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Patentkrav

1. Stattestruktur (100) omfattende:

- en lastmottakende del (1), utformet for & motta en last som skal
transporteres eller hjelpes under bevegelse;

- to par av ben (2), hvor hvert benpar er anordnet fra én tverrside av den
lastmottakende delen som er motsatt for en annen tverrside av nevnte lastmot-
takende del viet til det andre benparet, hvor alle ben (2) strekker seg fra den last-
mottakende delen (1) mot underlaget nar stgttestrukturen (100) er i brukstilstand pa
horisontalt underlag, og er innrettet for & holde den lastmottakende delen over
underlaget; og

- fire hjul (2w) med respektive rotasjonsakser orientert horisontalt nar stgtte-
strukturen (100) er i brukstilstanden pa horisontalt underlag, hvor hvert ben (2) er
utstyrt med ett av nevnte hjul ved en nedre ende av nevnte ben som er motsatt for en
forbindelse av nevnte ben med den lastmottakende delen (1);

hvorved hvert ben (2) omfatter et gvre segment (2u) og et nedre segment (21),
hvor, for hvert ben, en gvre ende av det gvre segmentet er dreibart forbundet med
den lastmottakende delen (1) med en fgrste dreieakse (Al), og en nedre ende av det
gvre segmentet er dreibart forbundet med en gvre ende av det nedre segmentet med
en dreieakse (A2), og hvor en nedre ende av det nedre segmentet danner den nedre
ben-enden motsatt for forbindelsen av nevnte ben med den lastmottakende delen,
hvor fgrste og andre dreieakser til alle ben er parallelle og horisontale nar stgtte-
strukturen (100) er i brukstilstanden pa horisontalt underlag,

karakterisert ved at stgttestrukturen (100) er innrettet for a skape en
referanseposisjon med kryssede ben i brukstilstanden pa horisontalt underlag med alle
hjulene (2v) hvilende pa underlaget, der begge ben (2) pa hver tverrside av den last-
mottakende delen (1) strekker seg nedover og samtidig som de krysser hverandre i
projeksjon inn i et sagittalplan til stgttestrukturen,

og stgttestrukturen (100) videre er innrettet for & utfgre en senking av den
lastmottakende delen (1) mot underlaget fra referanseposisjonen med kryssede ben,
ved & bgye hvert ben (2) oppover om den andre aksen (A2) til nevnte ben slik at en
vinkel (a) mellom de gvre (2u) og nedre (2I) segmentene av nevnte ben reduseres
ved den andre aksen, samtidig for alle fire ben, og saledes gke en fgrste avstand (d1)
mellom begge hjulene (2w) pa hver tverrside av den lastmottakende delen, mens
begge ben pa hver tverrside fortsatt krysser hverandre i projeksjon inn i sagittal-

planet.
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2. Stgttestruktur (100) ifglge krav 1, videre innrettet slik at under senkingen av
den lastmottakende delen (1) fra referanseposisjonen med kryssede ben, begge gvre
segmenter (2u) pa hver tverrside av den lastmottakende delen samtidig spres ut
gjennom dreininger av nevnte gvre segmenter om de fgrste aksene (Al) i motsatte
retninger, slik at en andre avstand (d2) mellom de andre aksene (A2) pa hver tverr-
side av den lastmottakende delen gkes, og derigjennom redusere eller undertrykke
gkningen av den fgrste avstanden mellom hjulene (2w) pa hver tverrside som om den

kun fremkommer fra bgyingen av bena (2) om de andre aksene.

3. Stgttestruktur (100) ifglge krav 1 eller 2, videre innrettet slik at senkingen av
den lastmottakende delen (1) fortsettes til anleggsflater forbundet henholdsvis med de
gvre (2u) og nedre (2l) segmentene av hvert ben (2) kommer i kontakt med hver-
andre for alle ben, slik at ytterligere reduksjon av vinkelen (a) mellom de gvre og
nedre segmentene av hvert ben stanses, eller til de fire bena bergrer underlaget ved

de fire andre aksene (A2) i tillegg til de fire hjulene (2w).

4, Stgttestruktur (100) ifslge et hvilket som helst av de foregdende krav, videre
omfattende minst ett fgrste motorsystem anordnet for & drive de nedre segmentene
(21) av bena (2) i dreining om de respektive andre akser (A2), og eventuelt ogsa for
samtidig a drive de gvre segmentene (2u) av bena (2) i dreining om de respektive
fgrste akser (A1), under senkingen av den lastmottakende delen (1) fra referanse-

posisjonen med kryssede ben.

5. Stattestruktur (100) ifglge krav 4, hvor det fgrste motorsystemet omfatter
motorenheter som hver er viet til @ bevirke til dreining av ett av de gvre (2u) og nedre
(21) segmentene om én av de fgrste (A1) eller andre (A2) aksene, separat fra de
andre motorenhetene viet til 8 bevirke til dreininger av andre av de gvre og nedre

segmentene.

6. Stgttestruktur (100) ifelge et hvilket som helst av de foregdende krav, videre
innrettet for & bevege bena (2) om de fgrste aksene (A1) fra referanseposisjonen med
kryssede ben slik at de to bena pa hver tverrside av den lastmottakende delen (1), i
projeksjon inn i sagittalplanet, ikke lenger krysser hverandre, og derigjennom skape

en posisjon med ukryssede ben.
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7. Stgttestruktur (100) ifglge krav 6, innrettet for & bevege bena (2) fra
posisjonen med ukryssede ben slik at det skapes en gabevegelse tilsvarende den til et

firbent dyr.

8. Stgttestruktur (100) ifslge et hvilket som helst av de foregdende krav, videre
omfattende minst ett andre motorsystem anordnet for & drive minst to av hjulene

(2w) i rotasjon, slik at stgttestrukturen beveger seg pa underlaget gjennom rulling.

9. Stgttestruktur (100) ifslge et hvilket som helst av de foregaende krav, hvor
hvert ben (2) videre omfatter et inntrekkbart benforlengningssegment (2e) anordnet
for @ strekke seg nedover slik at det trykker pd underlaget i stedet for hjulet (2w) til
nevnte ben, hvor hvert benforlengningssegment er utstyrt med en bakkebergrende
blokk og har en forlengningslengde slik at benet er lengre nar benforlengnings-
segmentet er strukket ut, sammenliknet med benet som bergrer underlaget med

hjulet til nevnte ben ndr nevnte benforlengningssegment ikke lenger er strukket ut.

10.  Stgttestruktur (100) ifglge krav 9, videre innrettet for 3 styres for & klatre opp
et trinn eller trapper, med benforlengningssegmentene (2e) strukket ut for minst to av
bena (2).

11. Stgttestruktur (100) ifglge krav 9 eller 10, innrettet slik at utstrekking av hvert

benforlengningssegment (2e) bevirkes av et motorsystem.

12. Stgttestruktur (100) ifglge et hvilket som helst av kravene 1 til 11, innrettet for
& danne et eksoskjelett ment for en funksjonshemmet person, der den lastmottakende
delen (1) er et sete eller en ryggstgtte tilpasset for 8 stgtte minst én av et bekken

eller en kropp til den funksjonshemmede personen.

13. Stgttestruktur (100) ifglge krav 12, innrettet slik at hjulene (2w) er frihjul
under i hvert fall en del av bruk av nevnte stgttestruktur av den funksjonshemmede
personen, og hvor stgttestrukturen er innrettet for 8 beveges pa underlaget ved at
fgttene til den funksjonshemmede personen bergrer og drar i underlaget mens
bekkenet eller kroppen til den funksjonshemmede personen stgttes av den lastmot-
takende delen (1).
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14. Stgttestruktur (100) ifglge krav 12 eller 13, videre omfattende to leddede
stgtter (3) som strekker seg fra den lastmottakende delen (1) og er innrettet for &
bevege bena til den funksjonshemmede personen pd en samordnet mte med hensyn

til en bevegelse til stgttestrukturen.

15. Stgttestruktur (100) ifglge et hvilket som helst av kravene 1 til 11, hvor den
lastmottakende delen (1) er egnet til & tilpasse seg til en tobeint robot som star pa
underlaget samtidig som den setter den tobente roboten i stand til 8 g3, og nevnte

stgttestruktur gker stabilitet for den tobente roboten.
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