gór y d o dołu . N a 

ściankach bocznyc h w pobliż u tylne j i dolnej ścianki jest szere g trzech wzdłużnych otwo -

rów, pochylonyc h od góry do doł u w kierunku przednie j ścianki bryły robota. Bryła robota 

ma w bocznych ściankach , wypełniający górną częś ć bryły, przelotowy otwó r o  łagodnych 

ściankach wewnętrznych z zaznaczonymi krawędziami na styku ze ściankami bocznymi bry-

ły robota , któr y t o otwó r tworz y w  górne j częśc i brył y robot a uchwy t dostosowan y d o 

przeciętnej wielkości dłon i dorosłeg o człowieka . N a bocznyc h ściankac h bryły robota po -

między wgłębionym paskie m a  krawędzią przelotoweg o otwor u jest wąski , pionowy,  bie -

gnący łagodnym łukiem występ. Lewa ściank a boczna bryły robota ma dwa otwory, z  któ-

rych jeden jest pomiędzy otworem przelotowym i krawędzią ze ścianką tylną, a drugi w po-

bliżu wgłębioneg o paska , mnie j więcej w połowi e wysokośc i brył y robota . Praw a ściank a 

boczna brył y robota m a kielichowy otwó r nad szeregie m trzech wzdłużnych otworów . N a 

dolnej powierzchni półki dolnej ścianki robota są dwa symetrycznie rozstawione otwory. 

Zastrzeżenia ochronne 

Robot kuchenny znamienny tym, że jest nieobrotową bryłą z pionową płaszczyzną symetrii , 

a na powierzchni dolne j ścianki , zbliżonej do powierzchni walcowej o poziomej osi, w po -

bliżu przednie j ścianki , jes t wystając a i  wysunięt a d o tył u płask a półka , któr a wra z z 

elementem podporowym, ukształtowanym przy krawędzi dolnej i tylnej ścianki poprzez po-

przeczne wgłębienie w powierzchn i dolne j ścianki, tworzy podstawę bryły robota, a  przed-

nia ściank a m a powierzchni ę o  duży m promieni u poprzeczne j krzywizny , któr a t o po -

wierzchnia, o d krawędz i półk i ściank i dolnej , wznosi si ę łagodną krzywizn ą wzdłużn ą d o 

przodu, a  p o przejści u maksimu m wznosi si ę dale j łagodną krzywizn ą wzdłużną d o tyłu i 

przechodzi w  powierzchni ę ściank i górne j o  jeszcze łagodniejsze j krzywiźni e wzdłużnej , 

która p o przejści u maksimu m opad a d o niema l pionowe j ściank i tylnej , a  promie ń po -

przecznej krzywizn y powierzchn i górne j jest mniejsz y o d takieg o promieni a powierzchn i 

ścianki przedniej, a  na powierzchni górnej ścianki, w pobliżu tylnej ścianki, jest lekko wzno-



szący się wąski paraboliczny występ, a na części powierzchni górnej ścianki jest zaznaczony 

wzdłużny kontur, obejmując y strefę ścianki górnej zaczynającą się przed ściank ą przednią i 

kończącą si ę n a dolne j granic y paraboliczneg o występu , a  wznosząc a si ę powierzchni a 

przedniej ścianki rozszerza się początkowo, a  następnie łagodnie zwężą się przechodząc w 

powierzchnię górnej ścianki, a przed nią, na powierzchni przedniej ścianki, jest lekko wysta-

jąca stożkow a powierzchnia , o  zbliżone j d o poziom u os i leżącej w płaszczyźni e symetri i 

bryły, na której to powierzchni w płaszczyźnie symetrii bryły jest wąski, pionowy, wzdłużny 

występ, stanowiąc y element sterując y przełącznikiem, a przed stożkową powierzchnią, nie -

co niższ y o d element u sterującego , jest wąski , pionow y i  poprzeczn y występ , przykryt y 

ścianką o  łagodne j krzywiźnie , stanowiąc y wypychacz, prz y czy m zarówno powierzchni a 

stożkowa z  elementem sterujący m jak i  wypychacz s ą otoczone lekko wgłębionym kontu -

rem na powierzchni przednie j ścianki, a  w pionowe j płaszczyźnie symetri i bryły robota, n a 

powierzchni przedniej, dolne j i tylnej ścianki jest zaznaczona linia podziału, dochodząca do 

tylnej czołowej krawędzi wzdłużnego kontur u powierzchn i górnej ścianki z  jednej strony i 

do czołowej powierzchni wypychacza z drugie j strony, a  górna część tylnej ścianki ma po-

stać niewielkiego występu z  zachodzącej na nią powierzchni górnej ścianki, a  powierzchnia 

bocznych ściane k tego występu ma postać zbliżoną do zwężającej si ę w dó ł aż do zupełne-

go zaniku powierzchni parabolicznej, a  w dolne j części ścianki tylnej w płaszczyźnie syme-

trii jest zaznaczone koło z czterema, symetrycznie rozstawionymi na okręgu, zewnętrznym i 

wypustami, a  wnętrz e teg o koł a zawier a dwi e kolumn y poziomyc h wąskic h otworów , a 

boczna ścianka bryły robota ma powierzchnię o  bardzo łagodnej krzywiźnie z wyraźnie za-

znaczonymi krawędziami z przednią i tylną ścianką, a krawędzie z dolną ścianką bryły robo-

ta maj ą łagodny promień , a  powierzchni a górne j ściank i przechodz i bezpośredni o w  po -

wierzchnię bocznyc h ściane k be z krawędzi , a  ponadt o n a powierzchn i bocznyc h ściane k 

bezpośrednio przy krawędziach ze ścianką przednią jest wgłębiony, rozszerzający się od gó-

ry do dołu pasek, w którym w jego osi wzdłużnej jest szereg wzdłużnych otworów o długo-

ści narstajacej od góry do dołu. Na ściankach bocznych w pobliżu tylnej i dolnej ścianki jest 

szereg trzec h wzdłużnyc h otworów , pochylonyc h o d gór y d o doł u w  kierunk u przednie j 

ścianki brył y robota , a  bryła robota ma  w  bocznyc h ściankach , wypełniając y górną częś ć 

bryły, przelotowy otwó r o  łagodnych ściankach wewnętrznych z zaznaczonymi krawędzia -

mi na styk u z e ściankam i bocznymi bryły robota , któr y t o otwó r tworz y w  górne j częśc i 

bryły robota uchwyt dostosowany do przeciętnej wielkości dłoni dorosłego człowieka , przy 

czym na bocznych ściankach bryły robota pomiędzy wgłębionym paskiem a krawędzią prze-



lotowego otwor u jest wąski , pionowy , biegnąc y łagodnym łukiem występ, a  lewa ściank a 

boczna bryły robota ma dwa otwory, z których jeden jest pomiędzy otworem przelotowym i 

krawędzią z e ściank ą tylną , a  drugi w pobliżu wgłębionego paska , mniej więcej w połowi e 

wysokości bryły robota, a  ponadto prawa ścianka boczna bryły robota ma kielichowy otwór 

nad szeregie m trzec h wzdłużnyc h otworów , a  n a dolne j powierzchni półk i dolne j ściank i 

robota są dwa symetrycznie rozstawione otwory. 

Znaszający: Zelmer 
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