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(54) ZUG-FAHRZEUG

(57) Ein System 1 zur Personenbeförderung weist
eine Antriebseinheit 2 und ein Fahrzeug 3 auf, das von
der Antriebseinheit 2 gezogen wird. Die Antriebseinheit
2 umfasst eine stationäre Führungseinrichtung 20, die
seitlich in einem Abstand d und oberhalb in einer Höhe
h relativ zum Fahrzeug 3 angeordnet. Die Antriebseinheit

2 umfasst außerdem ein Laufgestell 22, das an der Füh-
rungseinrichtung 20 bewegbar befestigt ist. Eine Verbin-
dungseinheit 23 koppelt das Laufgestell 22 mit dem Fahr-
zeug 3 mittels eines Gelenks 4, sodass ein Driften des
Fahrzeugs 3 möglich ist.
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Beschreibung

TECHNISCHES GEBIET

[0001] Die Anmeldung betrifft ein System zum Perso-
nentransport, umfassend: eine schienengeführte An-
triebseinheit, umfassend eine Führungseinrichtung und
wenigstens ein an der Führungseinrichtung angeordne-
tes Laufgestell; wenigstens ein Fahrzeug mit mindestens
einem Fahrgastträger, das mit der Antriebseinheit ge-
koppelt ist und von dieser auf/in Wasser und/oder auf
Land bewegt wird, wobei die Antriebseinheit das Fahr-
zeug zieht und/oder schiebt; und eine Verbindungsein-
heit zwischen der Antriebseinheit und dem Fahrzeug.

STAND DER TECHNIK

[0002] Vergnügungsanlagen, wie beispielsweise Ach-
terbahnen, sind in unterschiedlichen Varianten im Ein-
satz. Häufig sind Vergnügungsfahrzeuge schienenge-
führt, sodass ihre Bewegung und Ausrichtung des Fahr-
zeugs definiert gesteuert werden kann. Die Ausrichtung
des Fahrzeugs ist von der Position auf der Fahrstrecke
abhängig, die Bewegung zusätzlich von der Geschwin-
digkeit und der Beschleunigung des Fahrzeugs an einem
bestimmten Streckenpunkt. Die Steuerung der Ge-
schwindigkeit und Beschleunigung kann durch die Steu-
erung eines entsprechenden Antriebs erfolgen.
[0003] Es gibt eine Vielzahl von Antriebssystemen für
Vergnügungsfahrzeuge, beispielsweise Kettenantriebe,
Zahnradantriebe, Antriebe mit Reibrad, Linearantriebe,
oder Antriebe mit Zugseil oder Zugband. Je nach Anwen-
dung wird ein geeignetes Antriebssystem eingesetzt. Al-
lerdings haben die meisten der beschriebenen Systeme
den Nachteil, dass sie einem Passagier immer dasselbe
Fahrerlebnis vermitteln und keine Einflussnahme auf die
Bewegung des Fahrzeugs erlauben.
[0004] Die Druckschrift US 2016/0332084 A1 offenbart
ein Fahrgeschäft mit einer Fahrgastaufnahme mit vier
Rädern, die drehbar mit einem Fahrgestell verbunden
ist. Das Fahrgestell bewegt sich auf einer Schiene, die
in einem unterhalb der Fahrbahn liegenden Spalt ange-
ordnet ist. Zwar können hier die Passagiere bestimmte
Aspekte der Fahrt beeinflussen, die gesamte Konstruk-
tion ist jedoch relativ komplex. Insbesondere erfordert
das System in gewissen Fahrsituationen eine Überbrü-
ckung des Spalts.

AUFGABE DER ERFINDUNG

[0005] Ausgehend davon ist es die Aufgabe der Erfin-
dung, ein System zum Personentransport bereitzustel-
len, das, bei einfacher Konstruktion, flexible und steuer-
bare Fahrsituationen erlaubt.

TECHNISCHE LÖSUNG

[0006] Die Aufgabe wird durch ein System zum Per-

sonentransport nach Anspruch 1 gelöst. Vorteilhafte
Ausführungsformen ergeben sich aus den Merkmalen
der abhängigen Ansprüche.
[0007] Das erfindungsgemäße System zum Perso-
nentransport umfasst: eine schienengeführte Antriebs-
einheit, umfassend eine Führungseinrichtung und we-
nigstens ein an der Führungseinrichtung angeordnetes
Laufgestell; wenigstens ein Fahrzeug mit mindestens ei-
nem Fahrgastträger, das mit der Antriebseinheit gekop-
pelt ist und von dieser auf/in Wasser und/oder auf Land
bewegt wird, wobei die Antriebseinheit das Fahrzeug
zieht und/oder schiebt; und eine Verbindungseinheit zwi-
schen der Antriebseinheit und dem Fahrzeug. Dabei ist
die Verbindungseinheit derart ausgebildet, dass das
Fahrzeug relativ zur Antriebseinheit bzw. dem Laufge-
stell wenigstens eine Rotationsbewegung durchführen
kann, sodass das Fahrzeug, bzw. ein Teil des Fahr-
zeugs, gegenüber einer durch die Führungseinrichtung
vorgegebenen Fahrstrecke schräg oder seitlich zur
Fahrtrichtung ausschwenken und/oder driften kann.
[0008] Die Antriebseinheit ist erfindungsgemäß seit-
lich und/oder oberhalb des Fahrzeugs angeordnet. Zu-
mindest das Laufgestell und die Führungseinrichtung
(Schiene) sind vorzugsweise seitlich und/oder oberhalb
des Fahrzeugs angeordnet, sodass einerseits die Fahr-
gäste relativ freie Sicht haben, indem der in der Regel
nach vorne gerichtete Blick nicht durch die Führungsein-
richtung gestört wird, und andererseits keine komplizier-
ten baulichen Maßnahmen erforderlich sind, die eine un-
terirdische oder unter der Wasseroberfläche liegende
Führungseinrichtung und einen entsprechend daran an-
geordneten Antrieb mit sich bringt. Darüber hinaus kann
die Fahrfläche ohne Unterbrechung ausgeführt werden,
sodass sich auch konstruktive Maßnahmen erübrigen,
die die Überbrückung von Spalten und Unterbrechungen
in der Fahrbahn mit sich bringen. Im Hinblick auf Was-
serfahrzeuge sind die Möglichkeiten für unter der Was-
seroberfläche liegende Antriebe wegen des relativ hohen
Widerstands und der Feuchtigkeit begrenzt.
[0009] Das System ist sowohl für Land- als auch für
Wasserfahrzeuge einsetzbar. Bei Landfahrzeugen wird
eine Fahrbahnfläche (z.B. eine Fahrbahn aus Stahlplat-
ten mit relativ geringer Reibung) bereitgestellt, auf der
sich ein mit Rädern ausgestattetes Fahrzeug bewegen
und auch driften kann. Bei Wasserfahrzeugen bewegt
sich das Fahrzeug auf einer Wasseroberfläche. Auch
hier kann der (vorzugsweise) hintere Teil des vom Lauf-
gestell gezogenen Fahrzeugs driften bzw. ausgelenkt
werden.
[0010] Die Bewegungen des Fahrzeugs sind somit re-
lativ variabel, da ein Driften oder Auslenken eines Fahr-
zeugteils in der Regel in mehr oder weniger hohem Aus-
maß erfolgen kann. Das Ausmaß des Driftens bzw. Aus-
schwenkens eines Teils (meist des hinteren Teils) des
Fahrzeugs kann beispielsweise durch Fliehkräfte erfol-
gen, die wiederum von der Geschwindigkeit in einer Kur-
ve und die dadurch induzierten Beschleunigungen oder
von anderen Faktoren abhängen können. Alternativ oder
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zusätzlich dazu kann das Ausmaß des Driftens bzw. Aus-
schwenkens durch eine externe Steuerung gesteuert
werden, z.B. über die Geschwindigkeit des Fahrzeugs
oder über Lenkvorgänge, z.B. ein Lenken der Hinterach-
se bei Landfahrzeugen oder durch ein Steuerruder bei
Wasserfahrzeugen. Die Bewegungen des Fahrzeugs
können auch durch äußere Faktoren wie Beladungszu-
stand, Gewicht, Tiefgang, etc. beeinflusst werden. Ins-
besondere kann vorgesehen sein, dass die Passagiere
das Ausmaß des Driftens bzw. Ausschwenkens interak-
tiv steuern können, z.B. durch Lenken oder durch eine
unmittelbare oder mittelbare Beeinflussung der Steue-
rung des Systems.
[0011] Die Schwenkachse des Drift- bzw. Aus-
schwenkvorgangs ist in der Regel senkrecht (oder in et-
wa senkrecht) zur Fahrbahn bzw. zur Wasseroberfläche
ausgerichtet. Diese Achse wird im Folgenden als z-Ach-
se oder z-Richtung bezeichnet. Außerdem ist die
Schwenkachse senkrecht zur Fahrtrichtung (definiert als
x-Richtung) ausgerichtet. Die Schwenkachse wird bei-
spielsweise durch ein am Fahrzeug angeordnetes Ge-
lenk definiert. In der Regel befindet sich die Schwenk-
achse im vorderen Bereich des Fahrzeugs, sodass der
hintere Bereich ausschwenken kann.
[0012] Die Führungseinrichtung gibt eine Fahrstrecke
vor, auf der sich ein Fahrzeug bewegt. Ein mit dem Fahr-
zeug über die Verbindungseinheit verbundenes Fahr-
oder Laufgestell, das entlang der Führungseinrichtung
bewegt wird, zieht das am Boden oder auf dem Wasser
angeordnete Fahrzeug. Das Fahrzeug (Land- oder Was-
serfahrzeug, z.B. in Form eines Autos oder eines Boots)
ist ein nicht schienengeführtes Fahrzeug in Form eines
fahrenden Personenträgers. Nicht schienengeführt heißt
in diesem Zusammenhang, dass keine Schiene unmit-
telbar am oder in der Nähe des Fahrzeugs angeordnet
ist, also nicht auf der Fahrbahn oder im Wasser nahe der
Fahrspur des Fahrzeugs. Wenn überhaupt erfolgt eine
Führung durch die Führungseinrichtung, allerdings mit-
telbar über die Verbindungseinheit (z.B. Arm oder Aus-
leger), der zumindest eine Schwenkbewegung des Fahr-
zeugs relativ zur Führungseinrichtung (und damit ein
Auslenken gegenüber der x-Richtung) ermöglicht.
[0013] Das Zug-Fahrzeug (Fahrgestell) befindet sich
insbesondere oberhalb und/oder seitlich des gezogenen
Fahrzeugs. Aus diesem Grund ist, anders als bei her-
kömmlichen Systemen, kein Spalt in der Fahrbahn erfor-
derlich, der beim Driften des Personenträger-Fahrzeugs
überfahren werden müsste. Da das Überfahren des
Spalts nicht problemlos möglich ist, muss dieser in der
Regel technisch aufwendig geschlossen werden. Dies
ist bei der vorliegenden Erfindung nicht erforderlich. Die
Konstruktion ohne Spalt hat weitere Vorteile, wie z.B.
eine bessere Zugänglichkeit zum Fahrgestell (Zug-Fahr-
zeug) für Wartungsarbeiten, ein einfacherer Aufbau der
Anlage, etc.. Außerdem kann das erfindungsgemäße
System flexibel für Land- und Wasserfahrzeuge genutzt
werden.
[0014] Ein weiterer Vorteil besteht in der Möglichkeit,

nicht nur ein Driften um eine (vertikale) Zugstange der
Verbindungseinheit herum zu ermöglichen, sondern
auch eine Auslenkung der Zugstange in y-Richtung
und/oder z-Richtung, sodass sich die Bewegungsmög-
lichkeiten und Freiheitsgrade der Bewegung des Perso-
nenträger-Fahrzeugs zunehmen.
[0015] Insbesondere ist die Verbindungseinheit mit
dem an der Führungseinrichtung angeordneten Laufge-
stell verbunden. Diese Verbindung ist in der Regel starr.
[0016] Die Verbindungseinheit kann derart ausgebil-
det sein, dass das Fahrzeug, zusätzlich zur Rotation um
die z-Achse, eine quer bzw. senkrecht zur Fahrtrichtung
ausgerichtete seitliche Translationsbewegung durchfüh-
ren kann. So kann die Verbindungseinheit beispielswei-
se eine teleskopartige Konstruktion aufweisen, die ein
Abweichen bzw. schräges Ausscheren von der vorgege-
benen Fahrspur erlaubt. Die vorgegebene Fahrspur wird
durch die Führungseinrichtung bestimmt und ist durch
einen konstanten oder ortsabhängigen Abstand der
Fahrspur von der Führungseinrichtung definiert.
[0017] Auch für die genannten Translationsbewegun-
gen sind die oben angesprochenen Varianten der Steu-
erung der Bewegungen möglich.
[0018] Die Verbindungseinheit kann derart ausgebil-
det sein, dass das Fahrzeug eine quer bzw. senkrecht
zur Fahrtrichtung ausgerichtete Translationsbewegung
nach oben und/oder unten relativ zur Fahrfläche bzw.
Wasseroberfläche durchführen kann. Diese als z-Rich-
tung definierte Bewegung kann ein Springen des Fahr-
zeugs bzw. ein Abheben von der Fahrfläche bzw. Was-
seroberfläche bewirken. Die z-Bewegungen können bei-
spielsweise für Sprünge des Personenträger-Fahrzeugs
(z.B. über Schanzen) genutzt werden. Außerdem kann
diese Bewegungsmöglichkeit Ausgleichsbewegungen in
z-Richtung zulassen, z.B. Wellen und Unebenheiten in
der Fahrbahn oder, bei Wasserbahnen, Fahrten über
Wellen oder unterschiedliche Wasserspiegel ausglei-
chen.
[0019] Sowohl die Bewegung in y-Richtung als auch
die Bewegung in z-Richtung kann passiv konzipiert sein,
z.B. als Dämpfung, oder aktiv, z.B. als angetriebene Hy-
draulik, mit der eine Länge eines Verbindungsarms der
Verbindungseinheit variiert werden kann.
[0020] Die Verbindungseinheit kann insbesondere ei-
nen Ausleger aufweisen, der sich vom Laufgestell zum
Fahrzeug hin erstreckt.
[0021] Die Verbindungseinheit ist insbesondere eine
Gelenkverbindung zwischen dem Fahrzeug und dem
Laufgestell. Das Gelenk der Gelenkverbindung kann am
Fahrzeug, an der Verbindungseinheit nahe am Fahrzeug
und/oder an einem Querausleger angeordnet sein.
[0022] Insbesondere weist die Verbindungseinheit ein
Gelenk auf, das am Fahrzeug und/oder am Ausleger an-
geordnet ist. Das Gelenk kann so ausgebildet sein, dass
eine Bewegung in verschiedenen Freiheitsgraden (z.B.
Rotation um drei Achsen x, y und z) möglich ist, um bei-
spielsweise ein Schaukeln des Boots auszugleichen.
Das Gelenk muss jedoch wenigstens eine Rotation um
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die z-Achse, die senkrecht (oder in etwa senkrecht) zur
Fahrbahn bzw. zur Wasseroberfläche ausgerichtet ist,
erlauben, um ein Driften bzw. Ausschwenken eines Teils
des Fahrzeugs zu ermöglichen. Außerdem ist die
Schwenkachse senkrecht zur Fahrtrichtung ausgerich-
tet.
[0023] Die Verbindungseinheit weist vorzugsweise
wenigstens einen Arm auf, der sich von oben zum Fahr-
zeug hin erstreckt und mit diesem gekoppelt ist. Der Arm
kann teleskopartig ausgebildet sein, um translatorische
Bewegungen des Fahrzeugs zu ermöglichen. Die Ver-
bindungseinheit bzw. der Arm können als als Ausleger
mit Zugstange ausgebildet sein.
[0024] Insbesondere ist das Fahrzeug schwenkbar mit
dem Arm verbunden.
[0025] Die Antriebseinheit weist vorzugsweise einen
formschlüssigen Antrieb auf. Das Laufgestell ist schie-
nengeführt. Formschlüssige Antriebe weisen zumindest
entlang eines oder mehrerer Streckenabschnitte, an
oder neben der Führungseinrichtung, ein stationäres
Eingriffselement, z.B. eine Zahnstange oder Kette, auf.
Das Laufgestell ist mit einem komplementären Eingriff-
selement, z.B. einem Zahnrad, ausgestattet, das durch
einen Motor angetrieben wird und mit dem stationären
Eingriffselement in Eingriff steht. Formschlüssige Antrie-
be sind sehr präzise, sie lassen eine genaue Umsetzung
einer Geschwindigkeitssteuerung zu, und sie ermögli-
chen ein gezieltes Beschleunigen und Abbremsen auf
kurzen Distanzen. Neben einem formschlüssigen An-
trieb sind im Rahmen der Erfindung alternative Antriebe,
z.B. Antriebe mit Reibrad, Linearantriebe, Antriebe mit-
tels Zugketten oder Zugseilen, etc., möglich.
[0026] Insbesondere ist das System derart ausgebil-
det, dass eine Abweichung von der vorgegeben Fahr-
strecke und/oder eine Ausschwenk- bzw. Driftbewegung
des Fahrzeugs aufgrund der durch die Streckenführung
der Führungseinrichtung induzierten Beschleunigungen
des Fahrzeugs und/oder durch eine automatische oder
interaktive Steuerung erfolgt.
[0027] Das System kann insbesondere eine Steue-
rungsvorrichtung zur interaktiven Steuerung der Ge-
schwindigkeit des Fahrzeugs durch wenigstens einen in
der Fahrgastaufnahme aufgenommenen Passagier auf-
weisen. Mittels der Geschwindigkeit sind Fliehkräfte in
Kurven steuerbar und somit das Ausmaß des Driftens
bzw. Ausschwenkens.
[0028] In einer speziellen Ausführungsform der Erfin-
dung kann das System eine Vorrichtung zur Begrenzung
des Drehwinkels der Drift- bzw. Ausschwenkbewegung
des Fahrzeugs aufweisen. Diese Vorrichtung kann bei-
spielsweise einen Anschlag aufweisen, der den maxima-
len Drehwinkel des Drehgelenks begrenzt.
[0029] Zur Kollisionsvermeidung ist ein Mindest-Ab-
stand der Stützen bzw. Träger der Führungseinrichtung
vom maximal ausgelenkten und gedrifteten Personen-
träger-Fahrzeug einzuhalten. Dies kann entweder er-
reicht werden über einen ausreichend langen Queraus-
leger, an dem die Zugstange angebracht ist, und/oder

über ausreichend weit seitlich der Fahrstrecke platzierte
Stützen (die Verbindung Stütze zu Fahrspur erfolgt dann
über Querträger).

KURZE BESCHREIBUNG DER FIGUREN

[0030] Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung
werden aus der nachfolgenden Beschreibung bevorzug-
ter Ausführungsbeispiele anhand der Figuren deutlich.
Es zeigen:

Figur 1 eine Ansicht einer Ausführungsform eines
erfindungsgemäßen Systems zum Personentrans-
port von oben;

Figur 2 eine Seitenansicht der Ausführungsform aus
Figur 1.

BESCHREIBUNG EINES BEVORZUGTEN AUSFÜH-
RUNGSBEISPIELS

[0031] Die Figuren 1 und 2 zeigen ein erfindungsge-
mäßes System 1 zur Personenbeförderung, insbeson-
dere ein System, das in einer Vergnügungsanlage zum
Einsatz kommt.
[0032] Das System 1 weist eine Antriebseinheit 2 und
ein Wasserfahrzeug 3 auf, das von der Antriebseinheit
2 gezogen wird.
[0033] Die Antriebseinheit 2 umfasst eine stationäre
Führungseinrichtung 20, beispielsweise in Form einer
Führungsschiene, die an Pfeilern 21 befestigt ist. Die
Führungseinrichtung 20 ist seitlich in einem Abstand d
und oberhalb in einer Höhe h relativ zum Fahrzeug 3
angeordnet. Die Antriebseinheit 2 umfasst außerdem ein
Laufgestell 22, das an der Führungseinrichtung 20 be-
wegbar in einer x-Richtung (entsprechend der Erstre-
ckungsrichtung der Führungseinrichtung 20) befestigt
ist. Das Laufgestell 22 wird entlang der Führungseinrich-
tung 20 durch einen Antrieb (nicht dargestellt) bewegt.
Insbesondere kann der Antrieb ein formschlüssiger An-
trieb sein. Dazu ist, zumindest entlang eines oder meh-
rerer Streckenabschnitte, an oder neben der Führungs-
einrichtung 20 ein stationäres Eingriffselement, z.B. eine
Zahnstange oder Kette, angebracht. Das Laufgestell ist
mit einem komplementären Eingriffselement, z.B. einem
Zahnrad ausgestattet, das durch den Antrieb angetrie-
ben wird und mit dem stationären Eingriffselement in Ein-
griff steht.
[0034] Die Antriebseinheit 2 weist außerdem eine Ver-
bindungseinheit 23 auf, mittels derer das Laufgestell 22
mit dem Fahrzeug 3 gekoppelt ist. Die Verbindungsein-
heit 23 kann beispielsweise ein Ausleger 230 mit einer
damit verbundenen vertikalen Zugstange 231 sein. Der
Ausleger 230 ist am Laufgestell 22 starr und die Zug-
stange 231 am Fahrzeug 3 mittels eines Gelenks 4 be-
festigt. Insbesondere erlaubt das Gelenk 4, das an der
Vorderseite des Fahrzeugs 3 angeordnet ist, ein Driften
(Ausschwenken des hinteren Bereichs des Fahrzeugs),
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wenn entsprechende Kräfte auf das Fahrzeug 3 einwir-
ken, sei es durch Fliehkräfte in einer Kurve, oder durch
eine Steuerung (interaktiv oder vorprogrammiert), die
beispielsweise eine Instabilität erzeugt (z.B. durch Be-
wegung einer Finne oder eines Ruders), die ein Schleu-
dern zur Folge hat, oder die ein Ausschwenken durch
aktive Krafteinwirkung erzeugt.
[0035] Das Fahrzeug 3 ist in diesem Ausführungsbei-
spiel ein Boot, kann jedoch auch ein Landfahrzeug sein,
das auf einer Fahrfläche (z.B. Stahlplatten) bewegt wird.
[0036] Das Fahrzeug 3 wird prinzipiell entlang einer
Fahrspur F geführt, die durch den Abstand d zur Füh-
rungseinrichtung 20 definiert ist und in diesem Abstand
d parallel zur Führungseinrichtung 20 verläuft.
[0037] Darüber hinaus kann die Verbindungseinheit 23
derart ausgebildet sein, dass ein Abweichen von der
Fahrspur F durch eine Bewegung in y-Richtung (senk-
recht zur Fahrtrichtung entlang der Fahrfläche) möglich
ist. Das Abweichen kann passiv erfolgen, z.B. durch eine
Dämpfung, oder aktiv durch einen Betätigungsmecha-
nismus. Der Betätigungsmechanismus kann beispiels-
weise ein Hydraulikmechanismus sein. Die Mechanik
kann eine teleskopartige Konstruktion umfassen.
[0038] Darüber hinaus kann die Verbindungseinheit 23
derart ausgebildet sein, dass ein Abweichen von der
Fahrspur durch eine Bewegung in z-Richtung (senkrecht
zur Fahrtrichtung und senkrecht zur Fahrfläche), also
nach oben und/oder nach unten, möglich ist. Das Abwei-
chen kann passiv erfolgen, z.B. durch eine Dämpfung,
die z.B. Unebenheiten in der Fahrfläche, Verringerungen
des Abstands h der Führungseinrichtung 20 von der
Fahrfläche, Wellen bei Wasserfahrzeugen, etc., aus-
gleicht. Die Bewegung in z-Richtung kann jedoch auch
aktiv erzeugt werden, z.B. durch einen Betätigungsme-
chanismus. Der Betätigungsmechanismus kann bei-
spielsweise ein Hydraulikmechanismus sein. Die Mecha-
nik kann eine teleskopartige Konstruktion 232 umfassen.
Es können dadurch gesteuert oder interaktiv ausgelöst
Bewegungen wie ein Springen des Fahrzeugs 3 erzeugt
werden.
[0039] Das Driften bedeutet ein Ausschwenken des
hinteren Teils des Boots 3 um die Gelenkachse G bei-
spielsweise um einen Winkel γ. Der Winkel γ kann durch
eine Vorrichtung zur Begrenzung des Ausschwenkens
limitiert sein, um beispielsweise eine Kollision des aus-
schwenkenden hinteren teils des Boots 3 mit einem Pfei-
ler 21 zuverlässig zu verhindern.

Patentansprüche

1. System (1) zum Personentransport, umfassend:

eine schienengeführte Antriebseinheit (2), um-
fassend eine Führungseinrichtung (20) und we-
nigstens ein an der Führungseinrichtung (20)
angeordnetes Laufgestell (22);
wenigstens ein Fahrzeug (3) mit mindestens ei-

nem Fahrgastträger, das mit der Antriebseinheit
(2) gekoppelt ist und von dieser auf/in Wasser
und/oder auf Land bewegt wird, wobei die An-
triebseinheit (2) das Fahrzeug (3) zieht und/oder
schiebt; und
eine Verbindungseinheit (23) zwischen der An-
triebseinheit (2) und dem Fahrzeug,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Antriebseinheit (2) seitlich und/oder ober-
halb des Fahrzeugs (3) angeordnet ist, und
die Verbindungseinheit (23) derart ausgebildet
ist, dass das Fahrzeug (3) relativ zur Antriebs-
einheit (2) wenigstens eine Rotationsbewegung
durchführen kann, sodass das Fahrzeug (3) ge-
genüber einer durch die Führungseinrichtung
(20) vorgegebenen Fahrtstrecke (F) schräg
oder seitlich zur Fahrtrichtung ausschwenken
und/oder driften kann.

2. System (1) nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass
die Verbindungseinheit (23) derart ausgebildet ist,
dass das Fahrzeug (3) eine quer bzw. senkrecht zur
Fahrtrichtung ausgerichtete seitliche Translations-
bewegung (y) durchführen kann.

3. System (1) nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass
die Verbindungseinheit (23) derart ausgebildet ist,
dass das Fahrzeug (3) eine quer bzw. senkrecht zur
Fahrtrichtung ausgerichtete Translationsbewegung
(z) nach oben und/oder unten relativ zu einer Fahr-
fläche durchführen kann.

4. System (1) nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass
die Verbindungseinheit (23) einen Ausleger (230)
aufweist, der sich vom Laufgestell (22) zum Fahr-
zeug (3) hin erstreckt.

5. System (1) nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass
die Verbindungseinheit (23) eine Gelenkverbindung
(4) zwischen dem Fahrzeug und dem Laufgestell
(22) herstellt.

6. System (1) nach Anspruch 5 oder 6, dadurch ge-
kennzeichnet, dass
die Verbindungseinheit (23) ein Gelenk (4) aufweist,
das am Fahrzeug (3) angeordnet ist.

7. System (1) nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass
die Verbindungseinheit (23) einen Arm aufweist, der
sich von oben zum Fahrzeug (3) hin erstreckt und
mit diesem gekoppelt ist.

8. System (1) nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
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zeichnet, dass
das Fahrzeug (3) schwenkbar mit dem Arm verbun-
den ist.9. System (1) nach einem der vorhergehen-
den Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Antriebseinheit (2) einen formschlüssigen An-
trieb aufweist.

9. System (1) nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass
eine Abweichung von der vorgegeben Fahrstrecke
(F) und/oder eine Ausschwenk- bzw. Driftbewegung
des Fahrzeugs (3) aufgrund der durch die Strecken-
führung der Führungseinrichtung induzierten Be-
schleunigungen des Fahrzeugs und/oder durch eine
automatische oder interaktive Steuerung erzeugt
wird.

10. System (1) nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass
das System (1) eine Steuerungsvorrichtung zur in-
teraktiven Steuerung der Geschwindigkeit des Fahr-
zeugs (3) durch wenigstens einen in der Fahrgast-
aufnahme aufgenommenen Passagier aufweist.

11. System (1) nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass
das System (1) eine Vorrichtung zur Begrenzung des
Drehwinkels der Drift- bzw. Ausschwenkbewegung
des Fahrzeugs (3) aufweist.

Geänderte Patentansprüche gemäss Regel 137(2)
EPÜ.

1. System (1) zum Personentransport, umfassend:

eine schienengeführte Antriebseinheit (2), um-
fassend eine Führungseinrichtung (20) und we-
nigstens ein an der Führungseinrichtung (20)
angeordnetes Laufgestell (22);
wenigstens ein Fahrzeug (3) mit mindestens ei-
nem Fahrgastträger, das mit der Antriebseinheit
(2) gekoppelt ist und von dieser auf/in Wasser
und/oder auf Land bewegt wird, wobei die An-
triebseinheit (2) das Fahrzeug (3) zieht und/oder
schiebt; und
eine Verbindungseinheit (23) zwischen der An-
triebseinheit (2) und dem Fahrzeug,
wobei die Antriebseinheit (2) seitlich und/oder
oberhalb des Fahrzeugs (3) angeordnet ist, und
die Verbindungseinheit (23) derart ausgebildet
ist, dass das Fahrzeug (3) relativ zur Antriebs-
einheit (2) wenigstens eine Rotationsbewegung
durchführen kann, sodass das Fahrzeug (3) ge-
genüber einer durch die Führungseinrichtung
(20) vorgegebenen Fahrtstrecke (F) schräg
oder seitlich zur Fahrtrichtung ausschwenken
und/oder driften kann,

dadurch gekennzeichnet, dass
das Fahrzeug (3) eine quer bzw. senkrecht zur
Fahrtrichtung ausgerichtete Translationsbewe-
gung (z) nach oben und/oder unten relativ zu
einer Fahrfläche durchführen kann.

2. System (1) nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass
die Verbindungseinheit (23) derart ausgebildet ist,
dass das Fahrzeug (3) eine quer bzw. senkrecht zur
Fahrtrichtung ausgerichtete seitliche Translations-
bewegung (y) durchführen kann.

3. System (1) nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass
die Verbindungseinheit (23) einen Ausleger (230)
aufweist, der sich vom Laufgestell (22) zum Fahr-
zeug (3) hin erstreckt.

4. System (1) nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass
die Verbindungseinheit (23) eine Gelenkverbindung
(4) zwischen dem Fahrzeug und dem Laufgestell
(22) herstellt.

5. System (1) nach Anspruch 4 oder 5, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Verbindungseinheit (23)
ein Gelenk (4) aufweist, das am Fahrzeug (3) ange-
ordnet ist.

6. System (1) nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Verbin-
dungseinheit (23) einen Arm aufweist, der sich von
oben zum Fahrzeug (3) hin erstreckt und mit diesem
gekoppelt ist.

7. System (1) nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass

das Fahrzeug (3) schwenkbar mit dem Arm ver-
bunden ist.9. System (1) nach einem der vor-
hergehenden Ansprüche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass
die Antriebseinheit (2) einen formschlüssigen
Antrieb aufweist.

8. System (1) nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass
eine Abweichung von der vorgegeben Fahrstrecke
(F) und/oder eine Ausschwenk- bzw. Driftbewegung
des Fahrzeugs (3) aufgrund der durch die Strecken-
führung der Führungseinrichtung induzierten Be-
schleunigungen des Fahrzeugs und/oder durch eine
automatische oder interaktive Steuerung erzeugt
wird.

9. System (1) nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass
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das System (1) eine Steuerungsvorrichtung zur in-
teraktiven Steuerung der Geschwindigkeit des Fahr-
zeugs (3) durch wenigstens einen in der Fahrgast-
aufnahme aufgenommenen Passagier aufweist.

10. System (1) nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass
das System (1) eine Vorrichtung zur Begrenzung des
Drehwinkels der Drift- bzw. Ausschwenkbewegung
des Fahrzeugs (3) aufweist.
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