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(54) Bezeichnung: Mobilitatsvorrichtung fiir kérperbehinderte Personen und Verfahren zum Aufrichten einer
sitzenden korperbehinderten Person und zum Fixieren der Person im Stand auf einer selbstfahrenden

Mobilitatsvorrichtung

(57) Hauptanspruch: Mobilitatsvorrichtung fiir kérperbehin-
derte Personen (1), aufweisend:

a. ein Chassis (10) mit mindestens einem Motor (90) zum
Verfahren der gesamten Mobilitatsvorrichtung (1);

b. einen Schwenkarm (20), der an seinem unteren Ende (22)
schwenkbar an dem Chassis (10) befestigt ist; und

c. eine Beckenstiitze (40), die an einem oberen Ende (23)
des Schwenkarms (20) befestigt ist;

d. wobei die kdrperbehinderte Person (2) sitzen kann, wah-
rend die Beckenstlitze (40) an ihrem K&rper befestigt ist, wo-
bei alle Elemente der Mobilitatsvorrichtung (1), aufler den
Elementen, die direkt den Korper der Person (2) beriihren,
die Uber die Taillenhdhe (h) der sitzenden Person (2) hervor-
ragen, auf oder unter diese Hohe (h) abgesenkt oder bewegt
werden kdnnen;

e. wobei die kérperbehinderte Person (2) auf dem Chassis
(10) stehend mittels der Mobilitatsvorrichtung (1) herumfah-
ren kann und

f. wobei die kdrperbehinderte Person (2) selbststandig von
der sitzenden zur stehenden Position wechseln kann.
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Beschreibung
1. Gebiet der Erfindung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Mobi-
litdtsvorrichtung fur kérperbehinderte Personen, wel-
che es ermdglicht, dass kdérperbehinderte Personen
sich innerhalb und auferhalb von Gebduden ohne
fremde Hilfe frei bewegen kdénnen und Téatigkeiten
des taglichen Lebens verrichten kénnen.

2. Stand der Technik

[0002] Mobilitatsvorrichtungen fiir kérperbehinderte
Personen werden heutzutage hauptsachlich in der
Art von manuellen oder elektrischen Rollstiihlen be-
reitgestellt. Mit derartigen Vorrichtungen hat sich die
Mobilitat von kérperbehinderten Personen im Alltags-
leben stark verbessert. Nachteilig an derartigen elek-
trischen oder manuellen Rollstihlen ist ihr hoher
Raumbedarf, sodass manche Orte in und auf3erhalb
eines Gebaudes nur schwer oder gar nicht erreichbar
sind. Rollstihle sind in der Regel derart ausgestaltet,
dass die Person darauf sitzt. Dementsprechend sind
sie mit einem Sitz bzw. Sitzflachen oder Sitzpolstern
ausgestattet.

[0003] Bei neueren Entwicklungen wird die Mobilitat
von kérperbehinderten Personen weiter verbessert,
in dem die Rollstiihle auch ein Aufrichten der Per-
son aus der sitzenden Position in eine stehende oder
schrag liegende Position erlauben.

[0004] Allen elektrischen oder manuellen Rollstiih-
len ist gemein, dass es fur die kdrperbehinderte Per-
son schwierig ist aus einer sitzenden Position bei-
spielsweise aus dem Bett oder aus einer Sitzgele-
genheit in den Sitz des Rollstuhls zu gelangen. Hier-
zu werden im Stand der Technik Hebevorrichtun-
gen vorgeschlagen wie sie beispielsweise aus der
US 5411044 A, derUS 4704749 A, der US 4569094 A
oder der US 7392554 B1 offenbart werden. Mit die-
sen Hebevorrichtungen kdénnen sich kdrperbehinder-
te Personen meist nur mit Hilfe eines Helfers bei-
spielsweise aus dem Bett heben und in einen Roll-
stuhl absetzen lassen.

[0005] Die WO 96/11658 A1 offenbart eine Hal-
tungsanderungsvorrichtung, in der ein Patient an ei-
nem Arm fixiert wird, der aufwérts und abwarts be-
wegt werden kann, um die Haltung des Patienten von
einer sitzenden Position in eine stehende Position
zu andern, und umgekehrt. In einer Ausfuhrungsform
umfasst die Hebevorrichtung einen Sitz und Réader
zum Verfahren der Vorrichtung, damit sich der Patient
ohne die Hilfe eines Helfers zu einem Ort bewegen
kann. Nachteilig an der Hebevorrichtung ist, dass sie
hauptsachlich fir eine Verwendung in einem Kran-
kenhaus vorgesehen ist, wobei Hilfspersonen den
Patienten bei der Veranderung seiner Position unter-

stitzen. Dementsprechend ist die Vorrichtung sehr
sperrig und weist einen Handgriff auf, mit dem Hilfs-
personen die Vorrichtung verfahren kdnnen. Dement-
sprechend ist die dargestellte Vorrichtung kaum ge-
eignet, um von koérperbehinderten Personen selbst-
sténdig im Alltagsleben benutzt zu werden und deren
Lebensqualitat zu verbessern.

[0006] Aus der US 6446742 B1 ist ein selbstfahren-
des Plattformfahrzeug fiir koérperbehinderte Perso-
nen bekannt, bei dem die Person auf einer Plattform
stehend, motorisch angetrieben, herumfahren kann.
Nachteilig bei diesem Fahrzeug ist jedoch, wie bei ge-
wohnlichen Rollstiihlen, dass der Benutzer das Fahr-
zeug nur schwierig betreten kann und es sehr raum-
greifend ist, weil es fir den Outdoor-Einsatz konzi-
piert wurde. Innerhalb von Gebauden Iasst es sich
daher nur sehr eingeschrankt verwenden.

[0007] Die Druckschrift JP 2011 0019 571 A zeigt
eine Laufhilfe, welche einen Anwender beim Aufste-
hen, Laufen und Hinsetzen unterstiitzt. Im Laufmo-
dus geht der Anwender hinter der Laufhilfe hinterher.
Die Laufhilfe weist zwar einen auf und ab schwenkba-
ren Arm auf, ermdglicht dem Anwender jedoch nicht
die Benutzung eines gewohnlichen Tisches.

[0008] Ahnliches gilt fir die  Druckschrift
WO 2010/140 560 A1 dargestellte Transfer- und Mo-
bilitdtsvorrichtung, welche es dem Anwender ermég-
licht herumzufahren, wahrend er in einer aufrechten
Position auf einer Art Sattel sitzt.

[0009] Basierend auf dem oben genannten Stand
der Technik liegt eine Aufgabe der vorliegenden Er-
findung darin, eine Mobilitdtsvorrichtung fiir kérper-
behinderte Personen bereit zu stellen, die die oben
genannten Nachteile Uberwindet und insbesondere
korperbehinderten Personen im taglichen Leben eine
erhéhte Mobilitédt und Freiheit bereitstellt. Insbeson-
dere soll die Mobilitdt von korperbehinderten Perso-
nen innerhalb von Gebauden derart erh6ht werden,
dass sie im taglichen Leben weniger auf externe Hilfe
angewiesen sind, sowie weniger Geratschaften wie
Rollstiihle, Hebevorrichtungen oder Ahnliches bené-
tigen. Weiterhin soll mit der vorliegenden Erfindung
eine Benutzung von unterschiedlichen gewoéhnlichen
Sitzgelegenheiten ermdglicht werden, sowie weiter-
hin ein freies Bewegen der Person im Gebaude, ohne
Umtragen von einer Sitzgelegenheit oder einem Bett
in einen Rollstuhl.

[0010] Weiterhin liegt eine Aufgabe der Erfindung
darin ein Verfahren zum Aufrichten einer kérperbe-
hinderten Person und zum Fixieren der Person im
Stand auf einer selbstfahrenden Mobilitdtsvorrich-
tung bereitzustellen.
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3. Zusammenfassung der Erfindung

[0011] Die oben genannten Aufgaben werden geldst
durch eine Mobilitatsvorrichtung fur kdrperbehinderte
Personen gemal Anspruch 1, sowie durch ein Ver-
fahren zum Aufrichten einer sitzenden kdrperbehin-
derten Person und zum Fixieren der Person im Stand
auf einer selbstfahrenden Mobilitatsvorrichtung ge-
maf Anspruch 29.

[0012] Insbesondere werden die oben genannten
Aufgaben geldst durch eine Mobilitatsvorrichtung fir
korperbehinderte Personen aufweisend ein Chas-
sis mit mindestens einem Motor zum Verfahren der
gesamten Mobilitatsvorrichtung, einen Schwenkarm,
der an seinem unteren Ende schwenkbar am Chas-
sis befestigt ist, und eine Beckenstitze, die an einem
oberen Ende des Schwenkarms befestigt ist, wobei
die korperbehinderte Person sitzen kann, wahrend
die Beckenstltze an ihrem Koérper befestigt ist, auf
dem Chassis stehend mittels der Mobilitatsvorrich-
tung herumfahren kann und selbsténdig von der sit-
zenden zur stehenden Position wechseln kann, und
wobei alle Elemente der Mobilitatsvorrichtung, auf3er
den Elementen, die direkt den Kérper der Person be-
rihren, die Uber die Taillenhdéhe der sitzenden Person
hervorragen, auf oder unter diese Héhe abgesenkt
oder bewegt werden kénnen.

[0013] Dadurch, dass eine Beckenstiitze an einem
oberen Ende eines schwenkbar am Chassis befes-
tigten Schwenkarms befestigt ist, kann die Person im
Tagesverlauf Uber langere Zeiten an der Mobilitats-
vorrichtung fixiert sein, ohne dass sie andauernd auf
der Mobilitdtsvorrichtung sitzen oder stehen muss.
Die Person kann beliebige Sitzgelegenheiten nutzen
und bleibt dennoch mit der Mobilitatsvorrichtung ver-
bunden. Mdchte die Person einen anderen Ort auf-
suchen, kann sich die Person durch den Schwenk-
arm und die Beckenstiutze an der Mobilitatsvorrich-
tung in den Stand aufrichten und auf der Mobilitats-
vorrichtung stehend zu dem gewdlinschten Ort fah-
ren. Die Person kann somit die Mobilitdtsvorrichtung
durchgehend den ganzen Tag benutzen, ohne sich
von der Mobilitdtsvorrichtung 16sen zu missen. Wei-
terhin kann durch die alleinige Befestigung mittels der
Beckenstiitze die korperbehinderte Person die Vor-
richtung ohne die Hilfe einer Hilfsperson selbst anle-
gen und benutzen.

[0014] Wenn gewiinscht, kann sich die Person wie-
derum auf eine beliebige Sitzgelegenheit oder ein
Bett niederlassen. Ein Umtragen von einer Sitzgele-
genheit in einen Rollstuhl und von dem Rollstuhl in ei-
ne andere Sitzgelegenheit entfallt dadurch komplett.
Dementsprechend wird die Person von dieser mih-
samen Tatigkeit entlastet und wird insgesamt we-
sentlich mobiler. Dadurch verklrzen sich die Zeiten
in denen eine koérperbehinderte Person sitzend in ei-

nem Rollstuhl verbringt, was besonders vorteilhafte
Auswirkungen auf die Gesundheit der Person hat.

[0015] Durch das stehende Verfahren der Person
mit Hilfe der Mobilitdtsvorrichtung werden auch Téatig-
keiten des taglichen Lebens wie Waschen, Kochen,
Arbeiten etc. wesentlich erleichtert oder sogar erst er-
mdglicht. Die Reichweite der kdrperbehinderten Per-
son erhoht sich dadurch auf Gber 80% der Reichweite
einer nichtbehinderten Person.

[0016] Da alle Elemente der Mobilitatsvorrichtung,
die Uber die Taillenhéhe der sitzenden Person her-
vorstehen und die Ublicherweise bendtigt werden,
um sich aufzurichten und um stehend zu Verfah-
ren, unter diese Hbhe abgesenkt oder verfahren
werden koénnen, ist es mdglich, die Mobilitatsvor-
richtung beispielsweise unter einen gewdhnlichen
Tisch zu verfahren, sodass die kérperbehinderte Per-
son an einem Tisch sitzen und arbeiten kann, ohne
sich von der Mobilitatsvorrichtung 16sen zu missen.
Das erlaubt einfache und schnelle Positionswechsel
wahrend des Tagesverlaufs. AuRerdem schrankt die
Mobilitatsvorrichtung das Sichtfeld der Person nicht
nach vorne ein, falls die Person sitzt und beispiels-
weise fernsieht. Andererseits ist eine gute Unterstit-
zung und sicherer Transport der Person mdglich,
wenn die Elemente in die notwendige Hohe ausge-
fahren sind. Es ist insbesondere notwendig, Halteele-
mente oder Griffe oberhalb der Taillenhéhe vorzuse-
hen, beispielsweise in einer Héhe von 1,2 m, um der
Person zu ermdglichen, sich selbststandig in eine ste-
hende Position aufzurichten.

[0017] Ublicherweise befindet sich die Taillenhéhe
einer sitzenden koérperbehinderten Person, die die
Mobilitatsvorrichtung benutzt, etwa in einer Héhe von
0,5 m-0,85 m bezlglich des Bodens, bevorzugt et-
wa auf einer Hohe von 0,55 m-0,75 m und weiter be-
vorzugt etwa auf einer Héhe von 0,6 m-0,7 m Uber
dem Boden. In einigen uniblichen Fallen kann sich
die Taillenhéhe in einer anderen Hoéhe befinden, bei-
spielsweise bei sehr grof3en oder sehr kleinen Per-
sonen oder bei ungewohnlichen Sitzmoébeln. Dem-
entsprechend ist die Mobilitatsvorrichtung an die tat-
sachliche Person und die benutzten Sitzmdbel an-
passbar. In jedem Fall ist es erfindungsgemaf wich-
tig, dass alle Elemente der Mobilitatsvorrichtung, die
wahrend der Benutzung durch eine sitzende Person
Uber die Taillenhdéhe herausragen, und nicht unmit-
telbar den Korper der Person beriihren, zu dieser Ho-
he oder darunter abgesenkt werden kénnen, um der
Person eine perfekte Sicht zu ermdéglichen und um
die Nutzung gewdhnlicher Tische oder anderer M6-
bel zu ermdglichen. Elemente, die unmittelbar den
Korper beriihren und diesen stiitzen kénnen, kén-
nen selbstverstandlich auch oberhalb der Taillenh6-
he verbleiben. So kann beispielsweise die Becken-
stltze so weit nach oben verlangert werden, dass
eine Stltzung des Oberkoérpers der korperbehinder-
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ten Person mdglich ist. Auch kdnnen dann Fixiergur-
te o. &. Uber die Taillenhéhe nach oben ragen, ohne
die Funktion der Mobilitétsvorrichtung zu beeintréch-
tigen.

[0018] Die Mobilitadtsvorrichtung erhéht daher we-
sentlich die Lebensqualitdt von kdérperbehinderten
Personen. Durch die Fixierung der kérperbehinder-
ten Person mittels einer Beckenstitze an einem
schwenkbaren Schwenkarm ist die Person auch nicht
in ihrer Oberkdrperbewegungsfreiheit und in der Be-
nutzung ublicher Mébel eingeschrankt. Beispielswei-
se kann die Person auch Oberschranke von Kuchen
0. a. problemlos erreichen. Zusatzlich kann sich die
kérperbehinderte Person selbststdndig an der Be-
ckenstitze der Mobilitdtsvorrichtung fixieren und ist
nicht auf fremde Hilfe angewiesen. Weiterhin ergibt
sich auch keine Sichteinschrankung fir eine sitzen-
de Person, die an der Mobilitatsvorrichtung fixiert ist.
Insgesamt kann die kérperbehinderte Person mit Hil-
fe der Mobilitatsvorrichtung quasi alle Tatigkeiten des
taglichen Lebens ohne externe Hilfe selbst verrich-
ten, was ihre Lebensqualitat signifikant steigert.

[0019] Bevorzugt umfasst die Mobilitatsvorrichtung
weiterhin eine Handgriffanordnung, welche am Chas-
sis beweglich gelagert, bevorzugt teleskopisch gela-
gert ist, wobei die Handgriffanordnung es der kérper-
behinderten Person erlaubt, sich selbsténdig in eine
stehende Position aufzurichten. Die Handgriffanord-
nung kann auch faltbar ausgebildet sein.

[0020] Bevorzugt umfasst die Handgriffanordnung
der Mobilitétsvorrichtung fur kdrperbehinderte Perso-
nen zwei Handgriffe, die nach unten faltbar sind. Um
die Gesamthohe der Mobilitatsvorrichtung, falls no6-
tig, noch weiter zu verringern, kdnnen die Handgriffe
nach unten faltbar angeordnet sein.

[0021] Bevorzugt kdnnen der Schwenkarm und die
Handgriffanordnung auf eine Héhe Uber Taillenhéhe
einer sitzenden Person verfahren werden. Dies er-
moglicht ein selbstandiges Aufrichten bzw. Hochzie-
hen der Person und ein sicheres, stehendes Verfah-
ren mit der Mobilitatsvorrichtung.

[0022] Bevorzugt weist die Mobilitatsvorrichtung kei-
nen Sitz fur eine Person auf. Dies erlaubt das Benut-
zen beliebiger Sitzmodbel wahrend des Tagesablaufs,
ohne sich von der Mobilitatsvorrichtung 16sen und
neu fixieren zu massen. Ein durchgehendes ,Tragen”
oder durchgehendes Benutzen der Mobilitatsvorrich-
tung wahrend des ganzen Tages erlaubt schnelle und
einfache Positionswechsel im Haus ohne notwendi-
gerweise in einen Rollstuhl oder dergleichen wech-
seln zu mussen.

[0023] Bevorzugt ist an der Beckenstitze mindes-
tens ein Fixiergurt befestigt. Dieser Fixiergurt dient
dazu, die Person auf angenehme Weise an der Be-

ckenstltze zu fixieren und ermoglicht, dass die Per-
son dauerhaft an der Mobilitdtsvorrichtung fixiert blei-
ben kann. Die koérperbehinderte Person kann da-
her die Mobilitatsvorrichtung im Tagesverlauf dauer-
haft tragen, sozusagen wie ein Kleidungssttick, ohne
dass es sie beim Sitzen beeintrachtigt.

[0024] Bevorzugt umfasst die Mobilitatsvorrichtung
einen oberen Fixiergurt zum Unterstltzen des Ober-
korpers einer korperbehinderten Person und einen
unteren Fixiergurt zum Fixieren des Beckens einer
kdrperbehinderten Person. Dieses zweiteilige De-
sign des Fixiergurtes stellt eine bessere Stabilitat
zum Verfahren bereit. Weiterhin fixieren die Fixiergur-
te den Oberkoérper der Person wahrend der Bewe-
gung zum Hinsetzen, in der die Person ihren Kérper
von der Handgriffanordnung nach hinten abdriicken
muss, um sich aus der stehenden Position hinzuset-
zen.

[0025] Bevorzugt ist zumindest einer der Fixiergurte
in die Beckstiitze einziehbar. Damit kann die Lange
des Fixiergurts individuell eingestellt werden und im
Tagesverlauf — je nachdem, ob die Person sitzt oder
steht — individuell verandert werden.

[0026] In einer bevorzugten Ausfiihrungsform kann
der Schwenkarm so auf Héhen unterhalb und ober-
halb der Taillenhéhe einer sitzenden Person ver-
schwenkt werden, dass die Beckenstlitze am Bauch
einer sitzenden Person anliegen kann, sich eine sit-
zende Person mit fixierter Beckenstultze in den Stand
aufrichten kann und die Beckenstutze den Bauch
oder das vordere Becken der Person fixiert und die
Person auf der Mobilitédtsvorrichtung aufrecht ste-
hend fixiert. Durch diese Ausbildung des Schwenk-
arms bzw. der Beckenstltze wird ein ,Tragen” im Sin-
ne einer Fixierung einer Mobilitdtsvorrichtung sowohl
beim Sitzen als auch beim Aufrichten und auch beim
Verfahren mit Hilfe der Mobilitadtsvorrichtung gleicher-
malen ermdglicht. Dadurch, dass die Beckenstut-
ze am Bauch oder am vorderen Becken der Person
angreift, ist sie insbesondere beim Sitzen nicht hin-
derlich und erméglicht, dass die Person selbsténdig
ohne die Notwendigkeit weiterer Unterstitzung von
der Rickseite auf die Mobilitatsvorrichtung gelangen
kann und sich, von der Riickseite aus, selbststandig
in den Stand aufrichten kann. Dementsprechend kon-
nen beliebige Sitzgelegenheiten wahrend des Tages-
verlaufs verwendet werden und es ist mdglich, auf
sehr schnelle und einfache Weise zwischen Sitzgele-
genheiten zu wechseln oder herzufahren.

[0027] Bevorzugt ist die Verschwenkbewegung des
Schwenkarms in die Standposition der Person von
einer Feder unterstitzt, bevorzugt von einer blockier-
baren Feder und noch bevorzugter von einer blockier-
baren Gasfeder. Durch eine mechanische Unterstut-
zung der Verschwenkbewegung des Schwenkarms
durch eine Feder oder Gasfeder wird ein Aufrichten
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einer Person aus einer sitzenden Position in die ste-
hende Position auf der Mobilitatsvorrichtung erleich-
tert. Die Feder oder Gasfeder erzeugt eine Hebekraft,
die es der Person erleichtert, sich selbst aufzurich-
ten. Im Gegensatz zu einem motorgetriebenen Anhe-
ben, hat die Person dabei die volle Kontrolle iber den
Hebeprozess, was insbesondere deshalb vorteilhaft
ist, weil kbrperbehinderte Personen manchmal soge-
nannte ,blockierte Knie” haben, was zeitweise kein
Strecken der Beine ermdglicht. Falls in einem sol-
chen Zustand der Schwenkarm motorgetrieben wére,
kénnte der Benutzer beim Aufrichten, wenn die Beine
motorisch gestreckt werden, schwer verletzt werden.

[0028] Bevorzugt kann der Schwenkarm selektiv
blockiert werden, um zumindest zwei der folgenden
Modi bereitzustellen:
a. Freier Modus, in dem der Schwenkarm sich auf-
warts und abwarts bewegen kann;
b. Blockierter Modus, in dem der Schwenkarm
sich weder aufwarts noch abwérts bewegen kann;
c. Aufstehmodus, in dem der Schwenkarm sich
nur aufwérts aber nicht abwéarts bewegen kann;
und
d. Hinsetzmodus, in dem der Schwenkarm sich
nur abwarts aber nicht aufwarts bewegen kann.

[0029] Durch die Auswahl eines der oben beschrie-
benen Modi kann das Aufwérts- und Abwartsver-
schwenken des Schwenkarms entsprechend der ge-
winschten Funktion gesteuert werden.

[0030] Bevorzugt ist der Schwenkarm langenein-
stellbar ausgefihrt, um die Mobilitatsvorrichtung an
den Benutzer anzupassen.

[0031] Bevorzugt weist die Mobilitatsvorrichtung
weiterhin zwei am Chassis angeordnete Ful3stutzen
als Plattformen fiir eine auf der Mobilitatsvorrichtung
stehende Person auf, wobei die Ful3stiitzen zwischen
vorderen und hinteren Radern angeordnet sind. Be-
vorzugt sind die Fustiitzen am Chassis nur knapp
Uber dem Boden angeordnet, sodass die Position der
Person so tief wie moglich ist, was eine Benutzung
von ublichen Mébeln im Haushalt ermdglicht. Insbe-
sondere kdnnen damit auch in der stehenden Posi-
tion Gegenstande auf einem Ublichen Tisch gegrif-
fen oder abgelegt werden. Weiterhin ist dadurch ins-
gesamt eine niedrige Hohe der Mobilitdtsvorrichtung
gegeben. Durch die Fulstiitzen verbessert sich —im
Gegensatz zu einer einzelnen Plattform — die Fixie-
rung und Stabilitdt der Person im Stand auf der Mo-
bilitatsvorrichtung, da die FuRe eine definierte Positi-
on einnehmen. Die Anordnung der FuRstiitzen unmit-
telbar zwischen den vorderen und hinteren Radern
erhdht aulRerdem die Stabilitédt der Mobilitatsvorrich-
tung und macht die Mobilitadtsvorrichtung so kompakt
wie moglich.

[0032] Bevorzugt sind die Ful3stiitzen mittels eines
motorisierten Mechanismus héheneinstellbar. Dies
erlaubt einerseits ein perfektes Sitzen auf Sitzmé-
beln, wahrend die File der Person auf der Mobili-
tatsvorrichtung verbleiben. Andererseits erlaubt dies
ein anstrengungsfreies Anheben der Oberschenkel
der Person fir ein einfaches Fixieren des bevorzug-
ten Gurtes zum Anlegen der Mobilitatsvorrichtung.

[0033] Bevorzugt ist der Schwenkarm als Parallelo-
grammanordnung ausgebildet, so dass die Becken-
stltze beim Verschwenken des Schwenkarms stets
die gleiche Orientierung aufweist. Diese Mallhahme
verbessert den Komfort und die Sicherheit der Fixie-
rung insbesondere beim Aufrichten aus der sitzenden
Position.

[0034] Bevorzugt weist der Schwenkarm weiterhin
eine Getriebeanordnung, zur Beibehaltung der Orien-
tierung der Beckenstutze auf, wahrend der Schwenk-
arm verschwenkt wird. Die Getriebeanordnung um-
fasst bevorzugt ein erstes Getriebe an einem Ende
des Schwenkarms, ein zweites Getriebe an dem an-
deren Ende des Schwenkarms, eine drehbare Ver-
bindungswelle, die die Eingangswellen des ersten
und zweiten Getriebes miteinander verbindet, wo-
bei eine drehbare Ausgangswelle des ersten Ge-
triebes mit der Beckenstutze verbunden ist und ei-
ne drehbare Ausgangswelle des zweiten Getriebes
mit dem Chassis verbunden ist. Durch die Nutzung
einer Getriebeanordnung am Schwenkarm zum Er-
halt der Orientierung der Beckenstitze wird das Ri-
siko, die Finger oder Hand am Schwenkarm zu ver-
letzen, im Vergleich zu einem Schwenkarm mit ei-
ner Parallelogrammanordnung minimiert bzw. aus-
geschlossen. Da die Getriebeanordnung des Weite-
ren die Schwenkbewegung in eine Drehbewegung
der Verbindungswelle Ubersetzt, muss der Blockier-
mechanismus des Schwenkarms weniger leistungs-
stark sein als bei einem Schwenkarm mit Paralle-
logrammanordnung. Insbesondere kann die Getrie-
beanordnung die Schwenkbewegung des Schwenk-
arms in eine, um einen Faktor zehn vergréRerte Dreh-
bewegung der Verbindungswelle umsetzen. Daher
kann die Verbindungswelle auch vorteilhaft zum An-
koppeln eines unterstiitzenden Antriebs, etwa eines
Elektromotors, verwendet werden.

[0035] Bevorzugt weist die Mobilitatsvorrichtung
weiterhin eine entfernbare, an dem Chassis starr an-
geordnete Stitzsaule auf, wobei der Schwenkarm
Uber die Stutzsgule an dem Chassis gelagert ist.
Durch die Stutzsaule ist es mdglich, die Lagerung des
Schwenkarms in der Hohe einstellbar auszubilden,
sodass die Mobilitatsvorrichtung an die jeweilige Per-
son optimal angepasst werden kann. Weiterhin er-
moglicht sie es, den Schwerpunkt der Mobilitatsvor-
richtung so tief wie moéglich auszubilden und insge-
samt das Chassis so kompakt wie mdglich auszubil-
den. Da die Stitzsaule entfernbar ist, 1asst sich die
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Vorrichtung einfacher transportieren, beispielsweise
in einem Auto.

[0036] Bevorzugt ist das untere Ende des Schwenk-
arms héhenverschieblich an der Stitzsaule gelagert,
um die Mobilitatsvorrichtung an den Benutzer anzu-
passen.

[0037] Bevorzugt weist das Chassis angetriebene
Rader auf, die von dem mindestens einen Motor se-
lektiv angetrieben werden, um die Mobilitatsvorrich-
tung verfahren zu kénnen. Durch den selektiven An-
trieb der Rader kann die Mobilitdtsvorrichtung durch
den Benutzer in beliebige Richtungen gelenkt und
verfahren werden.

[0038] Bevorzugt umfasst die Mobilitatsvorrichtung
zumindest ein Mehrrichtungsrad. Ein Mehrrichtungs-
rad ist eine Anordnung aus einer Vielzahl von Ré&-
dern und weist mehr als eine Rotationsachse auf,
sodass es in unterschiedlichen Orientierungen rotie-
ren kann. Mehrrichtungsrader erlauben beispielswei-
se eine Vorwartsbewegung und eine Bewegung seit-
warts, senkrecht dazu. Durch ein Mehrrichtungsrad
am hinteren Ende des Chassis ist es moglich, die Mo-
bilitdtsvorrichtung um die Vorderrader zu drehen, so
dass Handgriffe des taglichen Lebens, die oftmals ei-
ne Drehung der Mobilitdtsvorrichtung erfordern, sehr
leicht und ohne Vor- und Zurlckfahren durchgefuhrt
werden kénnen. Auch dies verbessert insgesamt die
Mobilitdt und Reichweite der kérperbehinderten Per-
sonen.

[0039] Bevorzugt umfasst die Mobilitatsvorrichtung
weiterhin zumindest ein omnidirektionales Rad, und/
oder zumindest eine Lenkrolle, und/oder ein holono-
misches Fahrwerk, aufweisend vier omnidirektionale
Rader an den Kanten des Chassis, und/oder ein Me-
canum-Fahrwerk, aufweisend mindestens zwei Me-
canum-Réader.

[0040] Diese besonderen Rader und Fahrwerke er-
moglichen eine hohe Agilitdt der Mobilitatsvorrich-
tung und eine direkte Bewegung in eine beliebige ge-
winschte Richtung — beispielsweise seitwarts — ohne,
dass platzraubende Fahrmandver durchgefiihrt wer-
den missen.

[0041] Bevorzugt weist die Mobilitatsvorrichtung
weiterhin Stabilisationselemente auf, die bezlglich
des Chassis ausfahrbar und einfahrbar sind, um ei-
ne erhohte Stabilitdt der Mobilitatsvorrichtung bereit-
zustellen. Diese Stabilisationselemente kénnen auto-
matisch aus dem Chassis ausgefahren werden, um
durch Abstlitzen am Boden die Kippstabilitat zu erh6-
hen, beispielsweise falls sich der Benutzer in stehen-
der Position nach vorne lehnt, oder wenn der Benut-
zer sich in die stehende Position aufrichtet. Falls die
Stabilisationselemente nicht benétigt werden, wer-
den sie automatisch in das Chassis eingefahren, um

die bendtigte Bodenflache der Mobilitétsvorrichtung
Zu minimieren.

[0042] Bevorzugt weist die Mobilitatsvorrichtung
weiterhin eine Schienbeinstiitze auf, die an der Stutz-
saule einstellbar befestig ist. Die Schienbeinstitze
sichert einen stabilen Stand der kdrperbehinderten
Person auf der Mobilitatsvorrichtung.

[0043] Bevorzugt weist die Mobilitatsvorrichtung
weiterhin ein Steuerpult auf, an dem die Person die
Bewegungen der Mobilitatsvorrichtung, insbesonde-
re die Fahrbewegungen, steuern kann.

[0044] Bevorzugt weist das Steuerpult eine kabel-
lose Fernbedienung, insbesondere eine Funkfernbe-
dienung auf, die es dem Benutzer erlaubt, die Mobi-
litdtsvorrichtung von einer entfernten Position aus zu
verfahren. Dies ermdglicht das Herausfahren der Mo-
bilitdtsvorrichtung aus einer Parkposition, wenn sie
genutzt werden soll. Des Weiteren ermdglicht dies
der Person beispielsweise, ein Tablett zu tragen und
dabei gleichzeitig die Mobilitatsvorrichtung zu steu-
ern. Zu diesem Zweck kann die Person die Fernbe-
dienung auf dem Tablett ablegen und sie mit den Fin-
gern steuern.

[0045] Bevorzugt umfasst die Mobilitatsvorrichtung
eine Plattform am hinteren Ende des Chassis, die da-
zu dient, die FllRe der Person zu stiitzen, damit die
Person einen Fixiergurt einfacher an ihrem Korper
befestigen kann. Solch eine Plattform erlaubt ein an-
strengungsloses Anheben der FlRe und der Ober-
schenkel einer sitzenden Person, so dass der bevor-
zugte Gurt einfach am Koérper der Person fixiert wer-
den kann. Die oben erwahnten hdhenverstellbaren
FuBstlitzen kénnen zusatzlich oder anstelle der Platt-
form verwendet werden.

[0046] Bevorzugt ist die Plattform mittels eines mo-
torisierten Mechanismus héhenerfahrbar. Damit kann
die Plattform zum einfachen Anheben der Ober-
schenkel und zum Anlegen des Fixiergurtes nach
oben gefahren werden. Zum einfachen Besteigen der
Mobilitatsvorrichtung kann sie nach unten gefahren
werden.

[0047] Die oben genannten Aufgaben werden auch
gel6st durch ein Verfahren zum Aufrichten einer sit-
zenden korperbehinderten Person und zum Fixieren
der Person im Stand auf einer selbstfahrenden Mobi-
litdtsvorrichtung, aufweisend die folgenden Schritte:
(a) Bereitstellen einer Mobilitadtsvorrichtung, aufwei-
send ein motorisch verfahrbares Chassis, einen am
Chassis schwenkbar befestigten Schwenkarm, eine
an einem oberen Ende des Schwenkarmes angeord-
nete Beckenstitze und eine Handgriffanordnung, die
auf oder unter die Taillenhdhe der sitzenden Person
abgesenkt werden kann, (b) Fixieren der Beckenstuit-
ze am Bauch der sitzenden Person, (c) Bewegen der
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Handgriffanordnung in eine Héhe, die es der Person
erlaubt, sich selbst mit Hilfe der Handgriffanordnung
in den Stand hochzuziehen, und (d) Verschwenken
des Schwenkarms zum Aufrichten der Person in den
Stand auf dem Chassis der Mobilitatsvorrichtung.

[0048] Dadurch, dass die Beckenstiitze am Bauch
einer sitzenden Person befestigt wird und der
Schwenkarm zum Aufrichten der Person in den Stand
verschwenkt wird, ergeben sich die oben in Bezug
auf die Mobilitatsvorrichtung genannten Vorteile. Ins-
besondere ergibt sich der Vorteil, dass die sitzende
Person sich selbststédndig an der Mobilitdtsvorrich-
tung aufrichten kann, ohne dazu zusatzlich Hebevor-
richtungen oder Ahnliches zu benétigen. Weiterhin
ist dieses Aufrichten durch die Befestigung der Be-
ckenstitze am Bauch der sitzenden Person beson-
ders einfach und kann von der sitzenden Person im
Regelfall durch Muskelkraft oder durch mechanische
Unterstutzung selbst und ohne externe Hilfe durch-
geflhrt werden. Dazu zieht sich die Person in vorteil-
hafter Weise an der Handgriffanordnung hoch, wel-
che auf eine ausreichende Hbéhe eingestellt wurde.

[0049] Die absenkbare Handgriffanordnung
schrankt das Sichtfeld einer sitzenden Person nicht
ein und erlaubt das Parken der Vorrichtung unter ei-
nem Tisch.

[0050] Dementsprechend wird die kérperbehinderte
Person, die durch die Mobilitadtsvorrichtung ermdg-
lichte Mobilitat viel haufiger nutzen, als wenn dazu zu-
satzliche Vorrichtungen bzw. Hilfspersonen notwen-
dig wéren.

[0051] Bevorzugt umfasst der Schritt des Fixierens
der Beckenstltze ein Umgreifen der Person mittels
eines Fixiergurtes, wobei die Person ihre FilRe auf
einer rlickseitigen Plattform oder einer héhenverfahr-
baren Plattform des Chassis platziert, um ihre Ober-
schenkel anzuheben. Indem lediglich ein Fixiergurt
verwendet wird, der die Person am Riicken umgreift,
kann die Person beliebige Sitzgelegenheiten verwen-
den und bleibt dennoch an der Mobilitatsvorrichtung
fur einen schnellen Ortswechsel sicher fixiert. Die Be-
nutzung einer speziellen riickseitigen Plattform oder
einer héhenverstellbaren Plattform am Chassis zum
Abstellen der Filze wahrend des Fixierens, hebt die
Oberschenkel der Person an, sodass der Gurt einfa-
cher fixiert werden kann.

[0052] Bevorzugt stitzt die Beckenstitze, beim Um-
greifen der Person mittels des Fixiergurtes, die Knie
der sitzenden Person seitlich. Beim Umgreifen der
Person mittels des Fixiergurtes hat es sich als vorteil-
haft herausgestellt, mit Hilfe der Beckenstitze tem-
porar die Knie der sitzenden Person seitlich abzustut-
zen. Damit kann die Person — wenn gewiinscht — sich
problemlos von der Sitzgelegenheit abdriicken, um
den Fixiergurt anzulegen.

[0053] Bevorzugt ist das Schwenken des Schwenk-
arms durch eine Feder unterstitzt oder motorisch an-
getrieben. Das erleichtert das Aufrichten der Person
in die stehende Position.

[0054] Weitere bevorzugte Ausfiihrungsformen er-
geben sich aus den Unteransprichen.

4. Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0055] Im Folgenden werden bevorzugte Ausfih-
rungsformen der Erfindung mit Bezug auf die Zeich-
nungen beschrieben, in denen zeigen:

[0056] Fig. 1 eine schematische Seitenansicht ei-
ner bevorzugten Ausfihrungsform einer Mobilitats-
vorrichtung fir kérperbehinderte Personen bei ihrer
Verwendung in sitzender Position;

[0057] Fig. 2 eine Seitenansicht der Mobilitatsvor-
richtung gemaR Fig. 1 wahrend des Fixierens einer
Person;

[0058] Fig. 3 eine schematische Seitenansicht der
Mobilitatsvorrichtung gemaR Fig. 1 mit ausgefahre-
ner Handgriffanordnung unmittelbar vor dem Aufrich-
ten in die stehende Position;

[0059] Fig. 4 eine schematische Seitenansicht der
Mobilitatsvorrichtung gemafl Fig. 1 nach dem Auf-
richten in die stehende Position;

[0060] Fig. 5 eine dreidimensionale Ansicht einer
Mobilitatsvorrichtung nach Fig. 1 bei ihrer Verwen-
dung mit einer stehenden Person und abgesenkter
Handgriffanordnung;

[0061] Fig. 6 eine Seitenansicht der Mobilitatsvor-
richtung gemaf Fig. 5 mit einer sitzenden Person, die
eine kabellose Fernbedienung benutzt und wobei alle
Elemente der Mobilitatsvorrichtung auf oder unter die
Taillenhéhe der sitzenden Person abgesenkt wurden;

[0062] Fig. 7 eine Seitenansicht der Mobilitatsvor-
richtung gemaf Fig. 1 mit einer Person, die an einem
Tisch sitzt, wobei die Mobilitatsvorrichtung unterhalb
des Tisches geparkt ist;

[0063] Fig. 8 eine Seitenansicht der Mobilitatsvor-
richtung gemaR Fig. 1, mit ausgefahrener Handgrif-
fanordnung, wahrend sich die Person in die stehende
Position aufrichtet;

[0064] Fig. 9 eine dreidimensionale Ansicht einer
Mobilitatsvorrichtung gemafl Fig. 1, wobei sich die
stehende Person nach vorne lehnt;

[0065] Fig. 10 eine dreidimensionale Ansicht ei-
ner Mobilitatsvorrichtung gemafl Fig. 1 mit ange-
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hobenem Schwenkarm und teilweise ausgefahrener
Handgriffanordnung;

[0066] Fig. 11 eine Detailansicht der ausfahrbaren
Handgriffanordnung einer Mobilitétsvorrichtung ge-
mal Fig. 1;

[0067] Fig. 12 eine dreidimensionale Detailansicht
einer Schienbeinstitze der Mobilitatsvorrichtung ge-
maR Fig. 1;

[0068] Fig. 13 eine dreidimensionale Detailansicht
eines Schwenkarms mit Beckenstiitze und Steuerpult
einer Mobilitatsvorrichtung gemaR Fig. 1;

[0069] Fig. 14 eine dreidimensionale Detailansicht
eines Chassis einer Mobilitatsvorrichtung geman
Fig. 1 mit nach vorne und nach hinten ausgefahrenen
Stabilisationselementen;

[0070] Fig. 15 eine dreidimensionale Ansicht einer
Ausfiihrungsform eines Mehrrichtungsrades;

[0071] Fig. 16 eine dreidimensionale Detailansicht
der Unterseite eines Chassis einer Mobilitatsvorrich-
tung gemal Fig. 1, aufweisend zwei Mehrrichtungs-
rader und zwei angetriebene Rader;

[0072] Fig. 17 eine schematische Ansicht der Unter-
seite eines Chassis einer Mobilitdtsvorrichtung, auf-
weisend ein Mehrrichtungsrad und zwei angetriebe-
ne Réader.

[0073] Fig. 18 eine schematische Ansicht der Unter-
seite eines Chassis einer Mobilitdtsvorrichtung, auf-
weisend ein Mehrrichtungsrad und zwei angetriebe-
ne Réader;

[0074] Fig. 19 eine schematische Ansicht der Unter-
seite eines Chassis einer Mobilitdtsvorrichtung, auf-
weisend drei omnidirektionale Rader und zwei ange-
triebene Réader;

[0075] Fig. 20 eine dreidimensionale Ansicht einer
Ausfiihrungsform eines omnidirektionalen Rades.

[0076] Fig. 21 eine schematische Ansicht der Unter-
seite eines Chassis einer Mobilitdtsvorrichtung, auf-
weisend ein holonomisches Fahrwerk mit vier ange-
triebenen omnidirektionalen Radern;

[0077] Fig. 22 eine schematische Ansicht der Unter-
seite eines Chassis einer Mobilitatsvorrichtung, auf-
weisend ein Mecanum Fahrwerk, aufweisend vier
Mecanum Ré&der;

[0078] Fig. 23 eine Seitenansicht einer weiteren
bevorzugten Ausfiihrungsform einer Mobilitatsvor-
richtung fir koérperbehinderte Personen mit einem
Schwenkarm, der eine Getriebeanordnung aufweist;

[0079] Fig. 24 eine Seitenansicht des Schwenkarms
der Ausfuhrungsform von Fig. 23 in horizontaler La-

ge;

[0080] Fig. 25 eine Seitenansicht des Schwenkarms
der Ausfihrungsform von Fig. 23 in geneigter Lage;

[0081] Fig. 26 eine Seitenansicht des Schwenkarms
der Ausfiihrungsform von Fig. 23 in vertikaler Lage;
und

[0082] Fig. 27 eine schematische Seitenansicht ei-
ner weiteren bevorzugten Ausfiihrungsform einer
Mobilitatsvorrichtung fir kérperbehinderte Personen,
mit einer wahrend der Benutzung héhenverstellbaren
Plattform.

5. Beschreibung bevorzugter Ausflihrungsformen

[0083] Im Folgenden werden bevorzugte Ausfiih-
rungsformen der Erfindung mit Bezug auf die be-
gleitenden Figuren beschrieben. Die Fig. 1-Fig. 10
zeigen eine erste bevorzugte Ausfihrungsform einer
Mobilitatsvorrichtung fir kérperbehinderte Personen
1 bei ihrer Verwendung durch eine kdrperbehinderte
Person 2.

[0084] Die Mobilitatsvorrichtung 1 umfasst als
Hauptelemente im Wesentlichen ein verfahrbares
Chassis 10, einen Schwenkarm 20 und eine Becken-
stitze 40, die den Kdérper der Person 2 unmittelbar
berihren kann. Der Schwenkarm 20 ist an dem Chas-
sis 10 mittels einer senkrechten Stitzsaule 70 befes-
tigt. Zur Fixierung der Schienbeine einer Person 2 ist
eine an der Stiitzsaule 70 hoheneinstellbare Schien-
beinstiitze 60 vorgesehen. Zur Fixierung der Hifte
bzw. des Oberkdrpers der Person 2 an der Becken-
stutze 40 ist an der Beckenstitze 40 ein zweiteiliger
Fixiergurt 30, 32 befestigt. Mit einem Steuerpult 50,
an dem ein Joystick 52 befestigt ist, kann die Person
2 die Mobilitatsvorrichtung 1 steuern, insbesondere
die Fahrbewegungen.

[0085] Das Chassis 10 umfasst mindestens einen
Motor, welcher zumindest einige der Rader 12, 13
bevorzugt elektrisch selektiv antreibt, damit die Mobi-
litdtsvorrichtung 1 von der Person 2 beliebig verfah-
ren werden kann. Wie in Fig. 1 dargestellt, nimmt das
Chassis 10 nur einen sehr geringen Raum ein und hat
insbesondere eine geringe Hohe von weniger als die
Taillenhdhe h einer sitzenden Person, insbesondere
eine Héhe von 0,5 m-0,85 m, bevorzugt 0,55 m-0,75
m, bevorzugter 0,6-0,7 m und noch bevorzugter von
unter 0,7 m, sodass es problemlos im Wesentlichen
vollstéandig unter eine beliebige Sitzgelegenheit 3, wie
dem hier dargestellten Stuhl, verfahren werden kann.

[0086] Das Chassis 10 weist rechts und links unmit-
telbar zwischen den vorderen Radern 12 und den hin-
teren Radern 13 jeweils eine Fulstiitze 14 fir den
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rechten und linken Ful® der Person 2 auf. Die Ful3-
stlitzen 14 geben einerseits dem Fuld der Person 2
im Sitzen und wahrend des Aufrichtens einen gu-
ten Halt und erméglichen andererseits der Person 2
ein bequemes Stehen auf der Mobilitéatsvorrichtung 1.
Die FuBstiitzen 14 kdnnen zum Erleichtern des Fixie-
rens der Beckenstlitze 40 durch einen Fixiergurt 30,
32, bevorzugt mittels eines motorisierten Mechanis-
mus héhenverstellbar ausgebildet sein, um die Ober-
schenkel einer sitzenden Person 2 anzuheben.

[0087] In dem Chassis 10 sind die notwendigen Mo-
toren zum Antrieb der vorderen und hinteren Rader
12, 13 sowie die Stromversorgung und die Steue-
rungselektronik fir die Mobilitatsvorrichtung 1 unter-
gebracht.

[0088] Am vorderen Bereich 17 des Chassis 10
erstreckt sich eine Stitzsaule 70 im Wesentlichen
vertikal nach oben. An dieser Stltzsaule 70 ist ei-
ne Schienbeinstiitze 60 verstellbar gelagert. Fig. 12
zeigt die Schienbeinstiitze 60 im Detail. Die Schien-
beinstiitze 60 umfasst zwei konkave und gepolsterte
Schienbeinhalterungen 62 und 64, die an einer Hal-
terung angeordnet sind. Die Halterung 66 erlaubt es,
zusatzlich die Lange und Orientierung der Schien-
beinstiitze 60 anzupassen. Dadurch kann die Schien-
beinstitze 60 so angepasst werden, dass sie die
Schienbeinknochen des Benutzers 2 perfekt stitzt
und ihm so einen sicheren Stand auf der Mobilitats-
vorrichtung 1 gewahrleistet.

[0089] Weiterhin ist an der Stlitzsdule 70 das unte-
re Ende 22 des Schwenkarms 20 héhenverschiebbar
gelagert, um den Schwenkarm 20 an die kdérperbe-
hinderte Person 2 anzupassen.

[0090] Die Stutzsaule 70 ist vom Chassis 10 ab-
nehmbar, um einen Transport der Mobilitdtsvorrich-
tung 1, beispielsweise mit einem Auto, zu erleichtern.

[0091] Wie aus Fig. 13 im Detail enthommen wer-
den kann, ist am unteren Ende 22 des Schwenk-
arms 20 auch ein Aktuator 26 befestigt, welcher da-
zu dient, die Bewegung des Schwenkarms 20 nach
oben zu unterstitzen. Bevorzugt ist der Aktuator 26
als eine in verschiedenen Modi blockierbare Gas-
feder 26 ausgeflihrt, welche die Aufwartsbewegung
des Schwenkarms 20 unterstutzt, falls das erwiinscht
ist. Mittels einer Gasfederblockierungseinrichtung 27
kann der Benutzer 2 den Blockiermodus der Gasfe-
der 26 entsprechend der erwiinschten Funktion (Sit-
zen, Aufstehen, Hinsetzen, Verfahren) einstellen. An-
dere Aktuatoren, wie beispielsweise eine gewdhnli-
che Feder oder ein elektrischer Antrieb und andere
Einrichtungen zum Blockieren des Schwenkarms 20
sind ebenfalls moglich.

[0092] In einem freien Modus ermdoglicht die Gas-
feder 26, dass der Schwenkarm 20 frei aufwarts

und abwarts geschwenkt werden kann. Dieser Mo-
dus kann verwendet werden, wenn beispielsweise
die Person 2 sitzt und keine Unterstitzung durch die
Mobilitatsvorrichtung bendtigt.

[0093] In einem blockierten Modus verhindert die
Gasfeder 26 jegliche Aufwarts- und Abwartsbewe-
gung des Schwenkarms 20. Dieser Modus kann wah-
rend des Verfahrens oder Stehens mit der Mobilitats-
vorrichtung 1 verwendet werden, wobei der Kérper
der Person 2 wahrend des Fahrens oder Stehens si-
cher fixiert wird, wie in den Fig. 4 und Fig. 5 gezeigt.

[0094] In einem Aufstehmodus ermdglicht die Gas-
feder 26 es dem Schwenkarm 20 aufwarts zu
schwenken und erzeugt eine Vorspannung des
Schwenkarms 20 in die Aufwartsrichtung. Anderer-
seits wird wahrend des Aufstehmodus eine Abwarts-
bewegung des Schwenkarms 20 durch die Gasfe-
der 26 verhindert. Dieser Modus erméglicht, dass der
Benutzer 2 sich auch dann in die stehende Position
hochziehen kann, wenn er mehrere Schritte zum voll-
standigen Aufrichten bendtigt, vgl. Fig. 3.

[0095] In einem Hinsetzmodus ermdglicht die Gas-
feder 26, dass der Schwenkarm 20 nur abwarts be-
wegt werden kann und dampft die Abwartsbewe-
gung durch ihre Vorspannkraft in Aufwartsrichtung
ab. In diesem Modus wird eine Aufwartsbewegung
des Schwenkarms 20 verhindert.

[0096] Der Schwenkarm 20 ist bevorzugt als Par-
allelogrammanordnung aus zwei parallelen Staben
24, 25 ausgebildet, sodass die Beckenstlitze 40 und
der Joystick 52, die an dem oberen Ende 23 des
Schwenkarms 20 gelenkig befestigt sind, sich im We-
sentlichen stets in der gleichen Orientierung befin-
den. Die Stabe 24, 25 sind langenverstellbar, bevor-
zugt teleskopartig ausgefiihrt, sodass der Schwenk-
arm 20 in seiner Lange an die Bedirfnisse, beispiels-
weise an die Grofle des jeweiligen Benutzers 2 an-
gepasst werden kann.

[0097] Eine andere  Ausfihrungsform eines
Schwenkarms 20 wird in den Fig. 23-Fig. 26 dar-
gestellt. In dieser Ausfihrungsform umfasst der
Schwenkarm 20 eine Getriebeanordnung 130, 132,
136 um die Orientierung der Beckenstitze 40 in je-
der Schwenkposition des Schwenkarms 20 beizube-
halten. Die Getriebeanordnung umfasst am oberen
Ende des Schwenkarms 20 ein erstes Getriebe 130
und am unteren Ende des Schwenkarms 20 ein zwei-
tes Getriebe 132. Beide Getriebe 130, 132 umfas-
sen einen Zahnradsatz, der Rotationsbewegungen
von Ausgangswellen 144, 146 in Rotationsbewegun-
gen von Eingangswellen Ubertragt und umgekehrt.
Die Ausgangswellen 144, 146 sind senkrecht zu den
Eingangswellen 145, 147 angeordnet. Die Gehause
der Getriebe 130 und 132 sind steif miteinander ver-
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bunden mittels Verbindungsstében 138 oder anderen
passenden Komponenten.

[0098] Die Eingangswellen 145, 147 sind mittels ei-
ner Verbindungswelle 136 miteinander verbunden.
Weiterhin ist die Ausgangswelle 144 des ersten Ge-
triebes 130 und die Beckenstltze 40 mittels einer
Halteklammer 140 verbunden. Die Ausgangswelle
146 des zweiten Getriebes 132 ist mit der Stltzsaule
70 des Chassis 10 mittels einer weiteren Halteklam-
mer 142 verbunden.

[0099] Die Funktion des Schwenkarms 20 mit Ge-
triebeanordnung 130, 132, 136 ist wie folgt: Wenn
der Schwenkarm 20 aufwarts gedriickt wird, dreht die
Halteklammer 142 die Ausgangswelle 146 des zwei-
ten Getriebes 132. Das erzeugt eine entsprechen-
de Drehung der Eingangswelle 147 und der Verbin-
dungswelle 136. Bevorzugt ist die Drehbewegung der
Verbindungswelle 136 ein Vielfaches der Drehbewe-
gung der Ausgangswelle 146.

[0100] Eine Drehung der Verbindungswelle 136 er-
zeugt eine Drehung der Eingangswelle 145 des ers-
ten Getriebes 130. Dies erzeugt wiederum eine ent-
sprechende Drehung der Ausgangswelle 144 des
ersten Getriebes 130. Beide Getriebe 130 132 sind
beziglich ihrer internen Zahnradanordnung iden-
tisch. Deshalb wird die Drehung der Ausgangswelle
146 des zweiten Getriebes 132 in eine entsprechen-
de gegenlaufige Drehung der Ausgangswelle 144
des ersten Getriebes 130 Ubertragen. Dadurch wird
letztlich erreicht, dass die Beckenstiitze 40 stets ih-
re urspringliche Orientierung beibehalt, wie in den
Fig. 24-Fig. 26 gezeigt, selbst wenn der Schwenk-
arm 20 in eine andere Lage geschwenkt wird.

[0101] Eine derartige Anordnung kann bevorzugt
auch dazu genutzt werden, die Bewegung des
Schwenkarms 20 zu blockieren, indem die Ver-
bindungswelle 136 entsprechend festgehalten wird.
Durch die starkere Drehbewegung der Verbindungs-
welle 136 im Vergleich zur Drehbewegung des
Schwenkarms 20, wird zum Blockieren nur ein Bruch-
teil der notwendigen Kraft benétigt, im Vergleich zu
einem unmittelbaren Festhalten des Schwenkarms
20.

[0102] Zusatzlich wird im Vergleich zu einer Paralle-
logrammanordnung 24, 25 der ersten Ausfiihrungs-
form, wie sie in Fig. 13 dargestellt ist, das Verlet-
zungsrisiko minimiert, da die Hand oder Finger von
Benutzern nicht zwischen sich aufeinander zu bewe-
genden Stangen 24, 25 eingeklemmt werden kénnen.

[0103] Weiterhin erlaubt es die Getriebeanordnung
130, 132, 136, die Bewegung des Schwenkarms 20
durch Antreiben der Verbindungswelle 136 mittels ei-
nes Elektromotors (nicht dargestellt) zu motorisieren.

Das ermdglicht einen sehr kompakten motorisierten
Schwenkarm 20.

[0104] Wie in Fig. 1 und Fig. 4 dargestellt, stutzt
die Beckenstiitze 40, wenn die Person 2 sitzt, den
Huft- bzw. Bauchbereich 4 der Person 2. Die Person
2 kann in dieser Position mit einem zweiteiligen Fi-
xiergurt 30, 32, der einen oberen Fixiergurt 32 und
einen unteren Fixiergurt 30 umfasst, an der Becken-
stutze 40 fixiert sein. Der obere Fixiergurt 32 kann
benutzt werden, wenn die Person 2 ihren Oberkdrper
nicht durch Muskelkraft stabilisieren kann. Der obere
Fixiergurt 32 erleichtert beim Hinsetzen auch ein Ab-
driicken des Benutzers von der Handgriffanordnung
nach hinten. Dabei wird der Oberkérper der Person 2
zudem von einer oberen Erweiterung 42 der Becken-
stlitze 40 (siehe Fig. 5) gestitzt, die direkt den Kor-
per der Person 2 berlhrt. Wie in Fig. 9 gezeigt, kann
die obere Erweiterung 42 weggeklappt werden, wenn
die Person 2 in stehender Position sich nach vorne
lehnen will.

[0105] Wie in Fig. 1 dargestellt, behindert diese Fi-
xierung die Person 2 nicht beim Sitzen auf einer be-
liebigen Sitzgelegenheit 3. Es ist ein groRer Vorteil
der Mobilitdtsvorrichtung 1, dass sie gleichzeitig zu-
sammen mit unterschiedlichsten Sitzgelegenheiten 3
verwendet werden kann, ohne die sitzende Person 2
bei ihren Téatigkeiten zu behindern. Durch die niedrige
Form des Chassis 10, sowie durch die Absenkbarkeit
des Schwenkarms 20 und des Handgriffs 80, kann
die Mobilitdtsvorrichtung 1 auch dann verwendet wer-
den, wenn die Person 2 an einem Tisch 6 sitzt, wie
in Fig. 7 dargestellt, oder an einem Computer arbei-
tet. In diesen Féllen befindet sich die Mobilitatsvor-
richtung 1 im Wesentlichen vollstéandig unter der Sitz-
gelegenheit 3 und unter dem Tisch 6. Alle Elemen-
te, beispielsweise die Handgriffanordnung 80 und der
Schwenkarm 20, die wahrend der Benutzung tGber die
Taillenhdhe h der Person 2, die die Mobilitatsvorrich-
tung 1 benutzt, angehoben werden missen, kénnen
unterhalb oder auf diese Hohe h abgesenkt oder ver-
fahren werden, sodass die Mobilitatsvorrichtung im
Wesentlichen vollstandig unter einem Tisch angeord-
net werden kann (siehe Fig. 7).

[0106] In einer bevorzugten Ausfiihrungsform ist das
Chassis 10 ungefahr nur 0,4 m-0,7 m lang, 0,2 m-
0,4 m hoch und 0,3 m-0,5 m breit. Damit wird einer-
seits sichergestellt, dass die Mobilitatsvorrichtung 1
mit einer stehenden Person 2 sicher verfahren wer-
den kann und andererseits eine sitzende Person nicht
behindert.

[0107] Wie in den Fig. 8, Fig. 9, Fig. 14 und Fig. 18
dargestellt, kbnnen zur Erhéhung der Stabilitdt der
Mobilitatsvorrichtung 1 beim Verfahren riickwartige
Stabilisationselemente 16, und vorderseitige Stabili-
sationselemente 17 aus dem Chassis 10 ausgefah-
ren oder ausgeklappt werden. Diese Stabilisations-
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elemente 16, 17 erhéhen durch Abstitzen am Boden
die Kippsicherheit wenn die Person 2 mit der Mobi-
litdtsvorrichtung 1 herumfahrt oder darauf steht. Die
Stabilisationselemente 16, 17 kdnnen wahrend des
Hinsetzens automatisch aus dem Chassis 10 ausge-
fahren werden, wie in Fig. 8 dargestellt, oder wenn
sich die Person 2 nach vorne lehnt, wie in Fig. 9 dar-
gestellt. Zu diesem Zweck kénnen Sensoren zur Ver-
figung stehen, um Krafte und/oder Beschleunigun-
gen zu registrieren, die auf die Mobilitdtsvorrichtung
wirken, um eine kritische Kippsituation zu detektie-
ren. In einer anderen Ausfihrungsform werden die
Stabilisationselemente 17 automatisch ausgefahren,
abhangig von der Position der oberen Erweiterung 42
der Beckenstitze 40, die zusatzlich den Oberkérper
der Person 2 von vorne stiitzen kann. Alternativ oder
zusatzlich dazu kdnnen riickseitige Stabilisationsele-
mente 16 automatisch vom Chassis 10 ausfahren,
wenn der Schwenkarm 20 abwarts bewegt wird, sich
in einer Zwischenposition befindet oder sich momen-
tan bewegt. Die Stabilisationselemente 16, 17 wer-
den in der Regel beim Fahren eingeklappt oder ein-
gezogen, um den Raumbedarf der Mobilitatsvorrich-
tung 1 zu minimieren und deren Mandvrierfahigkeit
zu verbessern.

[0108] Wie in den Fig. 3, Fig. 10 und Fig. 11 darge-
stellt, umfasst Handgriffanordnung 80 zwei Handgrif-
fe 82, mit denen sich der Benutzer 2 selbst in eine
stehende Position aufrichten kann und an denen sich
der Benutzer 2 wahrend des Fahrens festhalten kann.
Um die Gesamthtéhe der Mobilitdtsvorrichtung 1 zu
verringern, kénnen die Handgriffe 82 an der Hand-
griffanordnung 80 nach unten gefaltet werden, wie
mit den Pfeilen in Fig. 11 angedeutet. Weiterhin um-
fasst die Handgriffanordnung 80 zwei Handgriffrohre
84, 86, die teleskopartig in zwei Rohren 72, 74 der
Stlutzsaule 70 gelagert sind. Das erlaubt es weiter-
hin die Handgriffe 82 auf die gewlinschte Héhe ein-
zustellen, vorzugsweise oberhalb der Taillenhéhe h,
und die Handgriffanordnung 80 unterhalb dieser H6-
he abzusenken, falls der Benutzer 2 sich an einen
Tisch 6 setzen méchte, oder die Handgriffanordnung
80 aus seinem Sichtfeld bewegen méchte.

[0109] Fig. 2 zeigt die Person 2 auf einer Sitzgele-
genheit 3 sitzend, wahrend die Mobilitatsvorrichtung
1 an ihrem Korper fixiert wird. Hierzu stellt die Person
2 ihre FUlRe bevorzugt auf die riickseitige Plattform 18
an der Kante des Chassis 10, so dass die Oberschen-
kel leicht von der Sitzflache der Sitzgelegenheit 3 an-
gehoben sind. Die Knie der Person 2 werden dabei
vorteilhafterweise von der Beckenstltze 40 am seitli-
chen Wegknicken gehindert. In dieser Position ist es
fur die Person 2 einfach, den Fixiergurt 30 unter das
Gesal zu fihren, um dann im Folgenden die Becken-
stiitze 40 sicher am Korper zu fixieren, wie in Fig. 1
dargestellt.

[0110] Diese Prozedur kann durch eine, in Fig. 27
dargestellte, hdhenverstellbare Plattform 150 verein-
facht werden, die durch einen motorisierten Mecha-
nismus 152 aufwarts und abwarts bewegt werden
kann. Dadurch kann die Mobilitatsvorrichtung 1 sehr
kompakt ausgelegt werden und — falls nétig — die Fu-
Re der Person 2 motorisiert angehoben werden, be-
vorzugt zur Fixierung der Fixiergurte 30, 32 der Be-
ckenstlitze 40 an der Hiifte der Person 2.

[0111] Alternativ kbnnen auch die Fulstiitzen 14 mit
einem motorisierten Mechanismus héhenverstellbar
sein. Das erlaubt weiterhin ein perfektes Sitzen auf
jedem Sitzmdbel, wahrend die FiiRe der Person 2 auf
der Mobilitatsvorrichtung 1 verbleiben. Aufterdem er-
lauben motorisierte FuBstiitzen 14 ein anstrengungs-
loses Anheben der Oberschenkel der Person 2 zum
einfachen Fixieren der Fixiergurte 30, 32.

[0112] Wie in Fig. 2 zu sehen, fixiert sich die Per-
son 2 von der Rickseite der Mobilitatsvorrichtung 1
her. Dies ist moglich, da die Mobilitatsvorrichtung 1
selbst keinen Sitz aufweist, sondern die Person 2 nur
von vorne durch Beckenstiitze 40, die Schienbein-
stiitze 60, von unten durch die FuB3stitzen 14 und
von hinten durch den Fixiergurt 30 gestitzt wird. Der
Wegfall eines eigenen Sitzes und die besondere Aus-
gestaltung der Mobilitatsvorrichtung 1 ermdglicht es,
dass die Person 2 beliebige Sitzgelegenheiten 3 z. B.
Stihle, Sessel oder auch Betten benutzen kann, oh-
ne zwischen den Sitzgelegenheiten und einem Roll-
stuhl wechseln zu missen, wenn die Person 2 mo-
bil sein méchte. Weiterhin erleichtert dies ein selbst-
stédndiges Anlegen der Mobilitatsvorrichtung 1 ohne
Hilfspersonen.

[0113] Die Erweiterungen 42 der Beckenstltze 40
stiitzen den Oberkorper der Person 2 zusatzlich von
vorne, von der Seite oder von hinten, falls sich die
Person 2 am Oberkdrper nicht durch Muskelkraft
selbst stabilisieren kann. Diese Erweiterungen 42
kdnnen ebenfalls am Schwenkarm 20 befestigt sein.
Bevorzugt sind sie wegklappbar oder einziehbar aus-
gestaltet, so dass sie die Person 2 bei bestimmten
Tatigkeiten, wie beispielsweise dem Waschen, nicht
behindern. Dieses Wegklappen der Erweiterungen
42 kann auch bewirken, dass die Stabilisationsele-
mente 17 automatisch aus dem Chassis 10 ausge-
fahren werden, was ein Kippen der Mobilitétsvorrich-
tung 1 nach vorne verhindert. Das gleiche Prinzip
kann auch fir die hinteren Stabilisationselemente 16
genutzt werden.

[0114] Mochte die Person 2 ihre Position im Raum
verandern, wird sie sich, wie in Fig. 2 dargestellt, an
den Handgriffen 82 in eine stehende Position hoch-
ziehen, wie sie in den Fig. 4 und Fig. 5 dargestellt
ist. Dieses Hochziehen kann durch einen Aktuator 26,
wie beispielsweise eine Feder oder die bevorzugte
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blockierbare Gasdruckfeder mechanisch unterstiitzt
werden.

[0115] Der Aktuator 26 kann auch als motorgetrie-
benes Element ausgeflihrt sein, sodass sich die Per-
son 2 auch ohne oder mit vermindertem Kraftaufwand
von der sitzenden in die stehende Position aufrich-
ten kann. In diesem Fall kann der Aktuator 26 als
ein Hydraulikzylinder, als elektrischer Spindelaktua-
tor, als Gleichstrommotor oder dergleichen ausgebil-
det sein. Die Schwenkbewegung des Schwenkarms
20 sowie die Fahrbewegungen der Mobilitatsvorrich-
tung 1 kénnen durch die Person 2 an einem Steuer-
pult 50 gesteuert werden, welches bevorzugt einen
Joystick 52 fur die Steuerung der Fahrbewegungen
aufweist. Falls der Aktuator 26 stark genug ist, um die
Person 2 alleine von der sitzenden in die aufrechte
Position anzuheben, waren Handgriffe 82 in einigen
Ausfiihrungsformen nicht mehr notwendig.

[0116] Zum Steuern der Mobilitatsvorrichtung 1 von
einer entfernten Position kann eine kabellose Fern-
steuerung 54, insbesondere eine Funkfernbedienung
54 bereitgestellt werden. Mittels einer kabellosen
Fernsteuerung 54 kann der Benutzer 2 bevorzugt die
Fahrbewegungen der Mobilitdtsvorrichtung 1 fern-
steuern, was es ihm erlaubt, die Mobilitatsvorrichtung
von einer entfernten Position zur aktuellen Position
des Benutzers 2 heranzufahren. Dies ermoglicht dem
Benutzer 2, ohne auf eine Hilfsperson angewiesen zu
sein, die Mobilitatsvorrichtung selbst anzulegen und
zu benutzen, beispielsweise, um schon am Morgen
mit ihrer Hilfe das Bett zu verlassen.

[0117] Die Mobilitdtsvorrichtung 1 ist bevorzugt mit-
tels Elektromotoren 90 angetrieben, die die Vorderra-
der 12 der Mobilitdtsvorrichtung 1 mittels korrespon-
dierender Getriebe antreiben, vgl. Fig. 16. Es gibt un-
terschiedliche Mdglichkeiten, angetriebene und nicht
angetriebene Rader an dem Chassis 10 anzuordnen.

[0118] In einer ersten Ausfihrungsform der Fig. 1
und Fig. 16 sind die angetriebenen R&der 12 an den
vorderen Ecken des Chassis 10 angeordnet. In die-
ser Ausfiihrungsform sind die Rader 12 nicht lenkbar,
kdénnen aber unabhangig von einander vorwarts oder
rickwarts drehen. An den hinteren Ecken des Chas-
sis 10 sind zwei sogenannte Mehrrichtungsrader am
Chassis 10 gelagert. Mehrrichtungsrader Rader sind
in der Lage, sich um mehr als eine Rotationsachse
zu drehen, sodass diese Rader dazu verwendet wer-
den kénnen um sich vorwarts zu bewegen aber auch
seitwarts, also senkrecht dazu.

[0119] Fig. 15 zeigt eine Ausflihrungsform eines
Mehrrichtungsrades 13. Das Mehrrichtungsrad 13
umfasst einen Trager 100, der um eine Rotations-
achse 106 drehbar am Chassis gelagert ist. An die-
sem Trager 100 sind zwei Paare von Laufrollen 102
und 104 drehbar gelagert, die um die Rotationsach-

sen 108 und 109 rotieren kdnnen. Wie gezeigt, sind
die Rotationsachsen 109 und 108 senkrecht zur Ro-
tationsachse 106 des Tragers 100 und senkrecht zu-
einander angeordnet. Weiterhin bildet die gemeinsa-
me Projektion der Laufrollen 102, 104 in Richtung
der Rotationsachse 106 ungefahr einen Kreis. Das
ermdglicht, dass das hintere Ende der Mobilitatsvor-
richtung 1 sich auch seitwéarts bewegen kann, wie
durch die Pfeile 101 angedeutet. Dies verleiht der Mo-
bilitdtsvorrichtung 1 eine bessere Beweglichkeit und
Steuerbarkeit. Wahrend der Seitwartsbewegung dre-
hen die omnidirektionalen Rader 13 um die Achse
106, wohingegen sich die Laufrollen 102, 104 bei VVor-
warts- und Rickwartsbewegungen der Mobilitatsvor-
richtung 1, wie durch Pfeil 103 angedeutet, um ihre
jeweiligen Achsen 108, 109 drehen.

[0120] Fig. 17 zeigt eine andere Ausfihrungsform,
in der ein Mehrrichtungsrad vier Paar Laufrollen auf-
weist, deren Rotationsachsen in einem Winkel von
45° zu einander an einem gemeinsamen Trager an-
geordnet sind. Der Trager kann um eine Achse 106
rotieren, die seitlich am Chassis 10 gelagert ist. Der
45° Winkelversatz der Rotationsachsen der Laufrol-
len ermoglicht eine ruhigere Fahrt in Langsrichtung
103 des Chassis 10.

[0121] Fig. 18 zeigt eine weitere Ausfihrungsform,
in der ein Mehrrichtungsrad zwischen den Ful3stit-
zen 14 angeordnet ist, um so die Léange des Chassis
10 und die Gesamtlange der Mobilitatsvorrichtung 1
zu verringern. In diesem Fall werden fir ein sicheres
Fahren die hinteren Stabilisationselemente 16 vom
Chassis 10 ausgefahren.

[0122] Inder Ausfiihrung von Fig. 19 werden drei so-
genannte ,omnidirektionale Rader” 110 benutzt, die
im Detail in Fig. 20 dargestellt sind. Die omnidirek-
tionalen Rader 110 umfassen einen radférmigen Tra-
ger 112, an dem an seinem AufRenumfang eine Viel-
zahl von Laufradern 114 drehbar gelagert sind. Die
Rotationsachsen der Laufrdder 114 sind senkrecht
zur Hauptrotationsachse 116 angeordnet. Daher er-
lauben die omnidirektionalen Rader, wie die oben
beschriebenen Mehrrichtungsrader, sowohl eine Be-
wegung der Mobilitdtsvorrichtung 1 in Langsrichtung
103 als auch in Querrichtung 101. Um die Stabilitat
zu erhdhen, ist das dritte omnidirektionale Rad 110
am hinteren Ende des Chassis 10 so angeordnet,
dass dessen Hauptrotationsachse 116 senkrecht zu
den Hauptrotationsachsen der beiden seitlichen om-
nidirektionalen Radern 110 steht. In einer anderen
Ausfihrungsform koénnte dieses dritte omnidirektio-
nale Rad 110 entfallen, um besser lber Hindernisse
fahren zu kénnen.

[0123] Anstelle der omnidirektionalen Rader 110 in
der Ausflihrungsform der Fig. 19 kdnnte auch zumin-
dest eine Lenkrolle (nicht dargestellt) verwendet wer-
den.
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[0124] Wiein Fig. 21 dargestellt, ist es auch moglich,
vier omnidirektionale Rader 110 an den Ecken des
Chassis 10 anzubringen, wobei die Rotationsachsen
jeweils einen Winkelversatz von 45° zur Hauptfahr-
richtung 103 aufweisen. Eine derartige Anordnung
wird auch als ,holonomisches Fahrwerk” bezeichnet.
Durch das individuelle Antreiben jedes der vier om-
nidirektionalen Rader 110 kann das Chassis 10 auf
der Stelle drehen und sich in jede beliebige Richtung
bewegen.

[0125] Eine a&hnliche Anordnung wird in Fig. 22 dar-
gestellt, die ein sogenanntes ,Mecanum-Fahrwerk”
zeigt. In dieser Ausfihrung sind vier Mecanum-R&-
der 120 am Chassis 10 gelagert. Jedes Mecanum-
Rad 120 umfasst einzeln rotierbar gelagerte Rollen,
die Rotationsachsen 124 haben, die mit einem Win-
kelversatz von 45° zur Hauptrotationsachse 122 an
einem Grundkorper des Mecanum-Rades 120 ange-
ordnet sind. Durch das individuelle Antreiben der vier
Mecanum-Rader 120 kann das Chassis 10 rotieren
und sich in jede beliebige Richtung bewegen. In einer
anderen Ausfiihrung (nicht dargestellt) kénnen zwei
Mecanum-Rader 120 mit zwei anderen Radern kom-
biniert werden. Eine Lenkbarkeit der einzelnen Réader
110, 120 ist bei einem Mecanum-Fahrwerk und einem
holonomischen Fahrwerk nicht notwendig.

[0126] Die Verwendung derartiger Fahrwerkskon-
zepte flr eine Mobilitdtsvorrichtung 1 verbessert die
Beweglichkeit und Steuerfahigkeit der Mobilitatsvor-
richtung 1 und dadurch auch ihre Eignung fiir den All-
tag von kérperbehinderten Personen.

[0127] Die Mobilitatsvorrichtung 1 stellt eine neue
Klasse von Mobilitdtsvorrichtungen dar, welche im
h&uslichen Bereich sowohl einen Rollstuhl als auch
Umtragehilfsmittel ersetzt. Da die Mdglichkeit des
selbststéandigen Aufrichtens einer sitzenden Person 2
in den Stand zur Fortbewegung bereits in die Mobili-
tatsvorrichtung 1 integriert ist, wird die Mobilitdt und
Reichweite von kdrperbehinderten Personen wesent-
lich erhoht. Mit Hilfe der Mobilitatsvorrichtung 1 ist
es wesentlich schneller und einfacher maoglich, un-
terschiedliche Sitzgelegenheiten und Orte zu wech-
seln, als dies beispielsweise mit Hilfe eines Rollstuhls
und weiteren Umtragehilfsmitteln méglich ware. Hilfs-
personen sind nicht mehr notwendig. Weiterhin kon-
nen mit der Mobilitdtsvorrichtung 1 sowohl sitzende
als auch stehende Tatigkeiten leicht und problem-
los durchgefuihrt werden. Dies erhéht wesentlich die
Lebensqualitat von korperbehinderten Personen und
ermoglicht ihnen ein weitgehend selbstbestimmtes
Alltagsleben.

Patentanspriiche

1. Mobilitatsvorrichtung flr kérperbehinderte Per-
sonen (1), aufweisend:

a. ein Chassis (10) mit mindestens einem Motor (90)
zum Verfahren der gesamten Mobilitédtsvorrichtung
(1);

b. einen Schwenkarm (20), der an seinem unteren
Ende (22) schwenkbar an dem Chassis (10) befestigt
ist; und

c. eine Beckenstlitze (40), die an einem oberen Ende
(23) des Schwenkarms (20) befestigt ist;

d. wobei die kérperbehinderte Person (2) sitzen kann,
wahrend die Beckenstitze (40) an ihrem Korper be-
festigt ist, wobei alle Elemente der Mobilitatsvorrich-
tung (1), auBer den Elementen, die direkt den Korper
der Person (2) berihren, die tber die Taillenhéhe (h)
der sitzenden Person (2) hervorragen, auf oder unter
diese Hohe (h) abgesenkt oder bewegt werden kon-
nen;

e. wobei die korperbehinderte Person (2) auf dem
Chassis (10) stehend mittels der Mobilitdtsvorrich-
tung (1) herumfahren kann und

f. wobei die kérperbehinderte Person (2) selbststan-
dig von der sitzenden zur stehenden Position wech-
seln kann.

2. Mobilitatsvorrichtung fir kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemafll Anspruch 1, weiterhin umfassend
eine Handgriffanordnung (80), welche am Chassis
(10) beweglich gelagert, bevorzugt teleskopisch ge-
lagert ist, wobei die Handgriffanordnung (80) es der
korperbehinderten Person (2) erlaubt, sich selbstén-
dig in eine stehende Position aufzurichten.

3. Mobilitatsvorrichtung fur korperbehinderte Per-
sonen (1) gemak Anspruch 2, wobei die Handgriffan-
ordnung (80) zwei Handgriffe (82) umfasst, die nach
unten faltbar sind.

4. Mobilitatsvorrichtung fir kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemal einem der Anspriiche 2 oder 3,
wobei der Schwenkarm (20) und die Handgriffanord-
nung (80) auf eine Héhe Uber Taillenhéhe (h) einer
sitzenden Person (2) verfahren werden kénnen.

5. Mobilitdtsvorrichtung fur kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemaly einem der Anspriiche 1-4, wobei
die Mobilitatsvorrichtung (1) keinen Sitz fur eine Per-
son (2) aufweist.

6. Mobilitdtsvorrichtung fiir kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemaly einem der Anspriiche 1-5, wobei
an der Beckenstiitze (40) mindestens ein Fixiergurt
(30, 32) befestigt ist.

7. Mobilitatsvorrichtung fiir kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemaf Anspruch 6, aufweisend einen obe-
ren Fixiergurt (32) zum Fixieren des Oberkorpers (4)
einer korperbehinderten Person (2) und einen unte-
ren Fixiergurt (30) zum Fixieren des Beckens einer
kérperbehinderten Person (2).
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8. Mobilitdtsvorrichtung flr kdrperbehinderte Per-
sonen (1) gemal einem der Anspriiche 6 oder 7, wo-
bei zumindest einer der Fixiergurte (30, 32) in die Be-
ckenstitze (40) einziehbar ist.

9. Mobilitdtsvorrichtung fir kdrperbehinderte Per-
sonen (1) gemal einem der Anspriiche 1-8, wobei
der Schwenkarm (20) so auf H6hen unterhalb und
oberhalb der Taillenhéhe (h) einer sitzenden Person
verschwenkt werden kann, dass:

a. die Beckenstiitze (40) am Bauch einer sitzenden
Person (2) anliegen kann;

b. sich eine sitzende Person (2) mit fixierter Becken-
stlitze (40) in den Stand aufrichten kann; und

c. die Beckenstiitze (40) den Bauch oder das vordere
Becken der Person (2) fixiert und die Person (2) auf
der Mobilitdtsvorrichtung (1) aufrecht stehend fixiert.

10. Mobilitdtsvorrichtung fir kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemal einem der Anspriiche 1-9, wobei
die Verschwenkbewegung des Schwenkarms (20) in
die Standposition der Person (2) von einer Feder,
bevorzugt von einer blockierbaren Feder und noch
bevorzugter von einer blockierbaren Gasdruckfeder
(26) unterstitzt wird.

11. Mobilitdtsvorrichtung fir eine kdrperbehinderte
Person (1) gemaf einem der Anspriiche 1-10, wobei
der Schwenkarm (20) selektiv blockiert werden kann,
um zumindest zwei der folgenden Modi bereitzustel-
len:

a. freier Modus, in dem der Schwenkarm (20) sich
aufwarts und abwarts bewegen kann;

b. blockierter Modus, in dem der Schwenkarm (20)
sich weder aufwarts noch abwarts bewegen kann;

c. Aufstehmodus, in dem der Schwenkarm (20) sich
nur aufwarts aber nicht abwarts bewegen kann;

d. Hinsetzmodus, in dem der Schwenkarm (20) sich
nur abwarts aber nicht aufwarts bewegen kann.

12. Mobilitatsvorrichtung fir kdrperbehinderte Per-
sonen (1) geman einem der Anspriiche 1-11, wobei
der Schwenkarm (20) langeneinstellbar ausgefihrt
ist, um die Mobilitadtsvorrichtung (1) an den Benutzer
(2) anzupassen.

13. Mobilitatsvorrichtung fir kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemal einem der Anspriiche 1-12, weiter-
hin aufweisend zwei am Chassis (10) angeordnete
Fulistlitzen (14), als Plattformen fir eine auf der Mo-
bilitatsvorrichtung (1) stehende Person (2), wobei die
Fulistltzen (14) zwischen vorderen Radern (12) und
hinteren Radern (13, 110, 114) angeordnet sind.

14. Mobilitdtsvorrichtung fir kdrperbehinderte Per-
sonen (1) gemal Anspruch 13, wobei die Ful3stltzen
(14) mittels eines motorisierten Mechanismus héhen-
einstellbar sind.

15. Mobilitatsvorrichtung fur kbrperbehinderte Per-
sonen (1) gemal einem der Anspriiche 1-14, wo-
bei der Schwenkarm (20) als Parallelogrammanord-
nung (24, 25) ausgebildet ist, so dass die Beckenstit-
ze (40) beim Verschwenken des Schwenkarms (20)
stets die gleiche Orientierung aufweist.

16. Mobilitdtsvorrichtung fir kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemal einem der Anspriiche 1-14, wo-
bei der Schwenkarm (20) weiterhin eine Getriebean-
ordnung (130, 132) aufweist, zur Beibehaltung der
Orientierung der Beckenstitze (40), wahrend der
Schwenkarm (20) verschwenkt wird.

17. Mobilitatsvorrichtung firr kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemal Anspruch 16, wobei die Getriebe-
anordnung (130, 132) aufweist:

a. ein erstes Getriebe (130) an einem Ende des
Schwenkarms (20);

b. ein zweites Getriebe (132) an dem anderen Ende
des Schwenkarms (20);

c. eine drehbare Verbindungswelle (136), die die Ein-
gangswellen (145, 147) des ersten und zweiten Ge-
triebes (130, 132) miteinander verbindet;

d. wobei eine drehbare Ausgangswelle (144) des ers-
ten Getriebes (130) mit der Beckenstiitze (40) ver-
bunden ist; und

e. eine drehbare Ausgangswelle (146) des zweiten
Getriebes (132) mit dem Chassis (10) verbunden ist.

18. Mobilitatsvorrichtung fur kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemal einem der Anspriche 1-17, wei-
terhin aufweisend eine entfernbare, an dem Chas-
sis (10) starr angeordnete Stitzsaule (70), wobei der
Schwenkarm (20) Uber die Stlutzsaule (70) an dem
Chassis (10) gelagert ist.

19. Mobilitatsvorrichtung fur kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemaf Anspruch 18, wobei das untere En-
de (22) des Schwenkarms (20) héhenverschieblich
an der Stitzsaule (70) gelagert ist.

20. Mobilitatsvorrichtung fir kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemalk einem der Anspriiche 1-19, wobei
das Chassis (10) angetriebene Rader (12) aufweist,
die von dem mindestens einen Motor (90) selektiv
angetrieben werden, um die Mobilitdtsvorrichtung (1)
verfahren zu kénnen.

21. Mobilitatsvorrichtung fiir kérperbehinderte Per-
sonen (1) geman einem der Anspriiche 1-20, weiter-
hin aufweisend zumindest ein Mehrrichtungsrad (13).

22. Mobilitatsvorrichtung fir kérperbehinderte Per-
sonen (1) geman einem der Anspriiche 1-21, weiter-
hin aufweisend
a. zumindest ein omnidirektionales Rad (110); und/
oder
b. zumindest eine Lenkrolle; und/oder
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c. ein holonomisches Fahrwerk, aufweisend vier om-
nidirektionale Rader (110) an den Kanten des Chas-
sis (10); und/oder

d. ein Mecanum-Fahrwerk, aufweisend zumindest
zwei Mecanum-Réader (114).

23. Mobilitatsvorrichtung fur kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemal einem der Anspriiche 1-22, weiter-
hin aufweisend Stabilisationselemente (16, 17), die
beziglich dem Chassis (10) ausfahrbar und einfahr-
bar sind, um eine erhdhte Stabilitat der Mobilitatsvor-
richtung (1) bereitzustellen.

24. Mobilitatsvorrichtung fir kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemal einem der Anspriiche 18-23, wei-
terhin aufweisend eine Schienbeinstitze (60), die an
der Stitzsaule (70) einstellbar befestigt ist.

25. Mobilitatsvorrichtung fir kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemal einem der Anspriiche 1-24, wei-
terhin aufweisend ein Steuerpult (50), an dem die
Person (2) die Bewegungen der Mobilitdtsvorrich-
tung (1), insbesondere die Fahrbewegungen steuern
kann.

26. Mobilitatsvorrichtung fir kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemal Anspruch 25, wobei das Steuerpult
(50) eine kabellose Fernbedienung aufweist, die es
dem Benutzer erlaubt, die Mobilitdtsvorrichtung (1)
von einer entfernten Position aus zu verfahren.

27. Mobilitatsvorrichtung fur kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemal einem der Anspriiche 1-26, weiter-
hin aufweisend eine Plattform (18, 150) am hinteren
Ende des Chassis (10), die dazu dient, die FilRe der
Person (2) zu stiitzen, damit die Person (2) einen Fi-
xiergurt (30, 32) einfacher an ihrem Korper fixieren
kann.

28. Mobilitatsvorrichtung fur kérperbehinderte Per-
sonen (1) gemal Anspruch 27 wobei die Plattform
(150) mittels eines motorisierten Mechanismus (152)
héhenerfahrbar ist.

29. Verfahren zum Aufrichten einer sitzenden kor-
perbehinderten Person (2) und zum Fixieren der Per-
son (2) im Stand auf einer selbstfahrenden Mobilitats-
vorrichtung (1) aufweisend die folgenden Schritte:

a. Bereitstellen einer Mobilitatsvorrichtung (1), auf-
weisend ein motorisch angetriebenes, verfahrbares
Chassis (10), einen am Chassis (10) schwenkbar be-
festigten Schwenkarm (20), eine an einem oberen
Ende (23) des Schwenkarms (20) angeordnete Be-
ckenstltze (40) und eine Handgriffanordnung (80),
die auf oder unter die Taillenhéhe (h) der sitzenden
Person (2) abgesenkt werden kann;

b. Fixieren der Beckenstlitze (40) am Bauch der sit-
zenden Person (2);

c. Bewegen der Handgriffanordnung (80) in eine Ho-
he, die es der Person (2) erlaubt, sich selbst mit Hil-

fe der Handgriffanordnung (80) in den Stand hochzu-
ziehen; und

d. Verschwenken des Schwenkarms (20) zum Auf-
richten der Person (2) in den Stand auf dem Chassis
(10) der Mobilitatsvorrichtung (1).

30. Verfahren zum Aufrichten einer sitzenden kor-
perbehinderten Person (2) und zum Fixieren der Per-
son (2) im Stand auf einer selbstfahrenden Mobilitats-
vorrichtung (1) gemaf Anspruch 29, wobei der Schritt
des Fixierens der Beckenstiitze (40) ein Umgreifen
der Person (2) mittels eines Fixiergurtes (30) umfasst,
und wobei die Person (2) ihre FiiRe auf einer rick-
seitigen Plattform (18) oder einer héhenverfahrbaren
Plattform (150) des Chassis (10) platziert, um ihre
Oberschenkel anzuheben.

31. Verfahren zum Aufrichten einer sitzenden kor-
perbehinderten Person (2) und zum Fixieren der Per-
son (2) im Stand auf einer selbstfahrenden Mobili-
tatsvorrichtung (1) gemaf einem der Anspriiche 29-
30, wobei das Verschwenken des Schwenkarms (20)
durch eine Feder (26) unterstiitzt oder motorisch an-
getrieben ist.

Es folgen 17 Seiten Zeichnungen
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Fig. 5
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Fig. 8
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Fig. 9
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Fig. 11
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Fig. 19
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Fig. 24
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Fig. 27
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