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(54) Autonomer Anstrichroboter.

(57) Die Erfindung bezieht sich auf einen autonomen Anstrichro-
boter, bestehend aus einer mobilen Basis (1), die mit einem
Farbtank und einer Pumpe oder einem Kompressor ausgestat-
tet ist. Die Basis (1) umfasst eine Reihe von Detektoren, die so
konfiguriert sind, dass sie die Basis (1) lokalisieren und Hinder-
nisse erkennen, eine im Wesentlichen vertikale Hubsaule (4), an
deren Ende ein Roboterarm (5) gelenkig gelagert und am obe-
ren Ende ein Kopf (6) positioniert ist, der eine mit der Pumpe
verbundene Farbpistole tragt, eine oder mehrere Kameras und
einen Lagesensor.
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Beschreibung

Technisches Gebiet

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf einen autonomen Innenanstrichroboter fir Wohnungen, Geschaftsrau-
me, Hotels usw. Es handelt sich um eine Vorrichtung zum Streichen und Umranden bei gleichzeitiger Erkennung von
Hindernissen im Arbeitsbereich, mit dem Ziel, den Aufwand und die Zeit zur Durchflhrung dieser Arbeiten zu reduzieren.

[0002] Er ist anwendbar im Bereich der Inneneinrichtung und der Ausfiihrung kleiner Renovierungsarbeiten.

Stand der Technik

[0003] Trotz der neuesten technologischen Fortschritte auf dem Gebiet der Konstruktion und Verbesserungen im Bereich
der Instandhaltung ist das Thema der Malerarbeiten und Innenrestaurierung nach wie vor sehr handwerklich gepragt.
Daher ist es ein langsamer und kostspieliger Prozess, besonders wenn es sich um groBe Innenflachen handelt, die bemalt
werden sollen, wie z.B.: Salons, groBe Oberflachen, Hotels, usw.

[0004] Gegenstand der vorliegenden Erfindung ist eine Vorrichtung zum Streichen, Umranden und Erkennen von Hinder-
nissen im Arbeitsbereich mit dem Ziel, den Aufwand und die Zeit zur Durchfihrung dieser Arbeiten zu verringern.

[0005] Daher muss das Personal, das fir die Restaurierung groBer Flachen zusténdig ist, erhebliche Anstrengungen un-
ternehmen, um hohe Decken und schwer zugangliche Ecken zu streichen. Hinzu kommt, dass die zum Erreichen von De-
cken oder Ecken erforderlichen Positionen oft nicht korrekt oder anstrengend sind und aus arbeitsmedizinischen Grunden
in mehreren Schritten mit Farbe gestrichen werden miissen.

[0006] Andere Vorrichtungen, die der Erfindung ahnlich sind, sind dem Anmelder nicht bekannt.

Kurze Erklarung der Erfindung

[0007] Die Erfindung bezieht gemaB den Anspriichen auf einen autonomen Anstrichroboter, dessen Ausfuhrungsformen
die Probleme des Standes der Technik I6sen.

[0008] Die Basiseinheit des Roboterarms ist eine autonome Vorrichtung, die es erméglicht, alle Oberflachen von einem
Mindestniveau auf Bodenhdhe bis zu Decken, die je hach Abmessungen 3 Meter oder mehr betragen kénnen, zu streichen.

[0009] Der autonome Anstrichroboter umfasst eine mobile Basis mit einem Farbtank und einer Pumpe oder einem Kom-
pressor. Die Basis umfasst eine Reihe von Detektoren, die zur Lokalisierung und Erkennung von Hindernissen konfiguriert
sind. Von der Basis geht eine im Wesentlichen vertikale Hubsaule aus, an deren Ende ein Gelenkroboterarm angeordnet
und mit einem Kopf versehen ist. Dieser Kopf tragt eine Farbpistole, die mit der Pumpe verbunden ist, zum Beispiel vom
Typ ,Airless”, eine oder mehrere Kameras und einen Lagesensor. Vorzugsweise tragt er auch einen einziehbaren Spatel.

[0010] In einer bevorzugten Ausfiihrungsform umfasst die Basis omnidirektionale Rader.
[0011] Die Kameras am Kopf kénnen jeweils Lichtquellen enthalten.

[0012] Andere Varianten werden spater beschrieben.

Beschreibung der Zeichnungen

[0013] Zum besseren Verstandnis der Erfindung sind folgende Figuren enthalten.

Fig. 1: Vorderansicht einer Ausfiihrungsform des Geréats mit eingeklapptem Roboterarm.
Fig. 2: Seitenansicht der vorherigen beispielhaften Ausfihrungsform mit dem ausgefahrenen Roboterarm.
Fig. 3: Detail eines Beispiels fur einen Kopf.

Ausfiihrungsformen der Erfindung

[0014] Als nachstes wird kurz eine Ausfiihrungsform der Erfindung als ein illustratives und nicht limitierendes Beispiel
dafur beschrieben.

[0015] Der in den Ausfihrungsformen der Figuren gezeigte Roboter umfasst eine mobile Basis (1), zum Beispiel mit vier
omnidirektionalen Radern (2) vom Typ ,Mechanum Wheel“. Diese Rader (2) erlauben eine Bewegung in jede Richtung,
um naher an die zu streichende Flache heranzukommen. Er umfasst auch eine Reihe von lasergestitzten, visuellen
Detektoren zur Lokalisierung und Erkennung von Hindernissen. Zum Beispiel ist er mit Infrarot-Detektoren rund um die
Basis (1) ausgestattet, um Hindernisse und Raumbegrenzungen zu erkennen und zu umgehen.

[0016] Die Basis (1) tragt eine Hubséaule (4), z.B. eine teleskopische, die im Wesentlichen vertikal angeordnet ist. Am
oberen Ende der Hubséule (4) ist ein Roboterarm (5) angebracht, der gelenkig und mit einem Kopf (6) versehen ist, der
eine Farbpistole (7) tragt. Die Pistole (7) ist vorzugsweise vom Typ ,Airless”, um moégliche Flecken zu reduzieren.
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[0017] Der Kopf (6) tragt zudem einen einziehbaren Spatel (8). Er soll Decken, Fensterrahmen und FuBleisten skizzieren
bzw. zu umranden.

[0018] Eine oder mehrere Kameras (9) im Kopf (6), idealerweise jeweils mit Lichtquellen, und ein Lagesensor (10) ermég-
lichen die Erkennung der zu streichenden und zu umrandenden Flachen. Ein Farbdetektor erméglicht es zu erkennen, ob
der Einsatz der Pistole (7) ausreichend war oder ob eine Nachbesserung notwendig ist. Der Farbdetektor kann unabhéngig
oder durch Programmierung anhand der Bilder der Kameras (9) arbeiten.

[0019] Die Basis (1) umfasst einen Farbtank und eine Pumpe oder einen Kompressor, um die Farbe durch ein geeignetes
Rohr, das am Roboterarm (5) befestigt ist, zur Pistole (7) hochzubringen. Der Tank ist abnehmbar, um den Farbwechsel,
seine Reinigung und die Reinigung der Pumpe oder des Kompressors zu erleichtern.

[0020] Alle oben genannten Bestandteile werden durch eine oder mehrere Batterien, durch eine an das Netzwerk ange-
schlossene Verkabelung oder durch beide Lésungen betrieben.

Patentanspriiche

1. Autonomer Anstrichroboter, umfassend eine bewegliche Basis (1), die mit einem Farbbehélter und einer Pumpe oder
einem Kompressor ausgestattet ist, dadurch gekennzeichnet, dass die Basis (1) eine Reihe von Detektoren umfasst,
die so konfiguriert sind, dass sie die Basis (1) lokalisieren und Hindernisse erkennen, eine im Wesentlichen vertikale
Hebesaule (4), an deren Ende ein Roboterarm (5) gelenkig gelagert und am oberen Ende des Kopfes (6) positioniert
ist, der eine mit der Pumpe verbundene Farbpistole (7) trAgt, eine oder mehrere Kameras (9) und einen Lagesensor
(10).

Roboter nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Basis (1) omnidirektionale Rader (2) umfasst.
Roboter nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Pistole (7) vom Typ ,Airless” ist.

Roboter nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass der Kopf (6) zudem einen einziehbaren Spatel (8) tragt.

S

Roboter nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Kameras (9) des Kopfes (6) jeweils eine eigene Licht-
quelle umfassen.
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