EP 0 820 749 A1

) AR
(19) 0 European Patent Office

Office européen des brevets (1) EP 0 820 749 A1l
(12) EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG

(43) Verdffentlichungstag: (51) Intcle: A61G 5/04
28.01.1998 Patentblatt 1998/05

(21) Anmeldenummer: 97810500.5

(22) Anmeldetag: 17.07.1997

(84) Benannte Vertragsstaaten: (72) Erfinder: Miick, Silvan
ATBECHDEDKESFIFRGBGRIEITLILUMC CH-6463 Biirglen (CH)
NL PT SE
(74) Vertreter: Frauenknecht, Alois J.
(30) Prioritat: 22.07.1996 CH 1825/96 c/o PPS Polyvalent Patent Service AG,
12.05.1997 CH 1111/97 Waldriitistrasse 21

8954 Geroldswil (CH)

(71) Anmelder: Schweizerische Eidgenossenschaft
vertreten durch die SM Schweizerische
Munitions-unternehmung der Gruppe Riistung
3602 Thun (CH)

(54) Rollstuhl mit Motorantrieb

(57)  Ein Rollstuhl (1), insbesondere geeignet fir Mittels einer Langslenker-Schwinge (70) als Trag-
leichter behinderte oder altere Menschen, welche sich elementfiir den Antrieb (27',28") und einer zusatzlich auf
in ihrer gewohnten Umgebung fortbewegen wollen, ist diese Schwinge (70) wirkende Gasdruckfeder (72) wer-
mehrspurig ausgestaltet und weist zentrale Antriebsmit- den Bodenunebenheiten ausgeglichen und eine gute
tel (27',27";28',28") auf, welche eine hohe Beweglichkeit Traktion auch bei der Uberwindung von Hindernissen
und Standfestigkeit gewahrleistet. gewahrleistet.
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Beschreibung

Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf einen
Rollstuhl gemé&ss dem Oberbegriff des Patentan-
spruchs 1.

Es sind diverse mehrspurige, motorisierte Rollstiih-
le bekannt, welche Uber ein oder mehrere zentrale Ra-
der angetrieben werden. Diese erlauben aber aufgrund
der konstruktiven Ausgestaltung ihrer Antriebe nur eine
beschrankte Anpassung der Antriebsrader an Boden-
unebenheiten und Erhéhungen. In praxi kénnen mit die-
sen Rollstihlen ohne die Hilfe von Pflegepersonal kaum
Hindernisse Gberwunden werden. Demzufolge sind sie
nicht universell einsetzbar und neigen zum unkontrol-
lierten Kippen. Im weiteren weisen sie oft den Nachteil
von relativ grossen Drehradien auf und sind meist ent-
weder einzig fur den Innenbereich oder den Aussenbe-
reich konzipiert.

Es ist daher Aufgabe der vorliegenden Erfindung,
einen Rollstuhl zu schaffen, der universell einsetzbar ist,
eine hohe Standfestigkeit aufweist und insbesondere
leicht auch am Ort drehbar ist. Im weiteren soll der Roll-
stuhl problemlos Uber Bodenerhebungen wie Schwel-
len, Abséatze, etc. hinwegfahren kdnnen, ohne dass Dirit-
te diesen stlitzen und/oder heben missen. Ebenfalls
soll ein leichtbehinderter Rollstuhlfahrer diesen als Auf-
stehhilfe benutzen kénnen; Bestandteile des Rollstuhls
durfen das Aufstehen und Hinsetzen nicht erschweren.
Die realisierte Konstruktion soll zudem weitgehend war-
tungsfrei sein; die einzelnen Komponenten sollen
Normteile aufweisen kdnnen, welche ggf. durch jeden
Mechaniker auswechselbar sind.

Diese Aufgabe wird bevorzugt durch die Merkmale
des Anspruchs 1 geldst.

Die im Patentanspruch genannte schwingfahigen
Antriebsmittel werden durch die Feder-Dampfvorrich-
tung auf den Boden gepresst und ergeben auch bei Un-
ebenheiten eine gute Kraftlibertragung, so dass pro-
blemlos Tirschwellen und andere Hindernisse Uber-
fahrbar sind.

Dabei ist es besonders glinstig, wenn die Boden-
Unebenheiten ausgleichenden, schwingféhig gelager-
ten Antriebsmittel im Bereich des Massenschwerpunk-
tes, d.h. bevorzugt im Lot unterhalb des Schwerpunkies
beweglich sind und die zugehdrigen Schwingachsen in
Fahrtrichtung betrachtet, vor der Tragsaule der Sitzfla-
che des Stuhls angeordnet sind. Diese Ausgestaltung
hat zudem den Vorteil, dass durch Hindernisse hervor-
gerufene Stésse, durch den relativ langen Pendelweg
der Antriebe, sich nur geringfiligig auf den Fahrer aus-
wirken und die Antriebsrader das jeweilige Hindernis
"raupenartig" Uberklettern.

Der erfindungsgeméasse Rollstuhl verschafft u.a.
auch alteren, leicht behinderten Menschen die notwen-
dige Beweglichkeit im gewohnten, nicht speziell ange-
passten Umfeld, welche nétig ist, um Heimaufenthalte
zu reduzieren oder zumindest zeitlich zu verzégern.

In abhéngigen Ansprichen sind vorteilhafte Weiter-
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bildungen des Erfindungsgegenstands charakterisiert.

Der Rollstuhl nach Anspruch 2 gewahrleistet eine
verbesserte Friktion der Antriebsrader und erlaubt die
sichere Uberwindung von grésseren Hindemissen.

Die Drehzahlsteuerung nach Anspruch 3 ergibt im
Synchronbetrieb eine Geradeaus-Fahrt; die individuelle
Steuerung ermdglicht Kurvenfahrten bei entsprechen-
den Geschwindigkeiten.

Ein Auskuppeln der Antriebsrader oder auch deren
Abheben von der Bodenflache erlaubt ein leichtes Ma-
ndvrieren des Rollstuhls von Hand, beispielsweise ein
Schieben durch Pflegepersonal im Hausinnern, vgl. An-
spruch 4.

Eine drehbare Sitzflache nach Anspruch 5 ergibt ei-
ne weitere Komfortsteigerung und gewéhrleistet ein
Drehen am Ort. - Dies kann u.a. bei quasi-stationaren
Arbeitsplatzen den Einsatz von behinderten Menschen
erlauben.

Es ist vorteilhaft, die Durchmesser der Rollen und
Rader gemass Anspruch 6 zu wahlen.

Im Sinne der Aufgabenstellung kann ein Rollstuhl
nach Anspruch 7 als Aufstehhilfe eingesetzt werden; die
tiefe Lage des Massenschwerpunktes verhindert des-
sen Umfallen, bzw. ein Uberschlagen.

In gleicher Weise ist die Ausgestaltung nach An-
spruch 8 vorteilhaft, sie erleichtert das Ein- und Ausstei-
gen.

Die Ausfihrung nach Anspruch 9 gewahrleistet den
Einsatz von individuellen, der Behinderung angepas-
sten Steuergliedern.

Besonders komfortabel ist ein Steuerknippel nach
Anspruch 10.

Nachfolgend werden anhand von Zeichnungen
Ausfiihrungsbeispiele von erfindungsgeméssen Roll-
stihlen ndher beschrieben.

In s&mtlichen Figuren sind gleiche Funktionsteile
mit gleichen Bezugsziffern versehen.

Es zeigen:

Fig. 1 eine erste Variante eines Rollstuhls in Vor-
deransicht,

Fig. 2 das Fusskreuz des Rollstuhls Fig. 1 mit ei-
nem, die Sitzflache drehenden, Planetenge-
triebe,

Fig. 3 die Antriebseinheit des Rollstuhls Fig. 1,

Fig. 4 eine Schnittdarstellung der Antriebseinheit
Fig. 1,

Fig. 5 eine zweite Variante eines Rollstuhls in Vor-
deransicht,

Fig. 6 den Rollstuhl Fig. 5 in Seitenansicht, in Teil-
schnittdarstellung,

Fig. 7 den Rollstuhl Fig. 5 in einer Ansicht von
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oben, bei abgenommener Sitzflache,

Fig. 8 eine dritte Variante eines Rollstuhls in Vor-
deransicht,

Fig. 9 den Rollstuhl Fig. 8 in Seitenansicht, in Teil-
schnittdarstellung,

Fig. 10 den Rollstuhl Fig. 8 in einer Ansicht von
oben, bei abgenommener Sitzflache,

Fig. 11 eine vierte Variante eines Rollstuhls in teil-
weiser Vorderansicht, in Teilschnittdarstel-
lung,

Fig. 12 den Rollstuhl Fig. 11 in Seitenansicht, in Teil-
schnittdarstellung und

Fig. 13 die linke, abklappbar ausgestaltete Seiten-

lehne der Rollstiihle Fig. 5 bis Fig. 12.

Ein Rollstuhl, wie er beispielsweise von einem be-
tagten Menschen in seiner gewohnten Umgebung ver-
wendet wird, ist in Fig. 1 mit 1 bezeichnet. Eine Lehne
2 ist nach Art eines Blrostuhls an einer gepolsterten
Sitzflache 3 befestigt; ebenso Armauflagen 4 Uber Stit-
zen 5 mit Federblgeln 6.

Unterhalb der Sitzflache 3 befindet sich ein an sich
bekannter Formkérper 7, an welchem ein Montage-
flansch 8 mit einer Tragsaule 9 befestigt ist. Die Trag-
saule 9 ist in einem Lager 10 mit Dichtflansch oberseitig
geflhrt; ein weiteres Lager befindet sich in einem Stitz-
rohr 11. Hinter dem Stltzrohr 11 befindet sich ein Akku-
mulator 12, der in einem Support 13 ein handelsiibliches
Ladegerat mit Netzanschluss aufweist.

Vor dem Stutzrohr 11 ist in horizontaler Lage ein
kleiner Antriebsmotor 14 flir Gleichstrombetrieb an ein
Getriebe 15 angeflanscht. Darunter befindet sich ein
5-armiges Fusskreuz 16 mit finf drehbaren Lager-
Jochs 17, welche Lauf-Rollen 18 mit Rollen-Achsen 19
aufnehmen.

Im Zentrum und starr mit der Sitzflache 3 verbunden
ist eine in ihrer Langsachse gefederte Drehachse 20
vorgesehen, welche Uber ein spater beschriebenes Pla-
netengetriebe Uber einen Flansch 21 mit einem An-
triebs-Support 22 gekoppelt ist.

Am Antriebs-Support 22 ist ein Ausgleichsgetriebe
23 angeordnet, aus diesem ragen beidseitig Antriebs-
wellen 24, welche Antriebsrdder 25 tragen.

An beiden Stltzen 5 sind Steueranschlisse 26 in
Form von Steckern angebracht, welche mit an sich be-
liebigen Stellgliedern verbindbar sind.

In der Darstellung Fig. 2 ist von oben betrachtet das
Fusskreuz 16 mit Lagerzapfen 17' zu sehen, welche
drehbar die Lager-dochs 17 fuhren. Das Zentrum des
Fusskreuzes 16 ist hier mit A bezeichnet. Der flr die
Bewegung in Azimut-Richtung vorgesehene Antriebs-
motor 14, ist hier mit dem Getriebe 15, welches teilweise
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in Schnittdarstellung gezeichnet ist, zu sehen. Zwischen
den beiden Lagerflanschen 15a und 15b befindet sich
eine Schnecke 29, die in ein Schneckenrad 30 eingreift,
welches starr mit einem Planetenrad 33 verbunden ist,
das in einem innenverzahnten Rad 31 abrollt. Ein im
Zentrum A gelagerter Steg 32 dient als Lager flr die bei-
den Zahnrader 30 und 33; die Bewegungsrichtung - im
Gegenuhrzeigersinn - ist mit einem Pfeil bezeichnet und
bezieht sich auch auf den dariiberliegenden Stuhl.

In der Teildarstellung Fig. 3, von oben betrachtet,
sieht man den Antriebs-Support 22 mit den Antriebsra-
dern 25 und einem Fahrmotor 28, der lber einen Mo-
torflansch 43 und Befestigungsschrauben 44 an einem
Getriebegehause 45 eines Schnekkengetriebes 27 an-
geflanscht ist. Symbolisch dargestellt ist die Motorver-
schraubung 43" Ersichtlich sind hier ein motorseitiges
Zylinderrollen-Lager 41 und ein gegeniiberliegendes,
zweireihiges Schragkugellager 40 mit einer Schnecken-
achse 42 und der Antriebs-Schnecke 34.

Im weiteren ist in Fig. 3 eine Bohrung 21' fur die
Drehachse 20 mit Flansch 21, vgl. Fig. 1, zu sehen. Das
Getriebegehause 45 weist eine Getriebebefestigung 39
mit vier Innensechskant-Schrauben auf.

Weitere Einzelheiten sind der Fig. 4 zu entnehmen,
wobei hier zusétzlich die Rillenlager 37 und Schulterla-
ger 37' Uber Teilsticken 24a und 24b eingezeichnet
sind. Ebenfalls lasst sich die bekannte Art der Ausge-
staltung des Ausgleichsgetriebes 23 mit seiner Vertikal-
achse 36a und den vier Ausgleichsréddern 36 ersehen.
Der daneben befindliche Antrieb 23' zeigt wiederum die
Antriebs-Schnecke 34, diesmal in Schnittdarstellung mit
ihrem Eingriff ins Schneckenrad 35, welches auf einem
an sich ebenfalls bekannten Ausgleichgehause 46 auf-
gekeilt ist.

Es lasst sich leicht erkennen, dass die Getriebe 23,
23'durch Lésen eines Montageflansches 38 mit Schrau-
ben 38' demontierbar sind. Ebenso kénnen die weiteren
Teile durch Lésen von Verbindungsschrauben 22' de-
montiert werden.

Die robuste Ausgestaltung des Rollstuhls 1 erlaubt
auch dessen Einsatz im Freien. S&mtliche Lagerstellen
sind Uberdimensioniert und daher nahezu wartungsfrei.
Der Rollstuhl kénnte daher ohne gréssere konstruktive
Anderungen an einen "Stadtbetrieb" angepasst werden.

Waéhrend sich ein Gleichstrommotor als Antriebs-
motor 14 flr die Azimutbewegung bewéhrt hat, ist es
denkbar, fur den Fahrmotor 28 einen robusteren Asyn-
chronmotor mit Wechselrichter einzusetzen.

Das Ausgleichsgetriebe 23 kann durch zwei Fahr-
motoren ersetzt werden, welche lber eine elektronische
Gleichlaufsteuerung und ein elekironisch geregeltes
Sperrdifferenzial miteinander gekoppelt sind.

Der vorstehend beschriebene Rollstuhl zeichnet
sich in praxi insbesondere durch folgende Vorteile aus:

- Die zueinander beabstandeten und durch ein Aus-
gleichsgetriebe wirkverbundenen Antriebsréder 25
reduzieren das notwendige Drehmoment; ebenfalls
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wird der resultierende Schlupf bei Kurvenfahrten
geringer, so dass Bodenbeldge wie Teppiche ge-
schont werden, die Sicherheit wird erhoht.

- Der Einbezug eines Schneckengetriebes erlaubt
den Einsatz von kleinen, relativ hochtourigen An-
triebsmitteln 21-25, ohne dass die Zugleistung des
Fahrzeugs, beispielsweise bei unebenen und/oder
steigenden Fahrbahnen, beeintrachtigt sind.

- Inbezug auf den Fahrkomfort und die Stabilitat ha-
ben sich Lauf-Rollen, welche gegeniiber den An-
triebsrollen einen grésseren Durchmesser aufwei-
sen, bewahrt.

- Einunter dem Sitz des Rollstuhlfahrers angeordne-
tes Planetengetriebe, welches mit seiner Haupt-
achse die Antriebsmittel 21-25 in die gewiinschte
Fahrrichtung dreht, ist besonders wartungsarm und
erlaubt eine prazise Steuerung.

Ebenfalls kbnnten mehrere, hdhenverstellbare An-
triebswellen 24 mit entsprechenden Antriebsrédern 25
vorgesehen werden, um den Rollstuhl nach Art einer
Treppenkarre optimal treppengangig auszugestalien.
Auch denkbar sind einzeln héhenverstellbare Lauf-Rol-
len 18, die, Uber einen Niveau-Sensor gesteuert, aus-
fahren, wenn der Rollstuhl zu kippen droht.

Der beschriebene Rollstuhl dient vorwiegend Be-
tagten, welche méglichst lange in ihren "eigenen vier
Wanden" verbleiben und die gewohnte Infrastruktur nut-
zen wollen. Es empfiehlt sich daher, die Sitzflache eben-
falls elektromechanisch und/oder hydraulisch héhen-
verstellbar auszubilden.

Im folgenden sind bevorzugte Weiterbildungen des
Rollstuhls beschrieben, welche insbesondere eine, ge-
genliber dem obigen Ausfihrungsbeispiel nochmals
verbesserte "Gelandegéangigkeit" aufweisen.

Die zweite Variante eines Rollstuhls 1, Fig. 5, be-
sitzt wiederum eine Lehne 2 und eine Sitzflache 3 tber
einem Formkérper 7. Die Armauflagen 4 mit Stlitzen 5
und Federbugel 6' sind ebenfalls &hnlich zur Fig. 1 aus-
gestaltet. In Fahrrichtung betrachtet rechtsseitig, weist
der Rollstuhl 1 einen Steuerkniippel 50 nach Art eines
Joy-Sticks auf, welcher auf einem Fahrpult 51 mit An-
zeigen angeordnet ist. Unterhalb des Fahrpults 51 sind
Steueranschlisse 26 vorgesehen, welche in nicht dar-
gestellter Weise elekirisch mit einer Steuerungselekiro-
nik 65 verbunden sind.

Am Formkérper 7, zentral angeflanscht, ist eine fe-
dernd ausgestaltete Tragsaule 9. Beidseitig der Trag-
saule 9 befinden sich Klemmplatten 62, welche Horizon-
talrohre 57 fixieren und Bestandteile eines Gestells fir
eine Fussauflage sind. Unterhalb der Klemmplatten 62
befinden sich zwei Akkumulatoren 12' die auf einem
Support 13" mit integriertem Ladegerat gelagert sind. Ei-
nem Akkumulator 12' vorgelagert ist ein Ladeanschluss
64 mit Regler, der wiederum periodisch Uber ein belie-
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biges Netzkabel zur Nachladung gespeist wird. Im un-
teren Teil der Tragséaule 9 ist das zapfenartige Teil 9' mit
Flansch versehen und in einem Fusskreuz 16 gelagert.
Das Fusskreuz 16 weist ebenfalls finf Lauf-Rollen 18
an Rollen-Achsen 19 an drehbaren Lager-dochs 17 auf.

Mit der Tragséaule 9 und dem Fusskreuz 16 festver-
bunden ist eine Antriebseinheit mit zwei Antriebsradern
25, welche Uber Antriebswellen 24 und Schneckenge-
triebe 27' und 27" mit Motoren 28' und 28" ausgeristet
ist.

Die Schneckengetriebe 27' und 27" sind als Einzel-
antriebe ausgestaltet und mit ihren Fahrmotoren 28' und
28" je auf einer Langslenker-Schwinge 70 gelagert.

Weitere Einzelheiten sind der Fig. 6 zu entnehmen.
Hier ist zuséatzlich zu Fig. 5 eine Lehnen-Einstellung 2'
zu sehen; ebenso die formliche Ausgestaltung der Arm-
auflagen 4, welche liber Klemm-Platten 53 anpassbar
sind. An der vorderen Stiitze 5 befindet sich eine Fahr-
pult-Halterung 52, die ebenfalls einstellbar ist.

Im weiteren ist die Konstruktion der Fussauflage
naher ersichtlich. Am Horizontalrohr 57 sind Schragroh-
re 58 und 58' Uber Gelenke 59 verbunden und enden in
einem Fussplattengelenk 60 mit einer kippbaren Fuss-
platte 61, welche als Aufstehhilfe dient. - Dabei sind die
Gelenke 59 mit ihren Rohren 58, 58' (iber an sich be-
kannte Mittel (Klemmbichsen, Spannzangen und Zen-
tralschrauben) jeweils in der individuellen Position fi-
Xiert.

Ersichtlich ist in Fig. 6 die aussere Form der Langs-
lenker-Schwinge 70 mit ihrem Lager und der Schwing-
achse 71, sowie ein Gasdruckieder-Zylinder 72, der
oberseitig an einem Lager 75, am Fusskreuz 16
schwenkbar befestigt ist und Uber seinen Gasdruckfe-
der-Kolben 73 auf ein unteres Lager 74 am Schnekken-
getriebe 27" angreift, welches kraftschlissig mit der
Langslenker-Schwinge 70 verbunden ist. Am Schnek-
kengetriebe 27" ist ein Fahrmotor 28" angeflanscht.

Es ist aus Fig. 6 ersichtlich, dass die Funktionsteile
70 bis 75 eine Art Schraglenker bilden und einen Ho-
henausgleich h zulassen, wobei die Schwenk- bzw.
Schwingbewegung entsprechend der Richtung der bei-
den Pfeile erfolgt und wobei die Endstellungen des An-
triebsrades 25 und des Fahrmotors 28" strichpunktiert
eingezeichnet sind.

Die Darstellung Fig. 7 lasst weitere Einzelheiten er-
kennen, wobei - aus zeichnerischen Grilinden - die Sitz-
flache 3, bzw. der Stuhl 1 nicht dargestellt sind. Eben-
falls I&sst sich die gelenkartige Ausgestaltung des aus
den Rohren 57 bis 58' gebildeten Gestells erkennen; zu-
satzlich eine Verstrebung 63.

Aus Fig. 5 in Verbindung mit den Figuren 6 und 7
ist ersichtlich, dass der Rollstuhl 1 ein sehr stabiles
Fahrverhalten aufweisen muss und durch seinen tief an-
geordneten Schwerpunkt sicher ist vor Umkippen, auch
bei Unebenheiten. Der schwingende Einzelrad-Antrieb
ergibt eine sehr gute Traktion; der Anpressdruck der An-
triebsrader 25 kann durch die Wahl der Gasdruckfeder
72-73 vorbestimmt werden.
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Bei Geradeausfahrt laufen die beiden Fahrmotoren
28", 28" zueinander synchron. Im vorliegenden Ausfih-
rungsbeispiel andert die durch die Lage des Steuer-
knlppels 50 kontrollierte Steuerungselekironik 65, Giber
entsprechende Anschlisse und nicht eingezeichnete
elektrische Leitungen die Drehzahl der Antriebsmotoren
28'und 28", so dass eine Kurve gefahren wird, wahlwei-
se mit grossem oder kleinem Radius, d.h. es ist ein
Wenden am Ort méglich.

In einer anderen, nicht speziel dargestellten Varian-
te ist ein Azimut-Antrieb, wie in Fig. 2 dargestellt vorge-
sehen; Kombinationen von beiden Steuerungsmaoglich-
keiten wirden einen maximalen Bedienungskomfort er-
geben. Nachteilig sind hierbei das zusatzliche Gewicht
und der entsprechende wirtschaftliche Aufwand.

Die dritte Variante, Fig. 8 bis Fig. 10, eines Roll-
stuhls 1 mit einem vierarmigen Fusskreuz 16', unter-
scheidet sich gegenlber der zweiten Variante Fig. 5 bis
Fig. 7 wesentlich durch ihre beiden Querlenker-Schwin-
gen 80, welche in Schwingachsen 71' gelagert sind. Die
Ubrigen Bauelemente sind gleich; einzig sind, aufgrund
der konzentrischen Ausbildung der Antriebssysteme,
Planetengetriebe 81 an Stelle der Schneckengetriebe
getreten.

Die Figuren 8 und 10 zeigen eindrlcklich die hohe
Standfestigkeit des Rollstuhls 1 auf. Nachteilig sind je-
doch die daraus resultierenden, relativ grossen Kurven-
radien, so dass diese Art der Konstruktion eher als Roll-
stuhl fir einen Ausseneinsatz glnstig ist.

Die vierte Variante, Fig. 11, 12 besitzt zentral eine
Querlenker-Stitze 90, Fig. 11, an welcher vier Gelenk-
glieder 91 angreifen, welche der Fiihrung der Aufhén-
gung der beiden Schneckengetriebe 27" dienen. Die
Schneckengetriebe 27" mit ihren beiden Fahrmotoren
28'und 28" sind zusatzlich Uber je zwei Gasdruckiedern
72 und 92 am Fusskreuz 16' hdhenausgleichend ange-
ordnet.

Das Beispiel, Fig. 11, mit einer Bodenerhebung E
zeigt die Arbeitsweise der Vorrichtung.

Fig. 12, eine Teilschnittdarstellung in L&ngsachse
lasst erkennen, dass vier Hubzylinder 92 vorgesehen
sind, welche die Antriebsrader 25 vertikal wirkend ab-
heben bzw. Ausschwenken kénnen.

Gegenlber der zweiten und dritten Variante ist die
Aufhé@ngung der Antriebe in ihrer Auslenkung sehr ein-
geschrankt, was den Einsatz des Rollstuhls fir spezielle
Anwendungen, beispielsweise flir Sportzwecke nahe-
legt.

Die Rollstiihle der Varianten zwei bis vier besitzen
samtliche eine, dem seitlichen Ein- und Ausstieg die-
nende, abklappbare Armauflage 4. Geméss Fig. 13 ist
eine Abklapp-Einrichtung 54 vorgesehen, welche die
beiden Federbiigel 6' verstellbar zwischen zwei Klemm-
platten 53 fixiert und an einem Scharnier 55 unterhalb
der Sitzflache 3 montiert ist.

In Fig. 13 ist zudem in strichpunktierter Darstellung
die Armauflage 4 mit ihren Stitzen 5 im abgeklappten
Zustand gezeigt. Diese Lage der Armauflage 4 ermdg-
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licht das relativ problemlose Ein- und Aussteigen auch
von schwerbehinderten Menschen.

Fixiert wird die Abklapp-Einrichtung durch eine
Feststell-Schraube 56 mit einer an sich bekannten Ver-
riegelung.

Die Fussplatte 61, Fig. 6, 7, 9, 10 und 12 l&sst sich
an inrem Gestell derart einstellen, dass sie als Aufsteh-
hilfe dient. Der tiefe Schwerpunkt in samtlichen Ausfuh-
rungsbeispielen verhindert ein Uberkippen, d.h. die
Fussplatte 61 liegt flachig auf dem Boden auf, wahrend
der Rollstuhl mit seinen hinteren R&dern sich leicht vom
Boden abhebt und sich dadurch mit der idealen Neigung
zum Aufstehen des Rollstuhlifahrers einstellt. - Je nach
dem Grad der Behinderung kann der Rollstuhlfahrer
selbst, durch eine Gewichtsverlagerung in Fahrtrich-
tung, oder durch die Mithilfe einer Pflegeperson, die er-
forderliche Kippbewegung einleiten.

Selbstverstandlich lassen sich die Ausfiuhrungsbei-
spiele mit ihren Konstruktionselementen und deren
Merkmalen miteinander kombinieren, so dass individu-
ell den Bedurfnissen und der Behinderung angepasste
Rollstihle auf modularer Basis erstellt werden kénnen.
Durch an sich bekannte mechanische und/oder elekiro-
mechanische Mittel, lassen sich die Antriebe leicht aus-
kuppeln, so dass die Mandvrierbarkeit der Rollstiihle,
beispielsweise durch Pflegepersonal, gewahrleistet ist.-
Vergleiche Hubzylinder 92, Fig. 11 und 12.

Patentanspriiche

1.  Mehrspuriger Rollstuhl mit Motorantrieb und wenig-
stens einem zentralen, steuerbaren Antriebsrad
(25), sowie einem, wenigstens dreiarmigen Fus-
skreuz (16) mit senkrecht um vertikale Achsen
schwenkbare Laufrollen (18), dadurch gekenn-
zeichnet, dass Antriebsmittel (21-28") als Langs-,
Schrég- oder Querlenkerachse (70-75; 80, 81) aus-
gebildet sind und dass wenigstens eine, dem Trag-
element (70; 80; 90) der Langs-, Schrag- oder
Querlenkerachse (70-75; 80, 81) gegenlberliegen-
de, Feder-/Dampf-Vorrichtung (72; 92) vorgesehen
ist, so dass Boden-Unebenheiten und/oder Hinder-
nisse durch die schwingfahig gelagerten Antriebs-
mittel (21-28") und wenigstens partieller Traktion
ausgeglichen werden.

2. Rollstuhl nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, dass die Feder-/Dampf-Vorrichtung (72; 92) ei-
ne Gasdruckfeder ist, welche auf das Antriebsrad
(25) einen Anpressdruck ausiibt und zugleich einen
Hoéhenausgleich (h) zuldsst.

3. Rollstuhl nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Antriebsmittel (21-28") Elekiro-
motoren enthalten, deren Drehzahl wahlweise indi-
viduell oder synchron zueinander steuerbar ist.
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Rollstuhl nach einem der Anspriiche 1 bis 3 da-
durch gekennzeichnet, dass die Antriebsmittel
(28-28") und/oder deren Getriebe (15; 27; 81) Uber
je eine Kupplung mit dem Antriebsrad (25) verbun-
den sind oder dass das Antriebsrad (25) hebbar
ausgestaltet ist.

Rollstuhl nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, dass unter der Sitzflache (3) ein Planetenge-
triebe (31, 33) vorgesehen ist, welches die Sitzfla-
che (3) und das Antriebsrad (25) gegenlber dem
Fusskreuz (16) dreht.

Rollstuhl nach einem der Anspriiche 1 bis 4, da-
durch gekennzeichnet, dass die Laufrollen (18) ge-
genlber den Antriebsradern (25) gréssere Durch-
messer aufweisen.

Mehrspuriger Rollstuhl mit Motorantrieb und wenig-
stens einem zentralen, steuerbaren Antriebsrad
(25) sowie einem, wenigstens dreiarmigen Fus-
skreuz (16) mit senkrecht um ihre Achsen schwenk-
baren Laufrollen (18), dadurch gekennzeichnet,
dass direkt oder mittelbar an der Sitzflache (3) ein
Fusslagen-Gestell (58, 61) angeordnet ist, welches
eine klappbare Fussauflage (61) aufweist.

Rollstuhl nach Anspruch 1 oder 7, dadurch gekenn-
zeichnet, dass direkt oder mittelbar an der Sitzfla-
che (8) Armauflagen (4) mit Stiitzen (5) angeordnet
sind, welche klappbar sind.

Rollstuhl nach Anspruch 8, dadurch gekennzeich-
net, dass bei den Armauflagen (4) und/oder an de-
ren Stltzen (5) elekirische Steueranschlisse (26)
vorgesehen sind, welche an ein, an die Behinde-
rung des Fahrers angepasstes Stellglied an-
schliessbar sind.

Rollstuhl nach Anspruch 9, dadurch gekennzeich-
net, dass das Stellglied in Form eines Steuerknp-
pels (50) ausgebildet ist, welcher die Winkellage
des Antriebsmittels (28-28") einstellt und die Dreh-
zahl des Fahrmotors (28) steuert.
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