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(54) Bezeichnung: ELEKTRISCH AUFGELADENE MONDREGOLITH-SAMMELVORRICHTUNGEN FUR MOND-

ROVER

(57) Zusammenfassung: Ein Mond-Rover umfasst einen
Korper, mindestens eine zum Sammeln von Mondregolith
konfigurierte Sammelvorrichtung und eine Stromversor-
gung. In einigen Beispielen umfasst die Sammelvorrichtung
mindestens eine Wand, die eine Offnung definiert, und min-
destens eine in der Offnung positionierte Platte. Die Strom-
versorgung ist so konfiguriert, dass sie eine Spannungsdiffe-
renz an die Sammelvorrichtung anlegt. In einigen Beispielen
umfasst der Mond-Rover aulerdem einen beweglichen
Arm, dessen eines Ende mit dem Korper und dessen ande-
res Ende mit der Sammelvorrichtung verbunden ist, mindes-
tens einen Polaritatssensor, der so konfiguriert ist, dass er
die Polaritdt des Mondregoliths in der Nahe des Mond-
Rovers erfasst, und einen Controller, der so konfiguriert ist,
dass er die Stromversorgung steuert, um auf der Grundlage
der erfassten Polaritat des Mondregoliths in der Nahe des
Mond-Rovers eine Spannungsdifferenz an die Sammelvor-
richtung anzulegen. Andere Beispiele von Mond-Rovern
sind ebenfalls offenbart.
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Beschreibung
EINLEITUNG

[0001] Die Informationen in diesem Abschnitt die-
nen dazu, den Kontext der Offenbarung allgemein
darzustellen. Arbeiten der vorliegend genannten
Erfinder, soweit sie in diesem Abschnitt beschrieben
sind, sowie Aspekte der Beschreibung, die zum Zeit-
punkt der Anmeldung mdglicherweise nicht zum
Stand der Technik gehéren, sind weder ausdrtcklich
noch stillschweigend als Stand der Technik gegen
die vorliegende Offenbarung zugelassen.

[0002] Die vorliegende Offenbarung bezieht sich auf
elektrisch geladene Mondregolith-Sammelvorrich-
tungen flr Mond-Rover und insbesondere auf Sam-
melvorrichtungen mit einer oder mehreren Platten
darin und/oder auf bewegliche Sammelvorrichtun-
gen.

[0003] Mond-Rover sind Fahrzeuge, die sich auf der
Mondoberflache bewegen sollen. Wenn sich Mond-
Rover auf der Mondoberflache bewegen, kénnen
durch die Bewegung der Rader der Rover Staubpar-
tikel aufgewirbelt werden, die als Mondregolith
bezeichnet werden. Mondregolith ist in der Regel
scharfkantig und zerkliftet, da es auf dem Mond kei-
nen naturlichen Verwitterungsprozess gibt, der die
Kanten der Partikel glattet.

ZUSAMMENFASSUNG

[0004] Ein Mond-Rover umfasst einen Kérper, min-
destens eine Sammelvorrichtung, die neben dem
Kérper angeordnet und zum Sammeln von Mondre-
golith konfiguriert ist, und eine Stromversorgung. Die
mindestens eine Sammelvorrichtung umfasst min-
destens eine Wand, die eine Offnung definiert, und
mindestens eine in der Offnung angeordnete Platte.
Die Stromversorgung ist elektrisch mit der mindes-
tens einen Platte der Sammelvorrichtung verbunden
und so konfiguriert, dass sie eine Spannungsdiffe-
renz an die mindestens eine Platte anlegt, wodurch
Mondregolith in die mindestens eine Sammelvorrich-
tung hineingezogen wird.

[0005] In anderen Merkmalen hat die mindestens
eine Sammelvorrichtung die Form eines Trichters,
wobei sich die Offnung von einem ersten Ende zu
einem zweiten Ende, das dem ersten Ende gegen-
Uberliegt, verjungt.

[0006] In anderen Merkmalen umfasst die mindes-
tens eine Platte ein Stahlwollnetz bzw. -geflecht.

[0007] In anderen Merkmalen umfasst die mindes-
tens eine Platte eine erste Gitterplatte mit Perforatio-
nen bzw. Léchern und eine zweite Gitterplatte mit
Perforationen bzw. Lochern, wobei die erste Gitter-
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platte und die zweite Gitterplatte voneinander beab-
standet sind und die Perforationen der zweiten Git-
terplatte kleiner sind als die Perforationen der
ersten Gitterplatte.

[0008] In anderen Merkmalen befindet sich die erste
Gitterplatte neben dem ersten Ende der Offnung in
der Sammelvorrichtung und die zweite Gitterplatte
neben dem zweiten Ende der Offnung in der Sam-
melvorrichtung.

[0009] In anderen Merkmalen ist die Stromversor-
gung so konfiguriert, dass sie eine erste Spannungs-
differenz an die erste Gitterplatte und eine zweite
Spannungsdifferenz an die zweite Gitterplatte anlegt,
wobei die zweite Spannungsdifferenz grofier ist als
die erste Spannungsdifferenz.

[0010] In anderen Merkmalen hat die mindestens
eine Platte eine konische Form.

[0011] In anderen Merkmalen umfasst die mindes-
tens eine Sammelvorrichtung eine Leitung, die sich
durch die mindestens eine konisch geformte Platte
erstreckt, und die Leitung ist so konfiguriert, dass
sie Mondregolith von der mindestens einen konisch
geformten Platte nach unten zu einem unteren Teil
der mindestens einen Sammelvorrichtung transpor-
tiert.

[0012] In anderen Merkmalen umfasst der Mond-
Rover auferdem mindestens einen Polaritatssensor,
der so konfiguriert ist, dass er die Polaritat des Mond-
regoliths in der Nadhe des Mond-Rovers erfasst.

[0013] In anderen Merkmalen umfasst der Mond-
Rover au3erdem einen Controller, der mit dem min-
destens einen Polaritdtssensor kommuniziert. Der
Controller ist so konfiguriert, dass er die Stromver-
sorgung so steuert, dass die Polaritdt der Span-
nungsdifferenz, die an der mindestens einen Platte
der Sammelvorrichtung anliegt, auf der Grundlage
der erfassten Polaritdt des Mondregoliths in der
Nahe des Mond-Rovers angepasst wird.

[0014] In anderen Merkmalen umfasst der Mond-
Rover auRerdem einen Controller, der mit dem min-
destens einen Polaritatssensor kommuniziert. Der
Controller ist so konfiguriert, dass er ein Signal von
dem mindestens einen Polaritdtssensor empfangt,
das eine Ladung des an den Mond-Rover angrenz-
enden Mondregolith anzeigt, eine Dichte des an den
Mond-Rover angrenzenden Mondregoliths auf der
Grundlage des empfangenen Signals bestimmt und
die Stromversorgung steuert, um die an die mindes-
tens eine Platte der Sammelvorrichtung angelegte
Spannungsdifferenz auf der Grundlage der bestimm-
ten Dichte des an den Mond-Rover angrenzenden
Mondregoliths anzupassen.
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[0015] In anderen Merkmalen umfasst der Mond-
Rover aulRerdem mindestens eine Komponente, die
empfindlich bezlglich Mondregolith und mit dem
Korper verbunden ist. Die mindestens eine Sammel-
vorrichtung ist mit dem Kérper neben der mindestens
einen Komponente verbunden.

[0016] Ein Mond-Rover umfasst einen Kérper, min-
destens eine Sammelvorrichtung, die so konfiguriert
ist, dass sie Mondregolith sammelt, einen bewegli-
chen Arm mit einem ersten Ende, das mit dem Kor-
per verbunden ist, und einem zweiten, abgewandten
Ende, das mit der mindestens einen Sammelvorrich-
tung verbunden ist, mindestens einen Polaritatssen-
sor, der so konfiguriert ist, dass er die Polaritat von
Mondregolith in der Nahe des Mond-Rovers erfasst,
eine Stromversorgung, die elektrisch mit der mindes-
tens einen Sammelvorrichtung verbunden ist, und
einen Controller, der mit dem mindestens einen Pola-
ritatssensor und der Stromversorgung in Verbindung
steht. Der Controller ist so konfiguriert, dass er die
Stromversorgung so steuert, dass eine Spannungs-
differenz an die mindestens eine Sammelvorrichtung
angelegt wird, die auf der erfassten Polaritat des
Mondregoliths in der Nahe des Mond-Rovers basiert,
wodurch Mondregolith zu der mindestens einen
Sammelvorrichtung gezogen wird.

[0017] In anderen Merkmalen steht der Controller in
Verbindung mit dem beweglichen Arm. Der Control-
ler ist so konfiguriert, dass er ein Signal von dem min-
destens einen Polaritdtssensor empfangt und als
Reaktion auf den Empfang des Signals den bewegli-
chen Arm von einer ersten Position in eine zweite
Position verstellt.

[0018] In anderen Merkmalen umfasst die mindes-
tens eine Sammelvorrichtung mindestens eine
Wand, die eine Offnung definiert, und mindestens
eine Gitterplatte, die in der Offnung positioniert ist,
und der Controller ist so konfiguriert, dass er die
Stromversorgung steuert, um die Spannungsdiffe-
renz an die mindestens eine Gitterplatte anzulegen,
wodurch Mondregolith in die mindestens eine Sam-
melvorrichtung hineingezogen wird.

[0019] In anderen Merkmalen umfasst die mindes-
tens eine Gitterplatte ein Stahlwollnetz bzw.
-gewebe.

[0020] In anderen Merkmalen umfasst die mindes-
tens eine Gitterplatte eine erste Gitterplatte mit Per-
forationen und eine zweite Gitterplatte mit Perforatio-
nen, die Perforationen der zweiten Gitterplatte sind
kleiner als die Perforationen der ersten Gitterplatte,
der Controller ist so konfiguriert, dass er die Strom-
versorgung so steuert, dass eine erste Spannungs-
differenz an die erste Gitterplatte und eine zweite
Spannungsdifferenz an die zweite Gitterplatte ange-
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legt wird, und die zweite Spannungsdifferenz ist gro-
Rer als die erste Spannungsdifferenz.

[0021] In anderen Merkmalen umfasst die mindes-
tens eine Sammelvorrichtung mindestens eine
Wand, die eine Offnung definiert, und mindestens
eine konisch geformte Platte, die in der Offnung posi-
tioniert ist.

[0022] In anderen Merkmalen umfasst die mindes-
tens eine Sammelvorrichtung eine Leitung, die sich
durch die mindestens eine konisch geformte Platte
erstreckt, und die Leitung ist so konfiguriert, dass
sie Mondregolith von der mindestens einen konisch
geformten Platte nach unten zu einem unteren Teil
der mindestens einen Sammelvorrichtung transpor-
tiert.

[0023] In anderen Merkmalen umfasst die mindes-
tens eine Sammelvorrichtung eine Gitterplatte, die
den Umfang des Korpers zumindest teilweise
umgibt.

[0024] Weitere Anwendungsbereiche der vorliegen-
den Offenbarung ergeben sich aus der detaillierten
Beschreibung, den Anspriichen und den Zeichnun-
gen. Die ausfihrliche Beschreibung und die spezifi-
schen Beispiele dienen lediglich der Veranschauli-
chung und sollen den Umfang der vorliegenden
Offenbarung nicht einschranken.

KURZBESCHREIBUNG DER ZEICHNUNGEN

[0025] Die vorliegende Offenbarung wird aus der
detaillierten Beschreibung und den beigeflugten
Zeichnungen vollstandiger ersichtlich, wobei gilt:

Fig. 1 ist ein funktionelles Blockdiagramm eines
Mond-Rovers mit mehreren Regolith-Sammel-
vorrichtungen gemafR der vorliegenden Offen-
barung;

Fig. 2 ist ein funktionelles Blockdiagramm einer
beispielhaften =~ Mondregolith-Sammelvorrich-
tung, die im Mond-Rover von Fig. 1 gemaf der
vorliegenden Offenbarung verwendet werden
kann;

Fig. 3 - 6 sind funktionelle Blockdiagramme von
beispielhaften Gitterplatten, die in der Mondre-
golith-Sammelvorrichtung von Fig. 2 gemal
der vorliegenden Offenbarung verwendet wer-
den kénnen;

Fig. 7 ist ein funktionelles Blockdiagramm einer
weiteren beispielhaften Mondregolith-Sammel-
vorrichtung, die ein elektrisch leitfahiges Gitter
bzw. Geflecht gemaR der vorliegenden Offenba-
rung enthalt;

Fig. 8 ist ein funktionelles Blockdiagramm einer
weiteren beispielhaften Mondregolith-Sammel-
vorrichtung, die elektrisch leitende, konisch
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geformte Platten gemaR der vorliegenden
Offenbarung enthalt;

Fig. 9 ist ein funktionelles Blockdiagramm einer
weiteren beispielhaften Mondregolith-Sammel-
vorrichtung, die elektrisch leitende, konisch
geformte Platten und eine Leitung umfasst, die
sich gemal der vorliegenden Offenbarung
durch die Platten erstreckt;

Fig. 10 ist ein funktionelles Blockdiagramm
eines Mond-Rovers mit einem beweglichen
Arm und einer Mondregolith-Sammelvorrich-
tung, die gemaR der vorliegenden Offenbarung
mit dem beweglichen Arm verbunden ist;

Fig. 11 ist ein funktionelles Blockdiagramm
eines Mond-Rovers mit beweglichen Armen
und einer elektrisch leitenden, netzartigen
Schiirze, die gemal der vorliegenden Offenba-
rung mit den beweglichen Armen verbunden ist;

Fig. 12 ist eine Draufsicht auf den Mond-Rover
von Fig. 11 gemaR der vorliegenden Offenba-
rung;

Fig. 13 ist ein Blockschaltbild eines Stromver-
sorgungssystems fir einen Mond-Rover
gemal der vorliegenden Offenbarung;

Fig. 14 ist ein Flussdiagramm eines Steuer-
ungsverfahrens zur Steuerung einer Span-
nungsdifferenz, die an einer Mondregolith-Sam-
melvorrichtung eines Mond-Rovers gemal der
vorliegenden Offenbarung anliegt;

Fig. 15 ist ein Flussdiagramm eines Steuer-
ungsverfahrens zum Einstellen einer Span-
nungsdifferenz, die an einer Mondregolith-Sam-
melvorrichtung eines Mond-Rovers gemaf der
vorliegenden Offenbarung anliegt; und

Fig. 16 ist ein Flussdiagramm eines Steuer-
ungsverfahrens zur Steuerung eines bewegli-
chen Arms eines Mond-Rovers gemaR der vor-
liegenden Offenbarung.

[0026] In den Zeichnungen kénnen Bezugszahlen
zur Bezeichnung ahnlicher und/oder identischer Ele-
mente erneut verwendet werden.

DETAILLIERTE BESCHREIBUNG

[0027] Wenn ein Mond-Rover auf der Oberflache
des Mondes arbeitet, werden geladene Staubpartikel
oder geladener Mondregolith durch die Bewegung
der Rader des Rovers und/oder andere vom Rover
verursachte Stérungen aufgewirbelt. Die geladenen
Staubpartikel kénnen von verschiedenen Kompo-
nenten des Rovers angezogen werden und an
ihnen haften. Zu diesen Komponenten kdnnen bei-
spielsweise kritische, partikelempfindliche Kompo-
nenten wie elektrische/elektronische Komponenten
(z.B. Controller, Batterien, Umrichter, usw.), mecha-
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nische Komponenten (z.B. Kihler, Fahrgestell, Ach-
sen, Rader, usw.), usw. gehoren. Aullerdem ist der
Mondregolith aufgrund seiner scharfen und zerklifte-
ten Kanten abrasiv. So kann der vom Rover aufge-
wirbelte Mondregolith und/oder andere Stérungen
zu unerwiinschtem Verschleil dieser Komponenten
fUhren.

[0028] Staubfallen (hier auch als Sammelvorrichtun-
gen bezeichnet) gemal der vorliegenden Offenle-
gung umfassen Lésungen zum Anziehen, Sammelin
und Neutralisieren von geladenem Mondregolith.
Beispielsweise kdnnen die Sammelvorrichtungen
mit einer Spannungsdifferenz (z.B. einem Span-
nungspotential) elektrisch aufgeladen werden, um
Mondregolith anzuziehen. In verschiedenen Ausfuh-
rungsformen kénnen die Sammelvorrichtungen eine
oder mehrere elektrifizierte Gitterplatten (z.B. aus
perforierten Platten, Stahlwolleplatten, usw.), mas-
sive Platten, usw. enthalten, die in einem Innenraum
oder einer Offnung der Vorrichtungen angeordnet
sind. Dartber hinaus kdénnen in einigen Ausfih-
rungsformen die Sammelvorrichtungen in der Nahe
von kritischen Komponenten von Mond-Rovern
gekoppelt und/oder beweglich (z.B. Uber einen
beweglichen Arm, usw.) in eine Position neben die-
sen Komponenten gebracht werden. Infolgedessen
kénnen die Sammelvorrichtungen zumindest einen
Teil des geladenen Mondregoliths in der Nahe der
Vorrichtungen und der kritischen Komponenten
anziehen, auffangen und neutralisieren, wodurch
verhindert wird, dass dieser Mondregolith mit den
Komponenten in Wechselwirkung tritt.

[0029] Fig. 1 zeigt einen Mond-Rover 100, mit dem
mehrere Regolith-Sammelvorrichtungen verbunden
sind. Wie dargestellt, umfasst der Mond-Rover 100
im Allgemeinen einen Koérper 102, Rader 104 (z.B.
vier Rader, usw.), die mit dem Koérper 102 gekoppelt
sind, Komponenten 106, 108, die mit dem Korper
102 gekoppelt sind und beztiglich Mondregolith emp-
findlich sind, eine Stromversorgung 110, einen Con-
troller 112, der mit der Stromversorgung 110 in Ver-
bindung steht, einen Sensor 114, der mit dem
Controller 112 in Verbindung steht, und mehrere
Mondregolith-Sammelvorrichtungen 116. Zu den
Komponenten 106, 108 kdnnen beispielsweise ver-
schiedene Arten von kritischen Komponenten geho-
ren, wie elektrische/elektronische Komponenten
(z.B. Controller, Batterien, Umrichter, usw.), mecha-
nische Komponenten (z.B. Kihler, Fahrgestell, Ach-
sen, Rader, usw.), usw.

[0030] Die Stromversorgung 110 legt eine Span-
nungsdifferenz an die Sammelvorrichtungen 116
an, wie hier weiter erlautert. Beispielsweise kann
die Stromversorgung 110 (bzw. die darin enthaltenen
Komponenten) von dem Controller 112 so gesteuert
werden, dass sie gleiche oder unterschiedliche
Spannungsunterschiede an die Sammelvorrichtun-
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gen 116 und insbesondere an die Komponenten der
Sammelvorrichtungen 116 anlegt. In verschiedenen
Ausfuhrungsformen kann die Stromversorgung 110
z. B. eine oder mehrere Batterien, einen oder meh-
rere Spannungsregler usw. umfassen.

[0031] Der Sensor 114 erfasst verschiedene Para-
meter des Mondregoliths im Bereich des Mond-
Rovers 100 und/oder Parameter von Komponenten
des Mond-Rovers 100. Der Sensor 114 kann zum
Beispiel ein Polaritatssensor sein, der die Polaritat
des Mondregoliths in der Nahe des Mond-Rovers
100 erfasst. In anderen Beispielen kann der Sensor
114 ein Temperatursensor zur Uberwachung der
Temperatur von Komponenten (z.B. der Batterien,
etc.) des Mond-Rovers 100 und/oder zur Uberwa-
chung der Umgebungstemperatur in der Nahe des
Mond-Rovers 100 sein. Obwohl der Rover 100 in
Fig. 1 mit einem zentral angeordneten Sensor 114
dargestellt ist, kann der Rover 100 auch mehrere
Sensoren (z.B. Polaritatssensoren, Temperatursen-
soren, usw.) enthalten, die in der Nahe der Sammel-
vorrichtungen 116, der Komponenten des Rovers
100 usw. angeordnet sind.

[0032] Diein Fig. 1 gezeigten Sammelvorrichtungen
116 kdnnen am oder in der Nahe des Korpers 102
und in der Nahe der Komponenten 106, 108 und/o-
der anderer empfindlicher/kritischer Komponenten
des Rovers 100 angebracht sein. Beispielsweise
kénnen eine oder mehrere der Sammelvorrichtungen
116 mit dem Koérper 102 in der Nahe der Komponente
106, der Komponente 108 (z.B. einem Kiihler des
Rovers 100), der Stromversorgung 110, dem Con-
troller 112, usw. verbunden sein. In einigen Beispie-
len kénnen die Sammelvorrichtungen 116 in einer
Position fixiert (z.B. in den Korper 102 eingebettet)
oder beweglich sein. Beispielsweise kdnnen eine
oder mehrere der Sammelvorrichtungen 116
abnehmbar (z.B. Gber eine oder mehrere mechani-
sche Vorrichtungen) mit dem Koérper 102 verbunden
sein, so dass die Sammelvorrichtungen 116 bei
Bedarf von einer Position in eine andere bewegt wer-
den kdnnen. Obwohl der Rover 100 in Fig. 1 mit zehn
Sammelvorrichtungen 116 dargestellt ist, die auf dem
Korper 102 positioniert sind, kann der Rover 100
mehr oder weniger Sammelvorrichtungen enthalten,
die an verschiedenen Stellen auf oder in der Nahe
des Korpers 102 positioniert sind, falls gewlinscht.

[0033] Bei den Sammelvorrichtungen 116 kann es
sich um alle geeigneten Gerate zum Sammeln von
Mondregolith handeln. Beispielsweise umfasst jede
der Sammelvorrichtungen 116 mindestens eine
Komponente (z.B. eine Wand, eine Platte, usw.),
die zumindest teilweise aus elektrisch leitfahigem
Material besteht. Zum Beispiel, und wie hier weiter
erlautert, kann jede der Sammelvorrichtungen 116
eine oder mehrere perforierte Platten, Stahlwollplat-
ten, massive Platten, usw. enthalten, die elektrisiert

5/24

2024.08.08

werden, um geladenen Mondregolith anzuziehen. In
verschiedenen Ausflihrungsformen kann jede der
Sammelvorrichtungen 116 aus Fig. 1 die gleiche
Konfiguration haben. In anderen Beispielen kénnen
einige der Sammelvorrichtungen 116 eine andere
Konfiguration aufweisen.

[0034] Fig. 2 zeigt zum Beispiel eine beispielhafte
Sammelvorrichtung 216, die als eine der Sammel-
vorrichtungen 116 von Fig. 1 verwendet werden
kann. Wie dargestellt, umfasst die Sammelvorrich-
tung 216 im Allgemeinen Wande 220, 222, 224, die
eine Offnung 226 bilden, und drei Gitterplatten 228,
230, 232, die zwischen den Wanden 220, 222 ange-
bracht sind. Obwohl in Fig. 2 nicht dargestellt,
umfasst die Sammelvorrichtung 216 weitere Wande
(z.B. vordere und hintere Seitenwande), die zwi-
schen den Wanden 220, 222 (z.B. Seitenwande)
und der Wand 224 (z.B. eine Bodenwand) ange-
bracht sind, um eine im Wesentlichen geschlossene
Vorrichtung zu bilden, die einen Einlass 234 fir den
Eintritt von Mondregolith aufweist. In verschiedenen
Ausfihrungsformen kénnen die Seitenwande und/o-
der die Bodenwand aus einem durchgehenden
Materialstiick oder aus mehreren miteinander ver-
bundenen Materialstlicken bestehen.

[0035] In der Ausfiihrungsform von Fig. 2 sind die
Seitenwande 220, 222 nach innen zueinander abge-
winkelt. Bei dieser Konfiguration hat die Sammelvor-
richtung 216 die Form eines Trichters, wobei sich die
Offnung 226 von einem Ende (in der N&he der obe-
ren Abschnitte der Seitenwande 220, 222) zu einem
anderen, gegenulberliegenden Ende (in der Nahe der
unteren Abschnitte der Seitenwande 220, 222) ver-
jungt, wie in Fig. 2 gezeigt.

[0036] Die Gitterplatten 228, 230, 232 sind vonei-
nander beabstandet und in der Offnung 226 ange-
ordnet. Genauer gesagt ist die Gitterplatte 228 an
einem Ende (z.B. in der Nahe der oberen Abschnitte
der Seitenwande 220, 222) der Offnung 226 positio-
niert, die Gitterplatte 232 ist an einem anderen Ende
(z.B. in der Nahe der unteren Abschnitte der Seiten-
wéande 220, 222) der Offnung 226 positioniert, und
die Gitterplatte 230 ist zwischen den Gitterplatten
228, 232 positioniert.

[0037] Wie in Fig. 2 dargestellt, haben die Gitterplat-
ten 228, 230, 232 unterschiedliche Dicken im Ver-
haltnis zueinander. Die Gitterplatte 228 hat beispiels-
weise eine groRere Breite als die Gitterplatten 230,
232. AuRerdem hat die Gitterplatte 230 eine gré3ere
Breite als die Gitterplatte 232. In solchen Beispielen
kann jede Gitterplatte 228, 230, 232 eine unter-
schiedliche Ladungsdichte aufweisen, was (zum
Teil) auf die unterschiedlichen Dicken zurlickzufih-
ren ist.
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[0038] Obwohl die Sammelvorrichtung 216 als mit
drei besonders angeordneten Gitterplatten 228,
230, 232 mit unterschiedlichen Dicken dargestellt
ist, sollte klar sein, dass die Sammelvorrichtung 216
(und/oder jede andere Sammelvorrichtung hier) in
anderen Ausfuhrungsformen mehr oder weniger Git-
terplatten mit denselben oder unterschiedlichen
Dicken enthalten kann. Die Sammelvorrichtung 216
kann zum Beispiel eine Gitterplatte, zwei Gitterplat-
ten, fUnf Gitterplatten, usw. mit gleicher oder unter-
schiedlicher Dicke umfassen. In einigen Ausfih-
rungsformen kann die Sammelvorrichtung 216
(und/oder jede andere Sammelvorrichtung hierin)
nur Nicht-Gitterplatten (z.B. feste Platten, usw.)
und/oder eine Mischung aus Nicht-Gitterplatten und
Gitterplatten enthalten.

[0039] Darlber hinaus ist jede Gitterplatte 228, 230,
232 mit Perforationen versehen. Zum Beispiel kann
jede Platte eine zufallige Verteilung von Perforatio-
nen oder eine gleichmafige Verteilung von Perfora-
tionen (oder eine Mischung aus beidem) aufweisen.
Die gleichmafige Verteilung kann z.B. Perforationen
umfassen, die in Linien angeordnet sind, Perforatio-
nen, die in gleichmaRigen Abstdnden angeordnet
sind, usw. Auferdem kdnnen die Perforationen eine
unregelmafiige Form oder eine regelmallige Form
(oder eine Mischung aus beidem) haben. Die Perfo-
rationen kénnen zum Beispiel kreisférmig, quadra-
tisch, sechseckig, dreieckig usw. sein. In einigen
Ausfuhrungsformen kénnen die Perforationen eine
kreisformige  Form und einen Durchmesser im
Bereich von etwa 1 ym bis etwa 100 ym haben. Der
Bereich kann mit den Abmessungen des Rovers 100
von Fig. 1 und/oder seiner Komponenten skalieren.

[0040] In den Fig. 3 - 5 sind Beispiele fiir die Gitter-
platten 228, 230, 232 aus Fig. 2 dargestellt. Jede Git-
terplatte 228, 230, 232 umfasst eine Basis 342, 442,
542, die kreisformige Perforationen 344, 444 bzw.
544 aufweist. Wie dargestellt, sind die Perforationen
344 der Platte 228 in versetzten Linien angeordnet
und haben eine gleichmalige Verteilung, die Perfo-
rationen 444 der Platte 230 sind in symmetrischen
Linien angeordnet und haben eine gleichmaRige Ver-
teilung, und die Perforationen 544 der Platte 232
haben eine zufallige Verteilung.

[0041] In dem Beispiel der Fig. 3 - 5 haben die Per-
forationen 344, 444, 544 der Platten 228, 230, 232
unterschiedliche GréRen. Zum Beispiel sind die Per-
forationen 544 der Gitterplatte 232 kleiner (z.B. im
Durchmesser) als die Perforationen 344, 444 der Git-
terplatten 228, 230, und die Perforationen 444 der
Gitterplatte 230 sind kleiner (z.B. im Durchmesser)
als die Perforationen 344 der Gitterplatte 228. Zum
Beispiel konnen die Perforationen 544 einen Durch-
messer von etwa 1 ym, die Perforationen 444 einen
Durchmesser von etwa 10 ym und die Perforationen
344 einen Durchmesser von etwa 100 um haben. In
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solchen Beispielen kénnen Partikel aus Mondrego-
lith, die kleiner als etwa 100 um sind, durch die Gitter-
platte 228 (Uber die Perforationen 344) gelangen,
Partikel aus Mondregolith, die kleiner als etwa 10
pm sind, durch die Gitterplatte 230 (liber die Perfora-
tionen 444) gelangen und Partikel aus Mondregolith,
die kleiner als etwa 1 ym sind, durch die Gitterplatte
232 (Uber die Perforationen 544) gelangen. So kon-
nen kleinere Partikel des Mondregoliths, die in der
Sammelvorrichtung 216 gesammelt werden, tiefer
in die Sammelvorrichtung 216 fallen, wahrend die
gréReren Partikel des Mondregoliths gefiltert und an
der entsprechenden Gitter- bzw. Siebplatte 228, 230,
232 gesammelt werden.

[0042] Obwohl die Platten 228, 230, 232 der Fig. 3 -
5 mit einer bestimmten Anzahl von Perforationen
344,444,544 in einer bestimmten Art und Weise dar-
gestellt sind, sollte klar sein, dass die Platten 228,
230, 232 in anderen Ausfiihrungsformen eine andere
Anzahl von Perforationen, unterschiedlich grofl3e
und/oder geformte Perforationen, eine andere Vertei-
lung, usw. aufweisen kénnen. Fig. 6 zeigt ein weite-
res Beispiel fir eine Gitterplatte 628, die als eine der
Gitterplatten 228, 230, 232 aus Fig. 2 verwendet
werden kann. Wie dargestellt, umfasst die Gitter-
platte 628 eine Reihe dinner Drahte 644 (von
denen in Fig. 6 der Ubersichtlichkeit halber nur ein
Teil gezeigt ist), die sich gegenseitig kreuzen und
eine Gitterkonfiguration bilden.

[0043] In anderen Ausfiihrungsformen kénnen die
hier offenbarten Gitterplatten ein Stahlwollgeflecht
oder ein anderes geeignetes elektrisch leitendes Git-
ter- bzw. Geflechtmaterial enthalten. Zum Beispiel
zeigt Fig. 7 ein weiteres Beispiel einer Sammelvor-
richtung 716, die als eine der Sammelvorrichtungen
116 von Fig. 1 verwendbar ist. Die Sammelvorrich-
tung 716 von Fig. 7 ahneltim Wesentlichen der Sam-
melvorrichtung 216 von Fig. 2, enthalt jedoch ein
Stahlwollnetz bzw. -gitter. Wie in Fig. 7 gezeigt,
umfasst die Sammelvorrichtung 716 im Allgemeinen
die Wande 220, 222, 224 und die Offnung 226 von
Fig. 2 sowie eine Stahlwollgeflechtplatte 728, die
zwischen den Wanden 220, 222 angebracht ist.
Obwohl die Sammelvorrichtung 716 in Fig. 7 nur
eine Lage Stahlwollgewebe enthalt, kbnnen in eini-
gen Ausfihrungsformen zusatzliche Lagen aus
Stahlwollgewebe und/oder einem anderen elektrisch
leitenden Material verwendet werden. Die Sammel-
vorrichtung 716 kann beispielsweise drei Lagen
Stahlwollgewebe enthalten, die in ahnlicher Weise
voneinander beabstandet sind wie die Gitterplatten
228, 230, 232 in Fig. 2.

[0044] Die Stahlwollgeflechtplatte 728 enthalt eine
Reihe von dinnen Drahten, die zuféllig Gber die
Sammelvorrichtung 716 verteilt sind. Die diinnen
Drahte bilden zufallig verteilte Perforationen unter-
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schiedlicher GrofRe und Form, um Mondregolith
unterschiedlicher Grofte und Form zu sammeln.

[0045] Zurlck zu Fig. 1: Die Stromversorgung 110
kann elektrisch mit einer der hierin offenbarten Plat-
ten, Maschen, usw. verbunden werden (z.B. die Git-
terplatten 228, 230, 232, 628 von Fig. 2 - 6, die Git-
terplatte 728 von Fig. 7, usw.) und eine
Spannungsdifferenz Uber bzw. An solche Platten,
Maschen, usw. anlegen. Zum Beispiel, und mit
Bezug auf Fig. 2, ist die Stromversorgung 110 von
Fig. 1 elektrisch mit jeder Gitterplatte 228, 230, 232
verbunden und legt eine Spannungsdifferenz Gber
jede Gitterplatte 228, 230, 232. Genauer gesagt ist
die Stromversorgung 110 von Fig. 2 Uber die Span-
nungsregler 236, 238 bzw. 240 mit den Gitterplatten
228, 230, 232 elektrisch verbunden. Die Spannungs-
regler 236, 238, 240 kénnen extern geordnet und
elektrisch mit dem Netzteil 110 verbunden sein (wie
in Fig. 2 gezeigt) oder Komponenten des Netzteils
110 (und intern im Netzteil 110 angeordnet) sein. In
beiden Fallen kann jeder Spannungsregler 236, 238,
240 einzeln von dem Controller 112 (von Fig. 1)
gesteuert werden, um eine gewunschte Spannung
an der zugehorigen Platte 228, 230, 232 zu erzeu-
gen.

[0046] Die Stromversorgung 110 kann an jede Git-
terplatte 228, 230, 232 die gleiche Spannungsdiffe-
renz oder unterschiedliche Spannungsdifferenzen an
eine oder mehrere der Gitterplatten 228, 230, 232
anlegen. In einigen Ausfliihrungsformen kann die
Stromversorgung 110 beispielsweise eine Span-
nungsdifferenz Uber die Gitterplatte 228 (Uber den
Regler 236), eine weitere Spannungsdifferenz tber
die Gitterplatte 230 (Uber den Regler 238) und eine
weitere Spannungsdifferenz iber die Gitterplatte 232
(Uber den Regler 240) anlegen. In einigen Beispielen
kann die Spannungsdifferenz an der Gitterplatte 232
(der diinnsten Platte) groRer sein als die Spannungs-
differenzen an den Gitterplatten 228, 230, und die
Spannungsdifferenz an der Gitterplatte 230 kann
groRer sein als die Spannungsdifferenz an der Gitter-
platte 228. In diesem Beispiel hat die Gitterplatte 232
(die am tiefsten in der Offnung 226 der Sammelvor-
richtung 216 positioniert ist) die grofite angelegte
Spannungsdifferenz und Ladungsdichte (im Ver-
gleich zu den anderen Platten 228, 230), um den in
der Sammelvorrichtung 216 gesammelten Mondre-
golith anzuziehen. Dadurch wird der in der Sammel-
vorrichtung 216 gesammelte Mondregolith weiter in
die Sammelvorrichtung 216 hineingezogen und am
Entweichen aus der Sammelvorrichtung 216 gehin-
dert.

[0047] In verschiedenen Ausfiihrungsformen kann
die Stromversorgung 110 (und/oder der Spannungs-
regler 236, 238, 240) so gesteuert werden, dass die
Polaritat der Spannungsdifferenz zwischen den hier
beschriebenen  Sammelvorrichtungen,  Platten,
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Maschen usw. selektiv angelegt, eingestellt, usw.
wird. Beispielsweise, und mit Bezug auf Fig. 1 - 2,
kann der Controller 112 ein Signal vom Sensor 114
(z.B. einem Polaritatssensor) empfangen, das die
Polaritat des an den Mond-Rover 100 angrenzenden
Mondregoliths angibt. Dann kann der Controller 112
die Stromversorgung 110 (und/oder den Spannungs-
regler 236, 238, 240) so steuern, dass die Polaritat
der Spannungsdifferenzen, die an den Gitterplatten
228, 230, 232 anliegen, auf der Grundlage der
erfassten Polaritdt des an den Mond-Rover 100
angrenzenden Mondregoliths selektiv angelegt, ein-
gestellt, usw. wird. In solchen Beispielen kénnen die
Gitterplatten 228, 230, 232 eine Ladung aufweisen,
die der vorherrschenden Ladung des Mondregoliths
entgegengesetzt ist. Wenn die Staubpartikel an den
Gitterplatten 228, 230, 232 anhaften, wird die Ladung
der Staubpartikel durch die Platten 228, 230, 232
neutralisiert, und die Staubpartikel kénnen dann
gegen die Platten fallen und/oder weiter in die Sam-
melvorrichtung 216 fallen.

[0048] Darlber hinaus kann die Stromversorgung
110 (und/oder der Spannungsregler 236, 238, 240)
gesteuert werden, um selektiv eine Spannungsdiffe-
renz Uber eine der hier offenbarten Sammelvorrich-
tungen, Platten, Gitter usw. anzulegen, einzustellen,
usw. Zum Beispiel, und mit fortgesetzter Bezug-
nahme auf Fig. 1 - 2, kann der Controller 112 ein
Signal von dem Sensor 114 (z.B. ein Polaritatssen-
sor) empfangen, das die Ladung des Mondregoliths
in der Nahe des Mond-Rovers 100 anzeigt. Der Con-
troller 112 kann dann auf der Grundlage des emp-
fangenen Signals die Dichte des Mondregoliths in
der Nahe des Mond-Rovers 100 bestimmen.

[0049] Beispielsweise kann der Controller 112 die
Dichte (z.B. Teile pro Million bzw. ppm, usw.) von
Staubpartikeln in der Nahe des Mond-Rovers 100
schatzen, die (teilweise) auf der kollektiven Ladung
des Mondregoliths, einer bekannten Ladungsmenge
eines typischen Staubpartikels und einem bekannten
Erfassungsbereich (z.B. einem Volumen) des Sen-
sors 114 basiert.

[0050] Dann kann der Controller 112 die Stromver-
sorgung 110 (und/oder den Spannungsregler 236,
238, 240) steuern, um selektiv eine Spannungsdiffe-
renz Uber die Gitterplatten 228, 230, 232 von Fig. 2
anzulegen, einzustellen, usw., basierend auf der
ermittelten Dichte des Mondregoliths in der Nahe
des Mond-Rovers 100. Wenn die ermittelte Dichte
beispielsweise Uiber einem definierten Schwellenwert
liegt, kann der Controller 112 die Stromversorgung
110 so steuern, dass eine definierte Spannungsdiffe-
renz Uber eine oder mehrere der Gitterplatten 228,
230, 232 angelegt wird, um die Spannungsdifferenz
Uber eine oder mehrere der Gitterplatten 228, 230,
232 zu erhohen, usw. In anderen Beispielen kann
der Controller 112, wenn die ermittelte Dichte unter
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dem definierten Schwellenwert (oder einem anderen
definierten Schwellenwert) liegt, die Stromversor-
gung 110 so steuern, dass eine andere definierte
Spannungsdifferenz Uiber eine oder mehrere der Git-
terplatten 228, 230, 232 angelegt wird, um die Span-
nungsdifferenz Uber eine oder mehrere der Gitter-
platten 228, 230, 232, usw. zu verringern, zu
entfernen, usw. Auf diese Weise kdnnen zeitvariable
Spannungsdifferenzen Uber die Gitterplatten 228,
230, 232 angelegt, eingestellt, usw. werden, um
eine Geschwindigkeit, Richtung usw. eines Flusses
der Mondstaubpartikel zu steuern und somit zu kon-
trollieren, wo sich der Mondregolith auf dem Mond-
Rover 100 ansammelt.

[0051] Obwohl die Merkmale der Stromversorgung
110 und des Controllers 112 oben mit Bezug auf die
Sammelvorrichtung 216 und die Gitterplatten 228,
230, 232 beschrieben wurden, sollte klar sein, dass
dieselben Merkmale auch auf andere hier offenbarte
Sammelvorrichtungen und/oder -platten angewandt
werden konnen, einschliel3lich der Gitterplatte 628
von Fig. 6, der Sammelvorrichtung 716 und der
Stahlwollegitterplatte 728 von Fig. 7, usw.

[0052] In verschiedenen Ausflihrungsformen kon-
nen die hier offenbarten Sammelvorrichtungen so
konfiguriert sein und/oder eine oder mehrere Kompo-
nenten enthalten, dass das gesammelte Mondrego-
lith effektiv entsorgt wird. Zum Beispiel kann jede der
Sammelvorrichtungen eine oder mehrere Platten
enthalten, die so geformt sind, dass der gesammelte
Mondregolith zu einem unteren Teil der Sammelvor-
richtung fallt, sich in bestimmten Bereichen entlang
der Platte(n) der Sammelvorrichtung sammelt, usw.

[0053] Fig. 8 zeigt ein Beispiel fir eine Sammelvor-
richtung 816, die als eine der Sammelvorrichtungen
116 von Fig. 1 verwendet werden kann. Die Sammel-
vorrichtung 816 von Fig. 8 ahnelt im Wesentlichen
der Sammelvorrichtung 216 von Fig. 2, enthalt
jedoch konisch geformte Platten. Wie in Fig. 8
gezeigt, umfasst die Sammelvorrichtung 816 im All-
gemeinen die Wande 220, 222, 224 und die Offnung
226 von Fig. 2 sowie drei konische Platten 828, 830,
832, die zwischen den Wanden 220, 222 angebracht
sind. Im Beispiel von Fig. 8 kdnnen die konisch
geformten Platten 828, 830, 832 massive Platten,
Gitterplatten (z.B. ahnlich den Gitterplatten 228,
230, 232, 628 von Fig. 2 - 6), Stahlwollmaschen,
etc. sein. Zusatzlich kénnen die konisch geformten
Platten 828, 830, 832 elektrifiziert werden, um eine
Spannungsdifferenz, wie hier beschrieben, zu erhal-
ten.

[0054] Wie in Fig. 8 gezeigt, hat jede konisch
geformte Platte 828, 830, 832 einen Gipfelpunkt
(oder Scheitelpunkt), der in der Nahe eines mittleren
Abschnitts zwischen den Seitenwanden 220, 222
liegt, und Seiten, die sich vom Scheitelpunkt aus
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nach unten zu den Seitenwanden 220, 222 hin
erstrecken. Auf diese Weise kann Mondregolith mit
den konisch geformten Platten 828, 830, 832 in
Berthrung kommen, wodurch die Ladung der Mond-
regolithpartikel neutralisiert wird. Die Partikel kdnnen
dann entlang der Platten 828, 830, 832 zu den Sei-
tenwanden 220, 222 fallen und sich in den von den
Platten 828, 830, 832 und den Seitenwanden 220,
222 gebildeten Spalten sammeln. Die gesammelten
Mondregolithpartikel kdnnen dann zu einem spéate-
ren Zeitpunkt entsorgt werden, indem die Sammel-
vorrichtung 816 gedreht wird, damit die neutralisier-
ten lunaren Regolithpartikel aus der
Sammelvorrichtung 816 fallen.

[0055] In verschiedenen Ausfliihrungsformen kon-
nen die Platten 828, 830, 832 eine oder mehrere Off-
nungen in der Nahe der Seitenwande 220, 222 auf-
weisen. Bei dieser Anordnung koénnen die
gesammelten und neutralisierten Mondregolithparti-
kel durch die Offnungen nach unten und zu einem
unteren Teil der Sammelvorrichtung 816 fallen, um
zu einem spateren Zeitpunkt entsorgt zu werden
(wie oben erlautert).

[0056] Fig. 9 zeigt ein weiteres Beispiel fiir eine
Sammelvorrichtung 916, die als eine der Sammel-
vorrichtungen 116 von Fig. 1 verwendet werden
kann. Die Sammelvorrichtung 916 von Fig. 9 ahnelt
im Wesentlichen der Sammelvorrichtung 816 von
Fig. 8, enthalt jedoch anders gestaltete konische
Platten. Wie in Fig. 9 gezeigt, umfasst die Sammel-
vorrichtung 916 genauer gesagt im Allgemeinen die
Wande 220, 222, 224 und die Offnung 226 von
Fig. 2, drei konisch geformte Platten 928, 930, 932,
die zwischen den Wanden 220, 222 angebracht sind,
und eine Leitung 948, die sich durch die Platten 928,
930, 932 erstreckt. Im Beispiel von Fig. 9 kénnen die
konisch geformten Platten 928, 930, 932 massive
Platten, Gitterplatten (z.B. ahnlich den Gitterplatten
228, 230, 232, 628 von Fig. 2 - 6), Stahlwollgewebe,
etc. enthalten. Zuséatzlich koénnen die konisch
geformten Platten 928, 930, 932 elektrifiziert werden,
um eine Spannungsdifferenz, wie hier beschrieben,
zu erhalten.

[0057] Wie in Fig. 9 gezeigt, hat jede konisch
geformte Platte 928, 930, 932 einen Gipfelpunkt
(oder Scheitelpunkt), der in der Nahe eines mittleren
Abschnitts zwischen den Seitenwanden 220, 222
angeordnet ist, und Seiten, die sich vom Scheitel-
punkt nach oben zu den Seitenwanden 220, 222
erstrecken. Auf diese Weise kann Mondregolith mit
den konisch geformten Platten 928, 930, 932 in
Berlihrung kommen, wodurch die Ladung der Mond-
regolithpartikel neutralisiert wird. Die Partikel kdnnen
dann entlang der Platten 928, 930, 932 nach unten in
Richtung des Scheitelpunkts und in die Leitung 948
fallen. Die Leitung 948 kann dann die gesammelten
Partikel von den Platten 928, 930, 932 nach unten zu
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einem unteren Teil der Sammelvorrichtung 916
transportieren. An diesem Punkt kdénnen sich die
Partikel im unteren Teil der Sammelvorrichtung 916
sammeln, um zu einem spateren Zeitpunkt entsorgt
zu werden (wie oben erldutert). In einigen Ausflih-
rungsformen kann die Bodenwand 224 eine Tur ent-
halten, die sich Uber eine Benutzersteuerung und/o-
der Uber einen Controller offnet, damit die
gesammelten Partikel aus der Sammelvorrichtung
916 herausfallen kénnen.

[0058] In verschiedenen Ausflihrungsformen koén-
nen die hier offenbarten Mond-Rover einen oder
mehrere bewegliche Arme (z.B. bewegliche Hebel,
usw.) umfassen, um die Regolith-Sammelvorrichtun-
gen der Rover von einer Position zu einer anderen zu
bewegen.

[0059] Fig. 10 zeigt zum Beispiel einen Mond-Rover
1000, der im Wesentlichen dem Mond-Rover 100
von Fig. 1 ahnelt, aber einen beweglichen Arm zum
Bewegen einer Mondregolith-Sammelvorrichtung
enthalt. Konkret umfasst der Mond-Rover 1000 im
Allgemeinen den Korper 102, die Rader 104, die
Stromversorgung 110 und den Sensor 114 (z.B.
einen Polaritatssensor) von Fig. 1. Wie gezeigt,
umfasst der Rover 1000 auBerdem einen bewegli-
chen Arm 1060, eine Mondregolith-Sammelvorrich-
tung 1016, die elektrisch mit der Stromversorgung
110 verbunden ist, und einen Controller 1012, der
mit der Stromversorgung 110, dem Sensor 114 und
dem beweglichen Arm 1060 verbunden ist. Obwohl
in Fig. 10 nicht dargestellt, kann der Rover 1000
auch eine oder mehrere empfindliche/kritische Kom-
ponenten enthalten, wie hier erlautert.

[0060] Bei der Sammelvorrichtung 1016 kann es
sich um eine beliebige der hier offenbarten Sammel-
vorrichtungen handeln, z.B. eine der Sammelvorrich-
tungen 116, 216, 716, 816, 916 der Fig. 1-2und 7 -
9. In einigen Ausfiihrungsformen kann die Sammel-
vorrichtung 1016 mindestens eine feste oder gitter-
bzw. netzartige Komponente (z.B. eine Wand, eine
Platte, ein Netz, usw.) enthalten, das zumindest teil-
weise aus elektrisch leitfahigem Material besteht.

[0061] Wie in Fig. 10 dargestellt, ist der bewegliche
Arm 1060 zwischen dem Koérper 102 und der Sam-
melvorrichtung 1016 angebracht. Der bewegliche
Arm 1060 umfasst beispielsweise ein Ende 1062,
das mit dem Korper 102 verbunden ist, und ein ande-
res, gegenuberliegendes Ende 1064, das uber ein
Verbindungsstick 1066 mit der Sammelvorrichtung
1016 verbunden ist. In solchen Beispielen kann das
Verbindungsstick 1066 ein oder mehrere elektrisch
leitende Drahte und/oder eine andere geeignete Vor-
richtung sein, um die Sammelvorrichtung 1016 zu
tragen und Strom von der Stromversorgung 110
(Gber einen optionalen Spannungsregler) an die
Sammelvorrichtung 1016 weiterzuleiten. Der beweg-
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liche Arm 1060 kann aus jedem geeigneten Material
bestehen, um die Sammelvorrichtung 1016 zu tra-
gen, z.B. aus Metall (z.B. Aluminium, Stahl, usw.),
Kunststoff, einer Kombination aus Metall und Kunst-
stoff, usw.

[0062] In verschiedenen Ausfihrungsformen kann
der bewegliche Arm 1060 gesteuert werden, um die
Sammelvorrichtung 1016 von einer Position in eine
andere zu bewegen. Der Controller 1012 kann bei-
spielsweise die Bewegung des Arms 1060 steuern,
um die damit verbundene Sammelvorrichtung 1016
anzuheben und abzusenken. In solchen Beispielen
kann der Controller 1012 einen Aktor, einen Motor
usw. steuern, um den Arm 1060 zu bewegen.

[0063] Zum Beispiel kann der Controller 1012 ein
Signal vom Sensor 114 empfangen, das die Menge
an Mondregolith in der Nahe des Mond-Rovers 1000
anzeigt. In solchen Beispielen kann das Signal des
Sensors 114 die Polaritat geladener Staubpartikel in
der Nahe des Mond-Rovers 1000 anzeigen und
dadurch auf das Vorhandensein von Mondregolith
hinweisen. In anderen Beispielen kann das Signal
des Sensors 114 von dem Controller 1012 verwendet
werden, um eine Dichte (z.B. Teile pro Million, etc.)
von Staubpartikeln in der Nahe des Mond-Rovers
1000 zu schatzen, wie hierin erklart.

[0064] Dann kann der Controller 1012 den bewegli-
chen Arm 1060 auf der Grundlage des vom Sensor
114 empfangenen Signals einstellen. Beispielsweise
kann der Controller 1012 ein Signal vom Sensor 114
empfangen, das ein groRes Vorkommen von Mond-
regolith in der Nahe des Mond-Rovers 1000 anzeigt,
und den beweglichen Arm 1060 als Reaktion auf das
empfangene Signal von einer hohen Position in eine
niedrige Position absenken. In solchen Beispielen
kann der Controller 1012 den beweglichen Arm
1060 absenken, wenn die Menge an Mondregolith
oder die Zeitdauer des erfassten Mondregoliths gro-
Rer als ein definierter Schwellenwert ist. Zusatzlich
kann der Controller 1012 ein weiteres Signal vom
Sensor 114 empfangen, das das Fehlen oder eine
geringe Menge von Mondregolith in der Nahe des
Mond-Rovers 1000 anzeigt, und den beweglichen
Arm 1060 als Reaktion auf das empfangene Signal
von der unteren Position in die obere Position anhe-
ben. In solchen Beispielen kann der Controller 1012
den beweglichen Arm 1060 anheben, wenn das Vor-
handensein von Mondregolith oder die Zeitdauer des
erfassten Mondregoliths unter dem definierten
Schwellenwert (oder einem anderen definierten
Schwellenwert) liegt.

[0065] Obwohl der Mond-Rover 1000 in Fig. 10 mit
einem beweglichen Arm 1060 und einer Sammelvor-
richtung 1016 dargestellt ist, kann der Mond-Rover
1000 in anderen Ausfuhrungsformen auch mehr als
einen beweglichen Arm und/oder eine Sammelvor-
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richtung aufweisen. Der Rover 1000 kann beispiels-
weise mehrere Sammelvorrichtungen enthalten, die
mit dem beweglichen Arm 1060 verbunden sind,
mehrere bewegliche Arme, an denen jeweils mindes-
tens eine Sammelvorrichtung angeschlossen ist,
usw. In solchen Beispielen kann jede Sammelvor-
richtung und/oder jeder bewegliche Arm einzeln
oder gemeinsam durch der Controller 1012 gesteuert
werden, wie hier erlautert.

[0066] Aullerdem kann der Controller 1012 die
Stromversorgung 110 in &hnlicher Weise steuern,
wie oben in Bezug auf Fig. 1 - 2 erlautert. Zum Bei-
spiel kann der Controller 1012 die Stromversorgung
110 (und/oder den Spannungsregler) steuern, um
selektiv eine Spannungsdifferenz Gber die Sammel-
vorrichtung 1016 und/oder Komponenten (z.B. eine
Gitterplatte, ein Stahlwollnetz, usw.) der Sammelvor-
richtung 1016 anzulegen, einzustellen, etc. Eine sol-
che Steuerung kann z.B. auf der Grundlage der
erfassten Polaritdt des Mondregoliths in der Nahe
des Mond-Rovers 1000, einer bestimmten Dichte
des Mondregoliths in der Nahe des Mond-Rovers
1000, usw. erfolgen.

[0067] Fig. 11 - 12 zeigt ein weiteres Beispiel fur
einen Mond-Rover 1100 mit beweglichen Armen
zum Bewegen von Geraten zum Sammeln von
Mondregolith. Der Mond-Rover 1100 von Fig. 11 -
12 ahnelt im Wesentlichen dem Mond-Rover 1000
von Fig. 10, enthalt jedoch mehrere bewegliche
Arme und eine Sammelvorrichtung in Form einer Git-
terplatte. Genauer gesagt umfasst der Mond-Rover
1100 im Allgemeinen den Koérper 102, die Rader
104, bewegliche Arme 1160, 1166 und eine Gitter-
platte (z.B. eine Schirze) 1116. Obwohl in Fig. 11 -
12 nicht dargestellt, kann der Rover 1100 auch eine
Stromversorgung, einen Controller, einen oder meh-
rere Sensoren und eine oder mehrere empfindliche/-
kritische Komponenten enthalten, wie oben in Bezug
auf Fig. 1 und 10 erlautert.

[0068] Wie dargestellt, ist die Gitterplatte 1116 um
den Umfang des Rover 1100 herum angeordnet.
Genauer gesagt umgibt die Gitterplatte 1116 einen
Umfang des Korpers 102, wie in Fig. 12 am besten
dargestellt. Im Beispiel der Fig. 11 - 12 umgibt die
Gitterplatte 1116 den Umfang des Korpers 102 voll-
standig. In anderen Ausfihrungsformen kann sich
die Gitterplatte 1116 teilweise um den Umfang des
Korpers 102 erstrecken, so dass die Gitterplatte
1116 den Umfang des Koérpers 102 nur teilweise
umgibt. In beiden Fallen kann die Gitterplatte 1116
als Schutz fir den Rover 1100 dienen, indem sie
geladene Staubpartikel, die durch die Bewegung
der Rader 104 gestort werden, anzieht, sammelt
und neutralisiert.

[0069] Die Gitterplatte 1116 der Fig. 11 - 12 ist
zumindest teilweise aus elektrisch leitfahigem Mate-
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rial gebildet. In den Fig. 11 - 12 enthalt die Gitter-
platte 1116 beispielsweise eine Ansammlung von
dinnen Drahten 1144 (von denen in Fig. 12 der
Ubersichtlichkeit halber nur ein Teil dargestellt ist),
die sich gegenseitig kreuzen und eine Gitterkonfigu-
ration bilden. In anderen Beispielen kann die Gitter-
platte 1116 eine elektrisch leitende Basis aufweisen,
die Perforationen definiert, wie hier beschrieben. In
noch anderen Beispielen kann der Rover 1100
anstelle oder zusatzlich zu der Gitterplatte 1116
eine massive, elektrisch leitende Platte aufweisen.

[0070] Wie in den Fig. 11 - 12 dargestellt, sind die
beweglichen Arme 1160, 1166 zwischen dem Korper
102 und der Gitterplatte 1116 angebracht. Zum Bei-
spiel hat jeder bewegliche Arm 1160, 1166 ein Ende,
das mit dem Koérper 102 verbunden ist, und ein ande-
res, gegenuberliegendes Ende, das Uber Verbin-
dungsstlicke 1164, 1166 mit der Gitterplatte 1116 ver-
bunden ist. In solchen Beispielen kdnnen die
Verbindungssticke 1164, 1166 ein oder mehrere
elektrisch leitende Drahte und/oder jede andere
geeignete Vorrichtung sein, um die Gitterplatte 1116
zu stitzen und Strom von der Stromversorgung zur
Gitterplatte 1116 weiterzuleiten. Die beweglichen
Arme 1160, 1166 konnen aus jedem geeigneten
Material bestehen, um die Gitterplatte 1116 zu tra-
gen, z.B. aus Metall (z.B. Aluminium, Stahl, usw.),
Kunststoff, einer Kombination aus Metall und Kunst-
stoff, usw.

[0071] Die beweglichen Arme 1160, 1166 kdnnen so
gesteuert werden, dass sie die Gitterplatte 1116 in
ahnlicher Weise bewegen, wie dies oben in Bezug
auf den beweglichen Arm 1060 von Fig. 10 erlautert
wurde. Zum Beispiel kann der Controller ein Signal
vom Sensor empfangen, das die Menge an Mondre-
golith in der Nahe des Mond-Rovers 1100 anzeigt,
und dann die Bewegung der Arme 1160, 1166
steuern, um die mit ihnen verbundene Gitterplatte
1116 anzuheben und abzusenken, wie oben erlau-
tert.

[0072] Zusatzlich kann die Gitterplatte 1116 Gber die
Stromversorgung in ahnlicher Weise wie oben
beschrieben mit Strom versorgt werden. Beispiels-
weise kann der Controller die Stromversorgung
(und/oder den Spannungsregler) steuern, um selek-
tiv eine Spannungsdifferenz Uber der Gitterplatte
1116 anzulegen, einzustellen, usw. Eine solche
Steuerung kann z.B. auf der Grundlage der erfassten
Polaritat des Mondregoliths in der Nahe des Mond-
Rovers 1100, einer bestimmten Dichte des Mondre-
goliths in der Ndhe des Mond-Rovers 1100, usw.
erfolgen.

[0073] Fig. 13 ist ein Blockschaltbild der Komponen-
ten des Stromversorgungssystems eines der hier
beschriebenen Mond-Rover. Wie in Fig. 13 darge-
stellt, umfasst das Stromversorgungssystem 1300
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eine Stromversorgung 1310 und einen Controller
1312. Die Stromversorgung 1310 versorgt den Con-
troller 1312 mit Strom fir den Betrieb des Controllers
1312 und kann tber einen oder mehrere Spannungs-
regler 1336 selektiv ein oder mehrere Sammelvor-
richtungen 1316 mit Strom versorgen. Beispiels-
weise kann der Controller 1312 ein Signal von
einem oder mehreren Polaritédtssensoren 1314 emp-
fangen, die eine Polaritat und/oder Dichte des Mond-
regoliths in der Nahe eines Mond-Rovers angeben,
und dann jeden Spannungsregler 1336 so steuern,
dass er eine bestimmte Spannungsdifferenz an
seine zugehdrige Sammelvorrichtung 1316 und/oder
deren Komponenten anlegt. Zusatzlich kann der
Controller 1312 einen oder mehrere (optionale)
bewegliche Arme 1360 steuern, um die Sammelvor-
richtung(en) 1316 wie gewunscht auf der Grundlage
des empfangenen Signals zu bewegen.

[0074] In Fig. 13 sind auch ein oder mehrere Tem-
peratursensoren 1370 dargestellt. Die Temperatur-
sensoren 1370 kénnen zur Uberwachung der Tem-
peratur von Komponenten des Mond-Rovers, wie
z.B. Batterien, verwendet werden. Obwohl Fig. 13
ein Beispiel fur die Komponenten des Stromversor-
gungssystems 1300 zeigt, kbnnen andere Ausflih-
rungsformen mehr oder weniger Komponenten,
Komponenten in unterschiedlichen Anschlussanord-
nungen, usw. enthalten.

[0075] Wiein Fig. 13 dargestellt, enthalt der Control-
ler 1312 computerausfihrbare Anweisungen 1380.
Die computerausfiihrbaren Anweisungen 1380 kon-
nen in einem dem Controller 1312 zugeordneten
Speicher gespeichert werden, in einem anderen
Speicher gespeichert werden, auf den der Controller
1312 zur Ausflhrung der computerausfiihrbaren
Anweisungen 1380 zugreift, usw. Die computeraus-
fuhrbaren Anweisungen 1380 kdnnen beispielsweise
Anweisungen zur Steuerung von Spannungen ent-
halten, die an die Sammelvorrichtung(en) 1316
und/oder deren Komponenten angelegt werden, zur
Steuerung der Bewegung des Arms/der Arme 1360,
usw. Beispielhafte Prozesse zur Steuerung der
angelegten Spannungen und der Bewegung des
Arms/der Arme 1360, die in den computerausfiihrba-
ren Anweisungen 1380 gespeichert sein koénnen,
werden weiter unten unter Bezugnahme auf die
Fig. 14 - 16 beschrieben.

[0076] Fig. 14 zeigt ein Beispiel fur einen Steuerpro-
zess 1400 zur Steuerung einer Spannungsdifferenz,
die an eine Mondregolith-Sammelvorrichtung eines
Mond-Rovers angelegt wird, um Mondregolith auf
der Grundlage der erfassten Polaritat des Mondrego-
liths an die Vorrichtung anzuziehen. Der Prozess
1400 kann von jedem der hier offenbarten Controller
durchgefiihrt werden, wie z.B. dem Controller 112
von Fig. 1.
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[0077] Der Steuerprozess 1400 kann beim Ein-
schalten des Controllers und/oder zu einem anderen
geeigneten Zeitpunkt beginnen. Wie in Fig. 14 dar-
gestellt, beginnt die Steuerung bei 1402, wo der Con-
troller eine Stromversorgung (z.B. einen Spannungs-
regler der Stromversorgung oder einen mit ihr
verbundenen Spannungsregler) steuert, um eine
neutrale Spannung (z.B. eine Erdspannung) an die
Sammelvorrichtung anzulegen. Zum Beispiel kann
die Stromversorgung so gesteuert werden, dass sie
eine neutrale Spannung an einen Anschluss (z.B.
eine Klemme) der Sammelvorrichtung, einen
Anschluss einer Gitterplatte der Sammelvorrichtung,
usw. anlegt. Die Steuerung geht dann weiter zu
1404, wo der Controller die Polaritdt des Mondrego-
liths in der Nahe des Mond-Rover ermittelt. Die Pola-
ritdt des Mondregoliths kann z.B. mit dem in Fig. 1
dargestellten Polaritatssensor 114 ermittelt werden.

[0078] Bei 1406 bestimmt der Controller, ob die
erfasste Polaritdt des Mondregoliths (z.B. Mond-
staub) positiv ist. Der Controller ist so konfiguriert,
dass er, wenn dies der Fall ist, bei 1408 eine negative
Spannung an die Sammelvorrichtung anlegt, um den
Mondregolith anzuziehen (z.B. weil die angelegte
negative Spannung der erfassten positiven Span-
nung des Mondregoliths entgegengesetzt ist).
Wenn der Controller bei 1406 feststellt, dass die
erfasste Polaritdt des Mondregoliths negativ (z.B.
nicht positiv) ist, steuert der Controller die Stromver-
sorgung, um bei 1410 eine positive Spannung an die
Sammelvorrichtung anzulegen, um den Mondrego-
lith anzuziehen. Beispielsweise kann die Stromver-
sorgung so gesteuert werden, dass eine negative
oder positive Spannung an einen anderen Anschluss
(z.B. eine andere Klemme) der Sammelvorrichtung,
einen anderen Anschluss der Gitterplatte der Sam-
melvorrichtung, usw. angelegt wird.

[0079] Die Steuerung kann dann wie in Fig. 14 dar-
gestellt beendet werden oder zur weiteren Auswer-
tung zurtickkehren. Zum Beispiel kann die Steuerung
zu 1404 zuriickkehren, um erneut die Polaritat des
Mondregoliths in der Nahe des Mond-Rovers zu
ermitteln.

[0080] Fig. 15 zeigt ein Beispiel flr einen Steuerpro-
zess 1500 zur Einstellung einer Spannungsdifferenz,
die an einer Mondregolith-Sammelvorrichtung eines
Mond-Rovers anliegt, basierend auf einer ermittelten
Dichte des Mondregoliths. Der Prozess 1500 kann
von jedem der hier offenbarten Controller durchge-
fuhrt werden, wie z.B. dem Controller 112 von Fig. 1.

[0081] Der Steuerprozess 1500 kann beim Ein-
schalten des Controllers und/oder zu einem anderen
geeigneten Zeitpunkt beginnen. Wie in Fig. 15 dar-
gestellt, beginnt die Steuerung bei 1502, wo der Con-
troller eine Stromversorgung steuert (z.B. einen
Spannungsregler der oder in Verbindung mit der
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Stromversorgung), um eine Spannungsdifferenz
Uber die Sammelvorrichtung, eine Gitterplatte der
Sammelvorrichtung, usw. anzulegen. Die Steuerung
geht dann weiter zu 1504, wo der Controller ein Sig-
nal von einem Polaritatssensor erhalt.

[0082] Bei 1506 bestimmt der Controller die Dichte
des Mondregoliths auf der Grundlage des empfang-
enen Signals. Das empfangene Signal des Polari-
tatssensors kann zum Beispiel eine Aufladung des
Mondregoliths in der Nahe des Mond-Rovers anzei-
gen. Der Controller kann dann die Dichte des Mond-
regoliths in der Nahe des Mond-Rovers schatzen,
basierend (teilweise) auf der Ladung des Mondrego-
liths, einer bekannten Menge an Ladung eines typi-
schen Staubpartikels und einem bekannten Erfas-
sungsbereich (z.B. einem Volumen) des Sensors.
Die Steuerung geht dann zu 1508 weiter.

[0083] Bei 1508 bestimmt der Controller, ob die
ermittelte Dichte Uber einem ersten Schwellenwert
liegt. Wenn dies der Fall ist, steuert der Controller
bei 1510 die Stromversorgung, um die Spannungs-
differenz Uber der Sammelvorrichtung, der Gitter-
platte der Sammelvorrichtung, usw. zu erhohen.
Dies kann eine starkere Anziehungskraft des Mond-
regoliths an die Sammelvorrichtung bewirken. Falls
bei 1508 nein gilt, geht die Steuerung weiter zu 1512.

[0084] Bei 1512 bestimmt der Controller, ob die
ermittelte Dichte unter einem zweiten Schwellenwert
liegt. In solchen Beispielen kann der zweite Schwel-
lenwert niedriger sein als der erste Schwellenwert
von 1508. Falls dies nicht der Fall ist, kehrt die Steue-
rung zu 1504 zurick. Falls dies der Fall ist, wird mit
1514 fortgefahren, wo der Controller die Stromver-
sorgung steuert, um die Spannungsdifferenz Uber
der Sammelvorrichtung, der Gitterplatte der Sam-
melvorrichtung, usw. zu verringern. Dabei kann die
Energie der Stromquelle (z.B. einer Batterie)
geschont werden. Die Steuerung kehrt dann zu
1504 zurick.

[0085] Fig. 16 zeigt ein Beispiel flr einen Steuerpro-
zess 1600 zur Steuerung eines beweglichen Arms
eines Mond-Rovers. Der Prozess 1600 kann von
jedem der hier offenbarten Controller durchgefihrt
werden, wie z.B. dem Controller 1012 von Fig. 10.

[0086] Der Steuerprozess 1600 kann beim Ein-
schalten des Controllers und/oder zu einem anderen
geeigneten Zeitpunkt beginnen. Wie in Fig. 16 dar-
gestellt, beginnt die Steuerung bei 1602, wo der Con-
troller ein Signal von einem Polaritatssensor erhalt.
Die Steuerung geht dann zu 1604 Gber, wo der Con-
troller die Dichte des Mondregoliths auf der Grund-
lage des empfangenen Signals bestimmt, wie hier
erlautert.
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[0087] Bei 1606 bestimmt der Controller, ob die
ermittelte Dichte Uber einem Schwellenwert liegt.
Falls dies der Fall ist, wird die Steuerung bei 1608
fortgesetzt. Andernfalls geht die Steuerung zu 1612
weiter.

[0088] Bei 1608 stellt die Steuerung fest, ob sich der
bewegliche Arm in einer niedrigen Position befindet.
Ist dies der Fall, kehrt die Steuerung zu 1602 zurlck.
Andernfalls fahrt die Steuerung mit 1610 fort, wo der
Controller den beweglichen Arm in seine untere Posi-
tion absenkt. So kann der Controller beispielsweise
einen Aktor, einen Motor, usw. steuern, um den
beweglichen Arm wie gewiinscht abzusenken. Die
Steuerung kehrt dann zu 1602 zurick.

[0089] Bei 1612 stellt der Controller fest, ob sich der
bewegliche Arm in seiner unteren Position befindet.
Falls dies nicht der Fall ist, kehrt die Steuerung zu
1602 zuriick. Falls dies der Fall ist, geht die Steue-
rung weiter zu 1614, wo der Controller den bewegli-
chen Arm in seine hohe Position anhebt (z.B. hoch-
zieht, usw.) Der Controller kann beispielsweise den
Aktor, den Motor, usw. steuern, um den beweglichen
Arm wie gewtinscht anzuheben. Die Steuerung kehrt
dann zu 1602 zurtick.

[0090] Die vorstehende Beschreibung ist lediglich
erlauternder Natur und soll die Offenbarung, ihre
Anwendung oder Verwendung nicht einschranken.
Die umfassenden Lehren der Offenbarung kénnen
in einer Vielzahl von Formen umgesetzt werden.
Obwohl diese Offenbarung bestimmte Beispiele ent-
halt, sollte der wahre Umfang der Offenbarung daher
nicht so eingeschrankt werden, da andere Modifika-
tionen bei einem Studium der Zeichnungen, der
Beschreibung und der folgenden Anspriiche ersicht-
lich sind. Es versteht sich, dass ein oder mehrere
Schritte innerhalb eines Verfahrens in unterschiedli-
cher Reihenfolge (oder gleichzeitig) ausgefiihrt wer-
den kénnen, ohne die Prinzipien der vorliegenden
Offenbarung zu verandern. Obwohl jede der Ausfiih-
rungsformen oben mit bestimmten Merkmalen
beschrieben wird, kann jedes einzelne oder mehrere
dieser Merkmale, die in Bezug auf eine beliebige
Ausfihrungsform der Offenbarung beschrieben wer-
den, in einer der anderen Ausfiihrungsformen imple-
mentiert und/oder mit Merkmalen einer anderen Aus-
fuhrungsform kombiniert werden, auch wenn diese
Kombination nicht explizit beschrieben ist. Mit ande-
ren Worten schlieen sich die beschriebenen Aus-
fuhrungsformen nicht gegenseitig aus, und Permuta-
tionen von einer oder mehreren Ausfiihrungsformen
miteinander bleiben im Rahmen dieser Offenbarung.

[0091] R&umliche und funktionale Beziehungen zwi-
schen Elementen (z.B. zwischen Modulen, Schal-
tungselementen, Halbleiterschichten usw.) werden
mit verschiedenen Begriffen beschrieben, z.B. ,ver-
bunden®, ,im Eingriff‘, ,gekoppelt®, ,benachbart,
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.neben*, ,auf’,  0ber*, ,unter und ,angeordnet®.
Wenn eine Beziehung zwischen einem ersten und
einem zweiten Element in der obigen Offenbarung
nicht ausdricklich als ,direkt* beschrieben wird,
kann diese Beziehung eine direkte Beziehung sein,
bei der keine anderen intervenierenden Elemente
zwischen dem ersten und dem zweiten Element vor-
handen sind, sie kann aber auch eine indirekte
Beziehung sein, bei der ein oder mehrere intervenie-
rende Elemente (entweder rdumlich oder funktionell)
zwischen dem ersten und dem zweiten Element vor-
handen sind. Wie hierin verwendet, sollte die Formu-
lierung ,mindestens eines von A, B und C* als logi-
sches (A ODER B ODER C) unter Verwendung eines
nicht-ausschlieBlichen logischen ODER ausgelegt
werden und nicht als ,mindestens eines von A, min-
destens eines von B und mindestens eines von C*
verstanden werden.

[0092] In den Figuren zeigt die Richtung eines
Pfeils, wie durch die Pfeilspitze angedeutet, im Allge-
meinen den Informationsfluss (z.B. Daten oder
Anweisungen) an, der fur die Darstellung von Inte-
resse ist. Wenn z.B. Element A und Element B eine
Vielzahl von Informationen austauschen, aber die
von Element A zu Element B lbertragenen Informa-
tionen fir die Darstellung relevant sind, kann der
Pfeil von Element A zu Element B zeigen. Dieser uni-
direktionale Pfeil impliziert nicht, dass keine weiteren
Informationen von Element B zu Element A Ubertra-
gen werden. AuRerdem kann Element B fur Informa-
tionen, die von Element A an Element B gesendet
werden, Anfragen nach oder Empfangsbestatigun-
gen fur die Informationen an Element A senden.

[0093] In dieser Anmeldung kann, einschlieRlich der
nachfolgenden Definitionen, der Begriff ,Modul“ oder
der Begriff ,Controller” durch den Begriff ,Schaltung®
ersetzt werden. Der Begriff ,Modul“ kann sich auf ein
Modul beziehen, ein Teil davon sein oder enthalten:
einen anwendungsspezifischen integrierten Schalt-
kreis (ASIC); eine digitale, analoge oder gemischt
analog/digitale diskrete Schaltung; eine digitale, ana-
loge oder gemischt analog/digitale integrierte Schal-
tung; eine kombinatorische Logikschaltung; ein feld-
programmierbares  Gate-Array (FPGA); eine
Prozessorschaltung (gemeinsam, dediziert oder
Gruppe), die Code ausflhrt; eine Speicherschaltung
(gemeinsam, dediziert oder Gruppe), die den von der
Prozessorschaltung ausgeflihnrten Code speichert;
andere geeignete Hardwarekomponenten, die die
beschriebene Funktionalitat bereitstellen; oder eine
Kombination aus einigen oder allen der oben
genannten Mdglichkeiten, z.B. in einem System-on-
Chip.

[0094] Das Modul kann eine oder mehrere Schnitt-
stellenschaltungen enthalten. In einigen Beispielen
kénnen die Schnittstellenschaltungen drahtgebun-
dene oder drahtlose Schnittstellen umfassen, die
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mit einem lokalen Netzwerk (LAN), dem Internet,
einem Weitverkehrsnetz (WAN) oder Kombinationen
davon verbunden sind. Die Funktionalitat eines belie-
bigen Moduls der vorliegenden Offenbarung kann
auf mehrere Module verteilt sein, die Uber Schnitt-
stellenschaltungen verbunden sind. Zum Beispiel
kénnen mehrere Module einen Lastausgleich ermég-
lichen. In einem weiteren Beispiel kann ein Server-
Modul (auch als Remote- oder Cloud-Modul bezeich-
net) einige Funktionen im Auftrag eines Client-
Moduls ausfihren.

[0095] Der Begriff Code, wie er oben verwendet
wird, kann Software, Firmware und/oder Mikrocode
umfassen und sich auf Programme, Routinen, Funk-
tionen, Klassen, Datenstrukturen und/oder Objekte
beziehen. Der Begriff ,Schaltung mit gemeinsam
genutztem Prozessor‘ (shared processor circuit)
umfasst eine einzelne Prozessorschaltung, die
einen Teil oder den gesamten Code von mehreren
Modulen ausfihrt. Der Begriff ,Gruppenprozessor-
schaltung® umfasst eine Prozessorschaltung, die in
Kombination mit weiteren Prozessorschaltungen
einen Teil oder den gesamten Code von einem oder
mehreren Modulen ausfiihrt. Verweise auf Mehrpro-
zessorschaltungen (multiple processor circuits)
umfassen mehrere Prozessorschaltungen auf dis-
kreten Chips, mehrere Prozessorschaltungen auf
einem einzigen Chip, mehrere Kerne einer einzigen
Prozessorschaltung, mehrere Threads einer einzi-
gen Prozessorschaltung oder eine Kombination der
oben genannten. Der Begriff ,Schaltung mit gemein-
sam genutztem Speicher* (shared memory circuit)
umfasst eine einzelne Speicherschaltung, die einen
Teil oder den gesamten Code von mehreren Modulen
speichert. Der Begriff ,Gruppenspeicherschaltung®
umfasst eine Speicherschaltung, die in Kombination
mit weiteren Speichern einen Teil oder den gesamten
Code von einem oder mehreren Modulen speichert.

[0096] Der Begriff ,Speicherschaltung® ist eine
Untermenge des Begriffs ,computerlesbares
Medium®. Der Begriff ,computerlesbares Medium®,
wie er hier verwendet wird, umfasst keine transitori-
schen elektrischen oder elektromagnetischen Sig-
nale, die sich durch ein Medium (z.B. auf einer Tra-
gerwelle) ausbreiten; der Begriff ,computerlesbares
Medium®“ kann daher als greifbar/materiell und
nicht-transitorisch betrachtet werden. Nicht ein-
schrankende Beispiele fiir ein nicht-transitorisches,
greifbares, computerlesbares Medium sind nicht-
flichtige Speicherschaltungen (z.B. eine Flash-Spei-
cherschaltung, eine I6schbare, programmierbare
Festwertspeicherschaltung oder eine Maskenfest-
wertspeicherschaltung), fliichtige Speicherschaltun-
gen (z.B. eine statische Direktzugriffsspeicherschal-
tung oder eine dynamische
Direktzugriffsspeicherschaltung), magnetische Spei-
chermedien (z.B. ein analoges oder digitales Mag-
netband oder ein Festplattenlaufwerk) und optische
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Speichermedien (z.B. eine CD, eine DVD oder eine
Blu-ray Disc).

[0097] Die in dieser Anmeldung beschriebenen
Gerate und Verfahren kénnen teilweise oder voll-
stdndig von einem Spezialcomputer implementiert
werden, der durch Konfiguration eines Allzweckcom-
puters zur Ausfiihrung einer oder mehrerer bestimm-
ter, in Computerprogrammen verkorperter Funktio-
nen gebildet wird. Die oben beschriebenen
Funktionsblécke, Flussdiagrammkomponenten und
andere Elemente dienen als Softwarespezifikatio-
nen, die durch die Routinearbeit eines erfahrenen
Technikers oder Programmierers in die Computer-
programme Ubersetzt werden kénnen.

[0098] Die Computerprogramme enthalten prozess-
orausfihrbare Befehle, die auf mindestens einem
nicht-transitorischen, greifbaren, computerlesbaren
Medium gespeichert sind. Die Computerprogramme
kénnen auch gespeicherte Daten enthalten oder auf
diese zurlickgreifen. Die Computerprogramme kon-
nen ein Basis-Eingabe/Ausgabe-System (BIOS)
umfassen, das mit der Hardware des Spezialcompu-
ters interagiert, Geratetreiber, die mit bestimmten
Geraten des Spezialcomputers interagieren, ein
oder mehrere Betriebssysteme, Benutzeranwendun-
gen, Hintergrunddienste, Hintergrundanwendungen
usw.

[0099] Die Computerprogramme kdnnen enthalten:
(i) beschreibenden Text, der geparst werden soll, z.B.
HTML (Hypertext Markup Language), XML (Exten-
sible Markup Language) oder JSON (JavaScript
Object Notation) (i) Assembler-Code, (iii) von
einem Compiler aus dem Quellcode generierten
Objektcode, (iv) Quellcode zur Ausfihrung durch
einen Interpreter, (v) Quellcode zur Kompilierung
und Ausfiihrung durch einen Just-in-Time-Compiler
usw. Der Quellcode kann lediglich zum Beispiel mit
der Syntax von Sprachen wie C, C++, C#, Objective-
C, Swift, Haskell, Go, SQL, R, Lisp, Java®, Fortran,
Perl, Pascal, Curl, OCaml, Javascript® HTML5
(Hypertext Markup Language 5th revision), Ada,
ASP (Active Server Pages), PHP (PHP: Hypertext
Preprocessor), Scala, Eiffel, Smalltalk, Erlang,
Ruby, FlashO, Visual Basic@, Lua, MATLAB, SIMU-
LINK und Python® geschrieben sein.

Patentanspriiche

1. Mond-Rover, umfassend:

einen Korper;

mindestens eine Sammelvorrichtung, die benach-
bart des Koérpers angeordnet und zum Sammeln
von Mondregolith konfiguriert ist, wobei die mindes-
tens eine Sammelvorrichtung mindestens eine
Wand, die eine Offnung definiert, und mindestens
eine in der Offnung angeordnete Platte umfasst; und
eine Stromversorgung, die elektrisch mit der min-
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destens einen Platte der Sammelvorrichtung ver-
bunden und so konfiguriert ist, dass sie eine Span-
nungsdifferenz an die mindestens eine Platte anlegt,
wodurch Mondregolith in die mindestens eine Sam-
melvorrichtung hinein angezogen wird.

2. Mond-Rover nach Anspruch 1, wobei die min-
destens eine Sammelvorrichtung die Form eines
Trichters hat, dessen Offnung sich von einem ersten
Ende zu einem vom ersten Ende abgewandten
zweiten Ende verjungt.

3. Mond-Rover nach Anspruch 2, wobei:
die mindestens eine Platte eine erste Gitterplatte mit
Perforationen und eine zweite Gitterplatte mit Perfo-
rationen umfasst;
die erste Gitterplatte und die zweite Gitterplatte von-
einander beabstandet sind; und
die Perforationen der zweiten Gitterplatte kleiner als
die Perforationen der ersten Gitterplatte sind.

4. Mond-Rover nach Anspruch 2, wobei die min-
destens eine Platte eine konische Form aufweist.

5. Mond-Rover nach Anspruch 4, wobei:
die mindestens eine Sammelvorrichtung eine Lei-
tung umfasst, die sich durch die mindestens eine
konisch geformte Platte erstreckt; und
die Leitung so konfiguriert ist, dass sie Mondregolith
von der mindestens einen konisch geformten Platte
nach unten zu einem Bodenabschnitt der mindes-
tens einen Sammelvorrichtung transportiert.

6. Mond-Rover, umfassend:
einen Korper;
mindestens eine Sammelvorrichtung, die zum Sam-
meln von Mondregolith konfiguriert ist;
einen beweglichen Arm mit einem ersten Ende, das
mit dem Korper verbunden ist, und einem zweiten,
abgewandten Ende, das mit der mindestens einen
Sammelvorrichtung verbunden ist;
mindestens einen Polaritdtssensor, der so konfigu-
riert ist, dass er die Polaritat des Mondregoliths in
der Nahe des Mond-Rovers erfasst;
eine Stromversorgung, die elektrisch mit der min-
destens einen Sammelvorrichtung verbunden ist;
und
einen Controller, der mit dem mindestens einen
Polaritdtssensor und der Stromversorgung in Ver-
bindung steht, wobei der Controller so konfiguriert
ist, dass er die Stromversorgung so steuert, dass
sie eine Spannungsdifferenz an die mindestens
eine Sammelvorrichtung anlegt, die auf der erfass-
ten Polaritdt des Mondregoliths in der Nahe des
Mond-Rovers basiert, wodurch Mondregolith zu der
mindestens einen Sammelvorrichtung angezogen
wird.

7. Mond-Rover nach Anspruch 6, wobei:
der Controller mit dem beweglichen Arm in Verbin-
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dung steht; und

der Controller so konfiguriert ist, dass er ein Signal
von dem mindestens einen Polaritatssensor emp-
fangt und in Reaktion auf den Empfang des Signals
den beweglichen Arm von einer ersten Position in
eine zweite Position verstellt.

8. Mond-Rover nach Anspruch 7, wobei:

die mindestens eine Sammelvorrichtung mindestens
eine Wand, die eine Offnung definiert, und mindes-
tens eine in der Offnung angeordnete Gitterplatte
umfasst; und

der Controller so konfiguriert ist, dass er die Strom-
versorgung steuert, um die Spannungsdifferenz an
die mindestens eine Gitterplatte anzulegen,
wodurch Mondregolith in die mindestens eine Sam-
melvorrichtung hinein angezogen wird.

9. Mond-Rover nach Anspruch 8, wobei die min-
destens eine Gitterplatte ein Stahlwollgeflecht
umfasst.

10. Mond-Rover nach Anspruch 7, wobei die
mindestens eine Sammelvorrichtung eine Gitter-
platte umfasst, die einen Umfang des Korpers
zumindest teilweise umgibt.

Es folgen 9 Seiten Zeichnungen
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