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(54) Sensoranordnung fiir ein Rollstuhlrad

(57)  Eine Sensoranordnung (15) fiir ein Rollstuhlrad
(10), welches ein Laufrad und einen Greifreifen (12) um-
fasst, wobei die Sensoranordnung (15) ein Laufradbefe-
stigungsteil und ein Greifreifenbefestigungsteil sowie zu-

mindest einen eine auf den Greifreifen (12) ausgelibte
Kraft detektierenden Sensor umfasst und das Laufrad-
befestigungsteil und das Greifreifenbefestigungsteil iber
zumindest zwei parallel angeordnete Biegeplattchen ver-
bunden sind.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Sensoranordnung fiir
ein Rollstuhlrad, welches ein Laufrad und einen Greifrei-
fen umfasst, wobei die Sensoranordnung ein Laufradbe-
festigungsteil und ein Greifreifenbefestigungsteil sowie
zumindest einen eine auf den Greifreifen ausgelibte Kraft
detektierenden Sensor umfasst.

[0002] Eine derartige Sensoranordnung ist beispiels-
weise aus der DE 198 48 530 C1 bekannt. Insbesondere
ist aus dieser Druckschrift eine Ansteuervorrichtung fiir
Hilfsantriebsvorrichtungen fir Selbstfahrerrolistiihle mit
einem in einem mit dem Laufrad des Rollstuhls fest ver-
bundenen Gehduse begrenzt schwenkbar gelagerten
Anker bekannt, dessen Spitze mit einem Greifring des
Laufrads verbunden ist, wobei zwei seitliche Arme des
Ankers jeweils von einem Federelement beaufschlagt
sind, die den Anker nach Beendigung einer Krafteinlei-
tung auf den Greifring in eine Nullstellung zurtickbewe-
gen, und mit einer Sensoreinrichtung zur Erfassung der
Schwenkposition des Ankers, deren Signale den Unter-
stitzungsgrad der Hilfsantriebsvorrichtung bestimmen,
bekannt.

[0003] Derartige Ansteuervorrichtungen bzw. Senso-
ranordnungen dienen dazu, zu erfassen, wenn ein Be-
nutzer mittels des Greifreifens entweder versucht, den
Rollstuhl anzutreiben oder ihn zu bremsen. Die Betati-
gung des Greifreifens durch einen Benutzer wird erfasst
und in Abhangigkeit von der Betatigung wird ein Hilfsan-
trieb zugeschaltet. Ein solcher Hilfsantrieb soll dafiir sor-
gen, dass bei Bergauf- oder Bergabfahrten der Rollstuhl-
fahrer nicht tUberlastet wird.

[0004] Bekannte Sensoranordnungen haben jedoch
den Nachteil, dass die Signalerfassung nur Gber eine re-
lativ grofle Auslenkung, d. h. Relativbewegung, zwi-
schen dem Greifreifen und dem Laufrad erfolgt. Es
kommt zu Auslenkungen von mehreren Zentimetern in
beide Richtungen. Dadurch ergibt sich ein unsicheres
Geflhl fir den Rollstuhlfahrer, dem die direkt spirbare
Anbindung Greifreifen - Laufrad fehlt.

[0005] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es des-
halb, eine Sensoranordnung bereitzustellen, die mit ge-
ringeren Auslenkungen bzw. Relativbewegungen zwi-
schen Greifrad und Laufrad auskommt.

[0006] Gelbst wird diese Aufgabe erfindungsgemaf
durch eine Sensoranordnung der eingangs genannten
Art, wobei das Laufradbefestigungsteil und das Greifrei-
fenbefestigungsteil Gber zumindest zwei parallel ange-
ordnete Biegeplattchen verbunden sind. Durch die Bie-
geplattichen, die vorzugsweise aus biegeelastischem
Material ausgebildet sind, wird nur eine geringe Relativ-
bewegung zwischen Greifreifenbefestigungsteil und
Laufradbefestigungsteil ermdglicht und erlaubt. Insbe-
sondere wird nur eine Parallelbewegung der beiden Be-
festigungsteile relativ zueinander zugelassen. Dadurch,
dass die Biegeplattchen vorzugsweise biegeelastisch
ausgebildet sind, erfolgt eine automatische Rickstel-
lung, wenn am Greifreifen keine Kraft mehr eingeleitet
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wird. Zuséatzliche Federelemente wie im Stand der Tech-
nik sind nicht notwendig.

[0007] Durch die erfindungsgemaRe Sensoranord-
nung ist eine weglose bzw. beinahe weglose Signaler-
fassung im Bereich zwischen 0 und 2 mm méglich. Eine
solche Relativbewegung zwischen Greifreifenbefesti-
gungsteil und Laufradbefestigungsteil ist fir einen Be-
nutzer nicht oder kaum spirbar, und es ergibt sich ein
sichereres Gefiihl flr einen Benutzer.

[0008] Besondere Vorteile ergeben sich, wenndie Bie-
geplattchen an zumindest einem der Befestigungsteile,
insbesondere materialschlissig oder formschlissig, be-
festigt sind. Dadurch ergibt sich eine besonders gute Ver-
bindung zwischen Biegeplatichen und Befestigungsteil.
Eine materialschlissige Verbindung hat dariiber hinaus
den Vorteil, dass kein Spiel auftritt. Dies ist hilfreich bei
der Realisierung einer weglosen oder nahezu weglosen
Sensorik. AuRerdem ist es mdglich, zumindest ein Befe-
stigungsteil und die Biegeplattchen in einem Herstel-
lungsgang als ein Bauteil herzustellen. Grundsatzlich ist
es denkbar, dass beide Befestigungsteile material-
schllssig mit dem Biegeplattchen verbunden sind.
[0009] Gemal einer Ausgestaltung der Erfindung
kannvorgesehen sein, dass die Biegeplattchen an einem
Sensorkopf, insbesondere materialschlissig oder form-
schllssig, befestigt sind, der wiederum an einem Befe-
stigungsteil befestigt ist. Die Biegeplattchen kénnen da-
durch an einem Ende Uber den Sensorkopf verbunden
sein. Der Abstand der Biegeplattchen kann durch den
Sensorkopf konstant gehalten werden. Wenn die Biege-
plattchen materialschlissig mit dem Sensorkopf verbun-
den sind, tritt auch an dieser Stelle kein Spiel auf. Au-
Rerdem kann der Sensorkopf gemeinsam mit den Bie-
geplattchen und/oder einem Befestigungsteil, beispiels-
weise als Spritzgussteil, hergestellt werden.

[0010] ZurBefestigung des Sensorkopfs an einem Be-
festigungsteil kénnen zusatzliche Befestigungsmittel
vorgesehen sein. Insbesondere kann der Sensorkopf mit
einem Befestigungsteil verschraubt sein. Durch die Ver-
schraubung kénnen Toleranzen, zum Beispiel im Ab-
stand zwischen Laufrad und Greifreifen, ausgeglichen
werden. Es ist denkbar, dass zwischen Sensorkopf und
damit verschraubtem Befestigungsteil ein Spalt vorhan-
den ist.

[0011] Weitere Vorteile ergeben sich, wenn das Lauf-
radbefestigungsteil zumindest teilweise ein Gehause
ausbildet und die Biegeplattchen in dem Gehause ange-
ordnet sind. Dadurch kénnen die Biegeplattchen vor du-
Reren Einflissen geschiitzt angeordnet werden. Durch
das Gehause kann insbesondere sichergestellt werden,
dass die Biegeplattchen nicht umknicken, sodass eine
Funktionsstorung der Sensoranordnung ausgeschlos-
sen wird.

[0012] GemalR einer Ausgestaltung der Erfindung
kann vorgesehen sein, dass der zumindest eine Sensor
als Drucksensor bzw. Kraftsensor ausgebildet ist. Die
Drucksensoren kdénnen dabei insbesondere mit dem
Sensorkopf zusammenwirken. Drucksensoren, insbe-
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sondere weglose Drucksensoren, haben den Vorteil,
dass Sensorsignale erzeugt werden kénnen, ohne dass
eine Bewegung des Sensorkopfs, der mit dem Biege-
plattchen verbunden ist, notwendig ist bzw. sodass nur
eine minimale Bewegung notwendig ist. Im Gegensatz
zum Stand der Technik erfolgt demnachim Wesentlichen
keine Wegmessung, sondern im Wesentlichen eine
Kraftmessung.

[0013] Beieinerbesonders vorteilhaften Ausfiihrungs-
form kann vorgesehen sein, dass der zumindest eine
Sensor einem Biegeplattchen oder einer Seite des Sen-
sorkopfs gegeniiberliegend angeordnet ist. Eine Kraft-
einleitung durch den Greifreifen auf die Biegeplattichen
oder den Sensorkopf kann somit unmittelbar detektiert
werden. Gemal einer weiteren Ausgestaltung der Erfin-
dung kann vorgesehen sein, dass zwischen dem zumin-
dest einen Sensor und einem Biegeplattchen oder einer
Seite des Sensorkopfs ein Puffer bzw. Aktuator, insbe-
sondere spielfrei, angeordnet ist. Durch diese MalRnah-
me kann die Relativbewegung zwischen Laufrad und
Greifreifen noch weiter reduziert werden. Die Handha-
bung flr einen Benutzer wird dadurch verbessert. Der
Puffer bzw. Aktuator kann aus einem starren oder ela-
stischen Material ausgebildet sein. Durch den Puffer
bzw. Aktuator wird sichergestellt, dass die Krafteinleitung
auf den Sensor an einer definierten Stelle erfolgt. Durch
den Puffer, der zylindrisch oder scheibenférmig ausge-
bildet sein kann, wird vorteilhafterweise der herstellungs-
bedingte Raum zwischen Sensorkopf und Sensor lber-
brickt. Der Puffer bzw. Aktuator kann an dem Sensor
befestigt, insbesondere verklebt, sein. Besondere Vor-
teile ergeben sich, wenn zwei Sensoren vorgesehen
sind, die jeweils einem Biegeplatichen oder einer Seite
des Sensorkopfs gegentberliegend angeordnet sind.
Durch die Verwendung von zwei Sensoren kann beson-
ders einfach festgestellt werden, ob eine Krafteinleitung
Uber den Greifreifen in Vorwarts- oder Rickwartsfahr-
richtung erfolgt.

[0014] Weiterhin kann eine Sensorplatine vorgesehen
sein, die mit dem zumindest einen Sensor verbunden ist.
Dabei kdnnen die Sensoren, insbesondere die Druck-
sensoren, Kontaktpins zur elektrischen Verbindung mit
der Sensorplatine aufweisen. Die Kontaktpins kénnen in
die Sensorplatine eingesteckt und mit dieser verlétet
sein. Die Sensorplatine kann mit einer Antriebssteuerung
oder direkt mit einem Antrieb, insbesondere elektromo-
torischen Antrieb, elektrisch leitend verbunden sein.
[0015] Besonders bevorzugt ist es, wenn die Sensor-
platine innerhalb des Gehauses angeordnet ist. Dadurch
ist auch die Sensorplatine geschiitzt angeordnet. AuRRer-
dem kann sie in unmittelbarer Nahe der Sensoren ange-
ordnet werden, sodass die Sensoren kabellos mit der
Sensorplatine verbunden werden kdnnen.

[0016] In den Rahmen der Erfindung fallt auBerdem
ein Rollstuhlrad mit einem Laufrad und einem Greifreifen,
wobei das Laufrad und der Greifreifen durch zumindest
eine erfindungsgemafe Sensoranordnung verbunden
sind.
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[0017] Fur die Steuerung des Antriebs ist es nur not-
wendig, eine Sensoranordnung am Rollstuhlrad vorzu-
sehen. Allerdings sollte der Greifreifen noch an weiteren
Stellen mit dem Laufrad verbunden sein. Die Verbindung
sollte jedoch eine dhnliche Mimik aufweisen wie die Sen-
soranordnung. GemalR einer Ausgestaltung der Erfin-
dung kann daher vorgesehen sein, dass das Laufrad und
der Greifreifen durch eine oder mehrere Verbindungsan-
ordnungen verbunden sind, wobei die Verbindungsan-
ordnung einer Sensoranordnung ohne Sensoren und
Sensorplatine entspricht. Die Verbindungsanordnungen
und die Sensoranordnung sind daher im Wesentlichen
identisch aufgebaut, mit dem Unterschied, dass die Ver-
bindungsanordnungen keine Sensoren und keine Sen-
sorplatine aufweisen. Auch die Puffer zwischen Sensor-
kopf und Sensor kénnen entfallen.

[0018] Auch ein Rollstuhl mit einem erfindungsgema-
Ren Rollstuhlrad fallt in den Rahmen der Erfindung.
[0019] Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung
ergeben sich aus der nachfolgenden detaillierten Be-
schreibung eines Ausfiihrungsbeispiels der Erfindung,
anhand der Figuren der Zeichnung, die erfindungswe-
sentliche Einzelheiten zeigt, sowie aus den Ansprichen.
Die dort gezeigten Merkmale sind nicht notwendig
malstablich zu verstehen und derart dargestellt, dass
die erfindungsgemafen Besonderheiten deutlich sicht-
bar gemacht werden kénnen. Die verschiedenen Merk-
male kdnnen je einzeln fir sich oder zu mehreren in be-
liebigen Kombinationen bei Varianten der Erfindung ver-
wirklicht sein.

[0020] Inderschematischen Zeichnungistein Ausfiih-
rungsbeispiel der Erfindung gezeigt und in der nachfol-
genden Beschreibung néher erlautert.

[0021] Es zeigen:

Fig. 1 eine Seitenansicht eines Rollstuhlrads ohne
Speichen,;

Fig. 2  eine Schnittdarstellung geman der Linie lI-1l der
Fig. 1;

Fig. 3  eine Draufsicht auf eine Sensoranordnung;

Fig. 4 eine Schnittdarstellung der Sensoranordnung
der Fig. 3 gemaR der Linie IV-1V;

Fig. 5 eine perspektivische Darstellung der Senso-
ranordnung mit offenem Gehause.

[0022] Die Fig. 1 zeigt ein Rollstuhlrad 10 mit einer

Felge 11, die Bestandteil eines Laufrads ist, und einem
Greifreifen 12. Die Felge 11 und der Greifreifen 12 sind
konzentrisch zu einer Nabe 13 angeordnet. Der Greifrei-
fen 12 ist iber eine Sensoranordnung 15 und insgesamt
funf Verbindungsanordnungen 16 bis 20 mit dem Lauf-
rad, insbesondere der Felge 11, verbunden. Der Unter-
schied der Sensoranordnung 15 zu den Verbindungsan-
ordnungen 16 bis 20 liegt lediglich darin, dass die Ver-
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bindungsanordnungen 16 bis 20 keine Sensorik aufwei-
sen. Uber den Greifreifen 12 kann das Rollstuhlrad 10
manuell durch einen Benutzer angetrieben werden. Die
von einem Benutzer an dem Greifreifen 12 eingebrachte
Kraft kann durch die Sensoranordnung 15 erfasst wer-
den. Entsprechend der eingebrachten Kraft kann ein hier
nicht dargestellter (Hilfs-)Antrieb angesteuert werden,
um einen Benutzer bei der Fortbewegung des Rollstuhls
zu unterstitzen.

[0023] Die Fig. 2 zeigt eine Schnittdarstellung gemaf
der Linie II-Il der Fig. 1. Die Felge 11 weist eine Ausneh-
mung 21 auf, in der ein Laufreifen angeordnet werden
kann. Der hier nicht dargestellte Laufreifen und die Felge
11 zusammen mit der Nabe 13 bilden ein Laufrad, an
dem der Greifreifen 12 befestigt ist.

[0024] Die Fig. 3 zeigt eine Ansicht der Sensoranord-
nung 15. Die Sensoranordnung 15 umfasst ein Greifrei-
fenbefestigungsteil 25 sowie ein Laufradbefestigungsteil
26. Das Greifreifenbefestigungsteil 25 weist eine mul-
denférmige Ausnehmung 27 auf, in die eine Schraube
28 ragt, sodass das Greifreifenbefestigungsteil 25 iber
die Schraube 28 mit dem Greifreifen 12 verbunden wer-
den kann. Das Laufradbefestigungsteil 26 weist Schrau-
ben 29 bis 31 auf, sodass das Laufradbefestigungsteil
26 Uber die Schrauben 29 bis 31 mit dem Laufrad, ins-
besondere der Felge 11, verbunden werden kann. Das
Greifreifenbefestigungsteil 25 und das Laufradbefesti-
gungsteil 26 sind in geringfligigem Maf relativ zueinan-
der beweglich. Durch die spater noch naher zu beschrei-
bende Sensorik kann diese Relativbewegung erfasst
werden und kénnen entsprechend der Relativbewegung
Sensorsignale an eine Antriebssteuerung oder direkt ein
Antrieb gegeben werden.

[0025] Die Fig. 4 zeigt eine Schnittdarstellung gemafn
der Linie IV-IV der Fig. 3. Dieser Schnittdarstellung kann
man entnehmen, dass die Schrauben 29, 31 das Lauf-
radbefestigungsteil 26 durchragen, wobei die Schraube-
nachsen der Schrauben 29, 31 einen Winkel von etwa
90° zueinander einnehmen. Dadurch kann eine beson-
ders zuverlassige Befestigung an der Felge 11 erfolgen.
Weiterhin ist die Ausnehmung 27 fur den Greifreifen 12
gut zu erkennen. Die Schraube 28 durchragt das Grei-
freifenbefestigungsteil 25.

[0026] Das Greifreifenbefestigungsteil 25 ist mit dem
Laufradbefestigungsteil 26 (iber eine Schraube 33 ver-
bunden. Die Schraube 33 durchgreift einen noch naher
zu beschreibenden Sensorkopf 34, der mit dem Laufrad-
befestigungsteil 26 verbunden ist.

[0027] Der Darstellung der Fig. 4 kann man weiterhin
entnehmen, dass das Laufradbefestigungsteil 26 gehau-
seartig ausgebildet ist. Innerhalb des Gehauses ist wei-
terhin eine Sensorplatine 35 angeordnet, die innerhalb
des Gehauses verschraubt ist.

[0028] Die Fig. 5 zeigt eine perspektivische Darstel-
lung der Sensoranordnung 15 bei gedffnetem Gehause
und fehlender Sensorplatine 35. Der Sensorkopf 34 ist,
wie bereits beschrieben, mit dem Greifreifenbefesti-
gungsteil 25 lber die Schraube 33 verbunden. Der Sen-
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sorkopf 34 ist Uberdies Uber zwei Biegeplattchen 36, 37
mit dem Laufradbefestigungsteil 26 verbunden. Insbe-
sondere sind die Biegeplattchen 36, 37 materialschlissig
mit dem Laufradbefestigungsteil 26 und dem Sensorkopf
34 verbunden. Die Biegeplattichen 36, 37 sind aus bie-
geelastischem Material hergestellt.

[0029] Alternativ kdnnen die materialschlissig ver-
bundenen Biegeplattchen 36, 37 durch zwei parallel ge-
lagerte Teile ersetzt werden. Die Biegeplattchen 36, 37
fihren eine parallele Bewegung aus.

[0030] Das Greifreifenbefestigungsteil 25 und das
Laufradbefestigungsteil 26 sind also Uber die Biegeplatt-
chen 36, 37 miteinander verbunden. Im Ausfiihrungsbei-
spiel ist das Greifreifenbefestigungsteil 25 mittelbar Giber
den Sensorkopf 34 und die Schraube 33 mit den Biege-
plattchen 36, 37 verbunden bzw. daran befestigt. Eine
unmittelbare Befestigung des Greifreifenbefestigungs-
teils 25 an den Biegeplattchen 36, 37 ist jedoch denkbar.
[0031] Konstruktionsbedingt kann der Sensorkopf 34
und damit das damit verbundene Greifreifenbefesti-
gungsteil 25 nur parallel zur Wandung 26.1 bewegt wer-
den. Diese Bewegung ist jedoch duf3erst minimal und fiir
einen Benutzer quasi nicht wahrnehmbar. Wird demnach
von einem Benutzer eine Kraft auf einen Greifreifen 12
und damit das Greifreifenbefestigungsteil 25 ausgetibt,
kann sich der Sensorkopf 34 in Pfeilrichtung 38 oder 39
bewegen.

[0032] Bei einer Bewegung in Pfeilrichtung 38 driickt
der Sensorkopf 34 Uber einen Puffer bzw. Aktuator 40
auf einen Drucksensor 41. Der Drucksensor 41 ist vor-
zugsweise als wegloser Drucksensor ausgebildet. Uber
Kontaktpins 42.1, 42.2 ist er mit der Sensorplatine 35
verbunden. Der Aktuator 40 ist insbesondere spielfrei
zwischen dem Sensorkopf 34 und dem Drucksensor 41
angeordnet. Der Drucksensor 41 ist gegenuberliegend
einer Seite 43 des Sensorkopfs 34 angeordnet, wobei
die Seite 43 auch als Bestandteil bzw. Verlangerung des
Biegeplattchens 36 aufgefasst werden kann.

[0033] Auf der gegeniberliegenden Seite des Sens-
orkopfs 34 ist entsprechend ein Puffer bzw. Aktuator 44
angeordnet, der auf einen Drucksensor 45 driickt, wenn
eine Bewegung des Sensorkopf 34 in Pfeilrichtung 39
erfolgt. Der Sensor 45 ist ebenfalls als wegloser Druck-
sensor ausgebildet und gegeniberliegend der Seite 46
des Sensorkopfs 34 angeordnet, wobei auch die Seite
46 als Verlangerung des Biegeplatichens 37 aufgefasst
werden kann. Auch der Sensor 45 weist Kontaktpins
47 .1, 47.2 zur Sensorplatine 35 auf. Der Aktuator 44 ist
spielfrei zwischen dem Sensorkopf 34 und dem Druck-
sensor 45 angeordnet.

[0034] Dasgehauseartigausgebildete Laufradbefesti-
gungsteil 26 begrenzt den Weg des Sensorkopfs 34. Dies
ermdglicht eine direkte Kraftiibertragung, ohne die Sen-
soranordnung 15 zu zerstoren. So kann der Greifreifen
12 auch manuell genutzt werden, d. h. zum Antrieb des
Rollstuhls auch ohne Zusatzantrieb.

[0035] Weiterhinbegrenztdas gehduseartige Laufrad-
befestigungsteil 26 (oder in einer alternativen Ausgestal-
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tung ein separates Gehause) den Weg in Achsrichtung
der Steckachse der Biegeplattchen 36, 37. Die Biege-
plattchen 36, 37 kdnnen somit nicht zerstért oder bescha-
digt werden, wenn eine Kraft in Steckachsrichtung auf
den Greifreifen 12 wirkt.

[0036] Weiterhin ist in der Fig. 5 eine Schraube 48 zu
erkennen, mit der die Sensorplatine 35 befestigt werden
kann. Auf der Sensorplatine werden die Signale der
Drucksensoren auf ein Kabel gefiihrt.

[0037] Dadurch, dass der Sensorkopf 34 Uiber die bei-
den Biegeplattchen 36, 37 mit dem Laufradbefestigungs-
teil 27 verbunden ist, erfolgt nach einer erfolgten Auslen-
kungin Pfeilrichtung 38 oder Pfeilrichtung 39 stets wieder
automatisch eine Ruickstellung in die Ausgangsstellung,
also eine Mittenlage, sobald der Greifreifen nicht mehr
mit einer Kraft beaufschlagt wird.

Patentanspriiche

1. Sensoranordnung (15) fir ein Rollstuhlrad (10), wel-
ches ein Laufrad und einen Greifreifen (12) umfasst,
wobei die Sensoranordnung (15) ein Laufradbefe-
stigungsteil (26) und ein Greifreifenbefestigungsteil
(25) sowie zumindest einen eine auf den Greifreifen
(12) ausgelbte Kraft detektierenden Sensor (41, 45)
umfasst, dadurch gekennzeichnet, dass das Lauf-
radbefestigungsteil (26) und das Greifreifenbefesti-
gungsteil (25) Gber zumindest zwei parallel angeord-
nete Biegeplattchen (36, 37) verbunden sind.

2. Sensoranordnung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Biegeplattchen (36, 37) an
zumindest einem der Befestigungsteile (25, 26), ins-
besondere materialschliissig oder formschlissig,
befestigt sind.

3. Sensoranordnung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Biegeplattchen (36, 37) an einem Sensorkopf (34),
insbesondere materialschllissig oder formschlissig,
befestigt sind, der wiederum an einem Befestigungs-
teil (25, 26) befestigt ist.

4. Sensoranordnung nach Anspruch 3, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Sensorkopf (34) mit einem
Befestigungsteil (25, 26) verschraubt ist.

5. Sensoranordnung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass das
Laufradbefestigungsteil (26) zumindest teilweise ein
Gehéause ausbildet und die Biegeplattchen (36, 37)
in dem Gehause angeordnet sind.

6. Sensoranordnung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass der
zumindest eine Sensor (41, 45) als Drucksensor
bzw. Kraftsensor ausgebildet ist.
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7.

10.

11.

12.

13.

14.

Sensoranordnung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass der
Sensor (41, 45) einem Biegeplattchen (36, 37) oder
einer Seite (43, 46) des Sensorkopfes (34) gegen-
Uberliegend angeordnet ist.

Sensoranordnung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass zwi-
schen dem zumindest einen Sensor (41, 45) und ei-
nem Biegeplattchen (36, 37) oder einer Seite (43,
46) des Sensorkopfs (34) ein Puffer bzw. Aktuator
(40, 44), insbesondere spielfrei, angeordnet ist.

Sensoranordnung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass zwei
Sensoren (41, 45) vorgesehen sind, die jeweils ei-
nem Biegeplattchen (36, 37) oder einer Seite (43,
46) des Sensorkopfs (34) gegeniberliegend ange-
ordnet sind.

Sensoranordnung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass eine
Sensorplatine (35) vorgesehen ist, die mit dem zu-
mindest einen Sensor (41, 45) verbunden ist.

Sensoranordnung nach Anspruch 10, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Sensorplatine (35) inner-
halb des Gehauses angeordnet ist.

Rollstuhlrad mit einem Laufrad und einem Greifrei-
fen (12), dadurch gekennzeichnet, dass das Lauf-
rad und der Greifreifen (12) durch zumindest eine
Sensoranordnung (15) nach einem der vorherge-
henden Anspriiche verbunden sind.

Rollstuhlrad nach Anspruch 12, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Laufrad und der Greifreifen (12)
durch eine oder mehrere Verbindungsanordnungen
(16 - 20) verbunden sind, wobei eine Verbindungs-
anordnung (16 - 20) einer Sensoranordnung (15)
ohne Sensoren (41, 45) und Sensorplatine (35) ent-
spricht.

Rollstuhl mit einem Rollstuhlrad nach Anspruch 12
oder 13.
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