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(54) Bezeichnung: Ballpicking-Roboter

(57) Hauptanspruch: Ein Ballpicking-Roboter fiir ein Ful-
ballfeld, bestehend aus einem FuRball-Hauptkérper (01),
dadurch gekennzeichnet, dass:

Die AuRenseite des FuRball-Hauptkorper (01) ist mit einem
Sammelkomponentensatz (02) versehen, der zum Sam-
meln des FuBballhauptkérpers (01) verwendet wird, und
der Sammelkomponentensatz (02) umfasst eine Frontplatte
(21). ein Ende der Frontplatte (21) ist mit einer Fihrungs-
platte (22) verbunden, die Unterseite der Fihrungsplatte
(22) ist mit einer Fahrzeugbasis (23) verbunden und die
Innenseite der Frontplatte (21) ist vorgesehen mit Servomo-
tor eins (24), das Arbeitsende des Servomotors eins (24) ist
mit einer Ubertragungsriemenanordnung (25) versehen, die
Innenseite der Ubertragungsriemenanordnung (25) ist mit
einer vertikalen Welle (26) versehen, und die vertikale
Welle (26) ist mit einem Sammelstiick (27) verbunden;

Die Ballschlagteilgruppe (03) ist auf der Sammelteilgruppe
(02) angeordnet und die Ballschlagteilgruppe (03) bedient
den Ball durch Schlagen auf den Fuf3ballhauptkdrper (01).
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Beschreibung
technisches Feld

[0001] Das Gebrauchsmuster bezieht sich auf das
technische Gebiet der FuRballplatz Ausristung, ins-
besondere auf einen Ballpicking-Roboter fur ein
FuRballfeld.

Hintergrund Technik

[0002] Beim Training von Ful3ballfeldspielern schie-
Ren die Spieler viele FuBballe, die manuell aufge-
nommen und eingesammelt werden missen. Diese
Art des manuellen Aufnehmens der Balle verbraucht
viel Personal und erhéht die Personalkosten. Daru-
ber hinaus Diese Methode, den Ball manuell aufzu-
nehmen, ist in praktischen Anwendungen nicht prak-
tikabel und kann das haufige Treten des Balls auf
dem Trainingsplatz nicht effizient bewaltigen.

Inhalt des Gebrauchsmusters

[0003] Um die oben genannten technischen Pro-
bleme zu Uberwinden, besteht der Zweck dieses
Gebrauchsmusters darin, einen Ballpicking-Roboter
fur ein FuRballfeld bereitzustellen, um so das Prob-
lem der mangelnden Praktikabilitdt beim derzeitigen
kiinstlichen Ballpicken auf dem Ful3ballplatz zu 16sen
Gebiet, das in der oben genannten Hintergrundtech-
nologie vorgeschlagen wird.

[0004] Um die oben genannte Aufgabe zu lésen,
sieht das Gebrauchsmuster die folgenden techni-
schen Lésungen vor: einen Ballsammelroboter fur
ein Fulballfeld, einschlieBlich eines Fulballkorpers,
und einer Sammlungskomponentengruppe, die an
der Aullenseite des Fulballkdrpers angeordnet ist,
und der Sammlung Die Komponentengruppe wird
zum Sammeln des Fulballkdrpers verwendet. Die
Sammlungskomponentengruppe  umfasst  eine
Frontplatte, ein Ende der Frontplatte ist mit einer
FUhrungsplatte verbunden, die Unterseite der Fuh-
rungsplatte ist mit einer Autobasis verbunden, die
Innenseite der Vorderseite Die Platte ist mit einem
Servomotor 1 ausgestattet, und das Arbeitsende
des Motors ist mit einer Ubertragungsriemenanord-
nung versehen, und die Innenseite der Ubertra-
gungsriemenanordnung ist mit einer vertikalen
Welle versehen, und ein Ende der vertikalen Welle
ist verbunden mit einem Sammelteil; Das Kompo-
nentenset dient dem Ball durch Auftreffen auf den
FuBballkorper.

Vorzugsweise: Das von der Fihrungsplatte entfernte
Ende der Frontplatte ist mit einem Neigungswinkel
versehen, die Frontplatte und die Fuhrungsplatte
sind beide mit der Fahrzeugbasis verbunden und
elektrische Rader sind mit beiden Seiten der Fahr-
zeugbasis verbunden.

Vorzugsweise: Der Servomotor ist Uber eine Halte-
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rung in der 2 Frontplatte befestigt, das Arbeitsende
des Servomotors ist tiber eine Ubertragungsriemen-
baugruppe mit der vertikalen Welle verbunden und
die vertikale Welle ist Uber ein Lager mit der Front-
platte verbunden.

Vorzugsweise: Auf dem Sammelstliick sind sechs
Gruppen von Silikagelarmen angeordnet.

[0005] Vorzugsweise umfasst die Ballschlagkompo-
nentengruppe einen Rahmenkdrper, das Innere des
Rahmenkdérpers ist mit einem Servomotor 2 ausge-
stattet, die Unterseite des Servomotors 2 ist mit
einem beweglichen Sitz verbunden und das Innere
des beweglichen Sitzes ist mit ausgestattet eine Fih-
rungsstange. Eine Seite der Flhrungsstange ist mit
einer elektrischen Teleskopstange versehen, das
Arbeitsende des Servomotors 2 ist mit einem Ritzel
verbunden, und das Ritzel kdmmt mit einem grof3en
Zahnrad, und eine Seite des groRen Zahnrads ist mit
einer Schlagstange versehen, und das eine Ende der
Schlagstange ist mit einem Hammer versehen, und
eine Seite der Schlagstange ist mit einer Zugfeder
versehen.

Vorzugsweise: Der Rahmenkdrper ist mit der Fahr-
zeugbasis verbunden, die beiden Enden der Fih-
rungsstange sind am Rahmenkérper befestigt und
der bewegliche Sitz steht durch das Durchgangsloch
in Gleitkontakt mit der Fiihrungsstange.
Vorzugsweise: Die elektrische Teleskopstange ist
zwischen dem Rahmenkdrper und dem beweglichen
Sitz verbunden, die Schlagstange ist Gber eine Ver-
bindungswelle mit dem grofen Zahnrad verbunden
und die Verbindungswelle an der Schlagstange ist
Uber ein Lager mit dem Rahmenkoérper verbunden
Ein Ende der Schlagstange ist mit dem Hammer ver-
bunden, und der Hammer besteht aus Kieselgel, und
das andere Ende der Schlagstange ist mit einem
Ende einer Verlangerungsfeder verbunden, und die
Verlangerungsfeder ist zwischen der Schlagstange
und verbunden dem Fahrzeugrahmen.

[0006] Gegenulber dem Stand der Technik ergeben
sich  folgende vorteilhafte = Wirkungen des
Gebrauchsmusters:

1. Diese Art von Ballsammelroboter fur Fuball-
felder ist mit einer Sammelkomponentengruppe
ausgestattet. Das manuelle Aufnehmen des
Balls erfordert viel Personal und erhéht auch
die Arbeitskosten. In der entsprechend gestalte-
ten Sammelbaugruppe kann durch Ansteuerung
des Elektrorades das Gerat in Bewegung
gesetzt werden. Nachdem die Neigungswinkel-
position der Frontplatte Kontakt mit dem Haupt-
korper des Fulballs hat, startet die Steuerung
den Servomotor 1. Nachdem der Servomotor
gestartet wurde, treibt das Arbeitsende die ver-
tikale Welle und das Sammelstiick an, um sich
durch das zu drehen Antriebsriemenbaugruppe,
und das Sammelstiick dreht sich. Kontakt mit
dem Hauptkérper des FuRballs und dann durch
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die Drehung des Sammelteils bewegt sich der
Hauptkdérper des FuBballs entlang der Nei-
gungswinkelposition der Frontplatte zur Front-
platte und wird dann in die Position zwischen
den gefahren Frontplatte und Fihrungsplatte
durch das rotierende Sammelteil. Die Samm-
lung des Hauptteils des FuRballs ist zu diesem
Zeitpunkt abgeschlossen. Im Vergleich zum der-
zeitigen manuellen Ballpicking muss dieses
Gerat nur manuell gesteuert werden, um die
Ballpicking-Arbeit abzuschlieRen, was die Ver-
schwendung von Personal und Arbeitskosten
reduziert;

2. Diese Art von Ballsammelroboter fur Fu3ball-
felder ist mit einer Schlagkomponentengruppe
ausgestattet. Diese Methode des kinstlichen
Ballpickens ist in der Praxis nicht praktikabel
und kann das haufige Treten des Balls auf dem
Trainingsfeld nicht effizient bewaltigen. Die ent-
sprechend gestaltete Wimper In der Komponen-
tengruppe treibt der zweite Servomotor durch
Starten des zweiten Servomotors das Ritzel
an, um sich durch das Arbeitsende zu drehen,
und das Ritzel dreht sich durch das grofl3e Zahn-
rad, um die Verbindungswelle an der Schlag-
stange anzutreiben, und dann Die Schlagstange
dreht sich. Die Drehrichtung der Schlagstange
ist im Uhrzeigersinn. Zu diesem Zeitpunkt wird
der Hammer zum Heben angetrieben, die
Schlagstange treibt die Zugfeder zum Strecken
an und die Zugfeder speichert Kraft. Nachdem
Sie eine geeignete Hohe erreicht haben,
steuern Sie das Ausfahren der elektrischen
Teleskopstange, die den beweglichen Sitz und
den Servomotor 2 antreibt. Bewegen Sie sich.
Zu diesem Zeitpunkt sind das kleine Zahnrad
und das grofRe Zahnrad aufer Eingriff, die Zug-
feder gibt die gespeicherte Kraft frei , und unter
Mitwirkung des Eigengewichts des Hammers
trifft er zwischen der Vorderplatte und der Fih-
rungsplatte auf den Hauptkdrper des Fullballs,
und die Kraft auf den Hauptkdrper des FulRballs
wird gleichmaRig sein. Die Fihrungsplatte fliegt
nach aufden und beendet so den Vorgang des
Ballaufschlags. Das Design der Schlagteil-
gruppe vervollstdndigt den Aufschlagvorgang
durch die mechanische Struktur, die die Mihe
des Personalaufschlags erspart, und da die
Schlagteilgruppe und die Sammelteilgruppe in
einem Gerat konzentriert sind, wird nach dem
Sammeln des Fulballkdrpers die Anpassung
vorgenommen Geben Sie die Richtung an und
senden Sie den gesammelten Fuf3ballkdrper
direkt, wodurch das haufige Treten des Balls
auf dem Trainingsfeld effektiv bewaltigt und die
Gesamteffizienz vom Aufnehmen des Balls bis
zum Aufschlag erhéht werden kann.
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Beschreibung der Zeichnungen

Abb. 1 ist die strukturelle Darstellung des
gesamten oberen Teils des Gebrauchsmusters;

Abb. 2 ist die strukturelle Darstellung der
gesamten Unterseite des Gebrauchsmusters;

Abb. 3 ist die strukturelle Darstellung der Stelle
A in Fig. 2 des vorliegenden Gebrauchsmus-
ters;

Abb. 4 ist die strukturelle Darstellung des
gesamten hinteren Teils des Gebrauchsmus-
ters;

Abb. 5 ist die Strukturdarstellung an Stelle B in
Fig. 4 des vorliegenden Gebrauchsmusters;

Abb. 6 ist ein schematisches Strukturdiagramm
der Gesamtexplosion der vorliegenden Erfin-
dung.

[0007] In der Abbildung: 01, FuRball-Hauptkdrper;
02, Sammelkomponentengruppe; 21, Frontplatte;
22, Fuhrungsplatte; 23, Wagenbasis; 24, Servomotor
eins; 25, Antriebsriemenbaugruppe; 26, vertikale
Welle; ;03 , Schlagteilegruppe; 31, Rahmenkoérper;
32, Servomotor zwei; 33, beweglicher Sitz; 34, Fuh-
rungsstange; 35, elektrische Teleskopstange; 36,
kleines Zahnrad; 37, grol3es Zahnrad; Stange; 39,
Hammer; 310, Zugfeder.

Spezifische Implementierungsmethoden

[0008] Die technischen Lésungen in den Ausflih-
rungsformen der vorliegenden Erfindung werden
nachstehend in Verbindung mit den beigefiigten
Zeichnungen in den Ausfuhrungsformen der vorlie-
genden Erfindung klar und vollstandig beschrieben.
Offensichtlich sind die beschriebenen Ausfiihrungs-
formen nur ein Teil der Ausflihrungsformen der vor-
liegenden Erfindung, nicht alle sie. Beispiel.

[0009] Basierend auf den Ausfiihrungsformen des
vorliegenden Gebrauchsmusters fallen alle anderen
Ausfihrungsformen, die von Durchschnittsfachleu-
ten auf diesem Gebiet ohne kreative Bemuhungen
erlangt werden, in den Schutzbereich des vorliegen-
den Gebrauchsmusters.

[0010] Siehe Abb. 1-6, eine Ausflihrungsform des
Gebrauchsmusters: Ein Ballpick-Roboter fir ein
FuBballfeld, einschlieBlich eines Fuflball-Hauptkor-
pers 01, wobei die Aullenseite des FuRball-Haupt-
korpers 01 mit einer Sammelteilgruppe 02 versehen
ist, und die Sammelteilgruppe 02 wird zum Sammeln
des FufRballhauptkorpers 01 verwendet, und die
Sammelkomponentengruppe 02 umfasst eine Front-
platte 21, ein Ende der Frontplatte 21 ist mit einer
FUhrungsplatte 22, der Unterseite der FUhrung, ver-
bunden Die Platte 22 ist mit einer Fahrzeugbasis 23
verbunden, und die Innenseite der Frontplatte 21 ist
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mit einem Servomotor 24 ausgestattet. Am Arbeits-
ende des Servomotors 24 und einer vertikalen Welle
26 ist eine Ubertragungsriemenanordnung 25 ange-
ordnet ist innerhalb der Treibriemenanordnung 25
angeordnet und ein Ende der vertikalen Welle 26 ist
mit einem Sammelteil 27 verbunden; die Sammelteil-
gruppe 02 ist mit einer Schlagteilgruppe 03 verse-
hen, die Ballschlagteilgruppe 03 dient dem Ball
durch Schlagen der Fuliball-Hauptkorper 01.

[0011] Ein von der Fihrungsplatte 22 entferntes
Ende der Frontplatte 21 ist mit einem Neigungswin-
kel versehen, und die Frontplatte 21 und die Fih-
rungsplatte 22 sind alle mit der Fahrzeugbasis 23
verbunden, und beide Seiten der Fahrzeugbasis 23
sind miteinander verbunden elektrische Rader.

[0012] Der Servomotor 1 24 ist in der vorderen Teil-
platte 21 durch eine Halterung befestigt, und das
Arbeitsende des Servomotors 1 24 ist mit der vertika-
len Welle 26 durch die Ubertragungsriemenanord-
nung 25 verbunden, und die vertikale Welle 26 ist
durch ein Lager mit der vorderen Teilplatte 21 ver-
bunden.

[0013] Auf dem Sammelstiick 27 sind sechs Grup-
pen von Silikonarmen angeordnet.

[0014] Die Ballschlagkomponentengruppe 03
umfasst einen Fahrzeugrahmenkérper 31, und die
Innenseite des Fahrzeugrahmenkdrpers 31 ist mit
einem Servomotor 2 32 ausgestattet, und die Unter-
seite des Servomotors 2 32 ist mit einem bewegli-
chen Sitz 33 verbunden Im Inneren des beweglichen
Sitzes 33 ist eine Fihrungsstange 34 vorgesehen,
und die Fihrungsstange 34. Eine Seite des Motors
ist mit einer elektrischen Teleskopstange 35 verse-
hen, das Arbeitsende 32 des Servomotors 2 ist mit
einem Ritzel 36 verbunden Das Ritzel 36 kdmmt mit
einem Zahnrad 37, und eine Seite des Zahnrads 37
ist mit einer Schlagstange 38 versehen, und die
Schlagstange 38 ist an einem Ende mit einem Ham-
mer 39 und an einer Seite der Schlagstange 38 ver-
sehen Ausgestattet mit einer Zugfeder 310. Die
Antriebsriemenanordnung 25 umfasst einen Riemen
und drei Riemenscheibensatze. Am Arbeitsende der
Maschine ist der Ubertragungsriemen auf den drei
Riemenscheibensatzen ummantelt.

[0015] Der Fahrzeugrahmenkdrper 31 ist mit der
Fahrzeugbasis 23 verbunden, die beiden Enden der
Flhrungsstange 34 sind am Fahrzeugrahmenkérper
31 befestigt und der bewegliche Sitz 33 steht durch
das Durchgangsloch in Gleitkontakt mit der Fuh-
rungsstange 34.

[0016] Die elektrische Teleskopstange 35 ist zwi-
schen dem Fahrzeugrahmenkérper 31 und dem
beweglichen Sitz 33 verbunden, die Schlagstange
38 ist Uber die Verbindungswelle mit dem grof3en
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Zahnrad 37 verbunden und die Verbindungswelle
an der Schlagstange 38 ist mit dem Fahrzeugrahmen
verbunden Der Schlagstab 38 ist Uber ein Lager mit
dem Korper 31 verbunden, und die Schlagstange 38
ist Uber ein Lager mit dem Fahrzeugrahmenkdrper
31 verbunden. Ein Ende der Stange 38 ist mit dem
Hammer 39 verbunden, der Hammer 39 besteht aus
Kieselgel, das andere Ende Die Schlagstange 38 ist
mit einem Ende der Zugfeder 310 verbunden, und
die Zugfeder 310 ist zwischen der Schlagstange 38
und dem Rahmenkdérper 31 verbunden.

[0017] Funktionsprinzip: Die Methode des manuel-
len Aufnehmens von Ballen verbraucht viel Personal
und erhoéht auch die Arbeitskosten.

[0018] In der entsprechend gestalteten Sammlungs-
komponentengruppe 02 kann das Fahrgerat durch
Steuerung der elektrischen Rader auf beiden Seiten
der Wagenbasis 23 gesteuert werden angetrieben
werden, um den vorderen Teil zu bewegen. Nach-
dem die Neigungsposition der Platte 21 in Kontakt
mit dem Fufball-Hauptkérper 01 ist, startet die
Steuerung den Servomotor 1 24, und nachdem der
Servomotor 1 24 gestartet wurde, treibt das Arbeits-
ende den an Die vertikale Welle 26 und das Sammel-
teil 27 drehen sich durch die Ubertragungsriemenan-
ordnung 25, und das Sammelteil 27 trifft auf den
FuRball-Hauptkorper 01. Nach dem Kontakt bewegt
sich der Fuliball-Hauptkérper 01 durch die Drehung
des Sammelteils 27 zu dem Die vordere Platte 21
wird entlang der Neigungswinkelposition der vorde-
ren Platte 21 bewegt und dann durch das rotierende
Sammelstiick 27 zur vorderen Platte 21 und zur Fih-
rungsplatte 22 gefahren. Zu diesem Zeitpunkt ist die
Sammlung des FuBball-Hauptkérpers 01 abge-
schlossen. Im Vergleich zum derzeitigen manuellen
Ballpicking muss dieses Gerat nur manuell gesteuert
werden, um die Ballpicking-Arbeit abzuschlief3en,
was die Verschwendung von Personalressourcen
und die Arbeitskosten reduziert. Diese manuelle Art
der Ballaufnahme ist in der Praxis nicht praktikabel
und kann die Situation des haufigen Kickens auf
dem Trainingsplatz nicht effektiv bewaltigen. Bei der
entsprechend ausgelegten Ballschlag-Komponen-
tengruppe 03 wird durch Starten des Servomotors 2
32 der Servomotor aktiviert 2 32 beginnt zu passie-
ren Das Arbeitsende treibt das Ritzel 36 zum Drehen
an, und das Ritzel 36 dreht sich ber das groRe
Zahnrad 37, um die Verbindungswelle an der Schlag-
stange 38 anzutreiben, und dann dreht sich die
Schlagstange 38 und die Drehrichtung der Schlag-
stange 38 ist im Uhrzeigersinn. Zu diesem Zeitpunkt
wird der Hammer 39 zum Anheben angetrieben, die
Schlagstange 38 treibt die Verlangerungsfeder 310
an, um sich zu dehnen, und die Verlangerungsfeder
310 speichert Kraft. Nach dem Anheben auf eine
geeignete Hohe wird die elektrische Teleskopstange
bewegt 35 wird gesteuert, um sich zu verlangern,
wodurch der bewegliche Sitz 33 und der Servomotor
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2 32 in Bewegung gesetzt werden. Zu diesem Zeit-
punkt sind das kleine Zahnrad 36 und das grof3e
Zahnrad 37 aulder Eingriff, die Zugfeder 310 gibt die
gespeicherte Kraft frei und unter der Zusammen mit
dem Gewicht des Hammers 39 trifft dieser auf den
FuRballkérper 01 zwischen der Vorderplatte 21 und
der FUhrungsplatte 22, und der Ful3ballhauptkdrper
01 fliegt unter Krafteinwirkung entlang der Fihrungs-
platte 22 heraus, wodurch der Aufschlagvorgang
abgeschlossen ist Der Ball. Das Design der Schlag-
komponentengruppe 03 vervollstandigt den Auf-
schlagvorgang durch die mechanische Struktur, die
die Mlihe des Personalaufschlags erspart, und weil
sie den Ball trifft. Der Komponentensatz 03 und der
Sammelkomponentensatz 02 sind auf einem Gerat
konzentriert Nachdem der FulRball-Hauptkérper 01
eingesammelt wurde, kann die Richtung angepasst
und der gesammelte FulRball-Hauptkdrper 01 direkt
verschickt werden, wodurch das haufige Treten des
FuRballs auf dem Trainingsfeld effektiv bewaltigt
werden kann und die Gesamteffizienz beim Picken
erhoht wird -zum Servieren aufstehen.

[0019] Fur den Fachmann ist es offensichtlich, dass
die vorliegende Erfindung nicht auf die Einzelheiten
der obigen beispielhaften Ausflihrungsformen
beschrankt ist und dass die vorliegende Erfindung
in anderen spezifischen Formen implementiert wer-
den kann, ohne vom Geist oder den wesentlichen
Merkmalen der vorliegenden Erfindung abzuwei-
chen. Daher sollten die Ausfihrungsformen unab-
hangig von allen Gesichtspunkten als beispielhaft
und nicht einschrankend angesehen werden, und
der Umfang der vorliegenden Erfindung wird durch
die beigefiigten Anspriiche und nicht durch die
obige Beschreibung definiert, so dass sie in den
Umfang fallen soll der Anspriiche Alle Anderungen
innerhalb der Bedeutung und des Aquivalentbe-
reichs der erforderlichen Elemente sind in der vorlie-
genden Erfindung enthalten. Ein Bezugszeichen in
einem Anspruch sollte nicht als Einschrankung des
betreffenden Anspruchs ausgelegt werden.

Schutzanspriiche

1. Ein Ballpicking-Roboter fir ein Ful3ballfeld,
bestehend aus einem Fuliball-Hauptkdrper (01),
dadurch gekennzeichnet, dass:

Die AulRenseite des Fuliball-Hauptkorper (01) ist mit
einem Sammelkomponentensatz (02) versehen, der
zum Sammeln des Fullballhauptkdrpers (01) ver-
wendet wird, und der Sammelkomponentensatz
(02) umfasst eine Frontplatte (21). ein Ende der
Frontplatte (21) ist mit einer Fihrungsplatte (22) ver-
bunden, die Unterseite der FUhrungsplatte (22) ist
mit einer Fahrzeugbasis (23) verbunden und die
Innenseite der Frontplatte (21) ist vorgesehen mit
Servomotor eins (24), das Arbeitsende des Servo-
motors eins (24) ist mit einer Ubertragungsriemen-
anordnung (25) versehen, die Innenseite der Uber-
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tragungsriemenanordnung (25) ist mit einer
vertikalen Welle (26) versehen, und die vertikale
Welle (26) ist mit einem Sammelstick (27) verbun-
den;

Die Ballschlagteilgruppe (03) ist auf der Sammelteil-
gruppe (02) angeordnet und die Ballschlagteil-
gruppe (03) bedient den Ball durch Schlagen auf
den Fuliballhauptkdérper (01).

2. Ballsammelroboter fir ein FuRballfeld nach
Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass das
von der Fihrungsplatte (22) entfernte Ende der
Frontplatte (21) mit einem Neigungswinkel versehen
ist und die Frontplatte (21) ) und die Fihrungsplatte
(22) sind alle mit der Fahrzeugbasis (23) verbunden,
und die beiden Seiten der Fahrzeugbasis (23) sind
mit elektrischen Radern verbunden.

3. Ballpflickerroboter fur ein FuRballfeld nach
Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass der
erste Servomotor (24) Uber eine Halterung in der
Frontplatte (21) befestigt ist und der erste Servomo-
tor (24) arbeitet Das Ende der Antriebsriemenanord-
nung (25) ist mit der vertikalen Welle (26) verbun-
den, und die vertikale Welle (26) ist Uber Lager mit
der Frontplatte (21) verbunden.

4. Ballsammelroboter fur ein FuRballfeld nach
Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass am
Sammelstiick (27) sechs Gruppen von Silikonarmen
angeordnet sind.

5. Ballsammelroboter fir ein Fufiballfeld nach
Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die
ballschlagende Komponentengruppe (03) einen
Rahmenkdrper (31) umfasst und das Innere des
Rahmenkorpers (31) mit Servos ausgestattet ist
Motor zwei (32), die Unterseite des Servomotors
zwei (32) ist mit einem beweglichen Sitz (33) ver-
bunden, die Innenseite des beweglichen Sitzes
(33) ist mit einer Fihrungsstange (34) versehen
und die Fihrungsstange (34) Eine Seite des Servo-
motors 2 (32) ist mit einer elektrischen Teleskop-
stange (35) versehen, und das Arbeitsende des Ser-
vomotors 2 (32) ist mit einem Ritzel (36) verbunden,
und das Ritzel (36) kdmmt mit einem Groltzahnrad
(37), und das GroRzahnrad (37) ist auf einer Seite
von (37) mit einer Schlagstange (38) versehen, ein
Ende der Schlagstange (38) ist mit einem Hammer
(39) versehen. , und eine Seite der Schlagstange
(38) ist mit einer Zugfeder (310) versehen.

6. Ballsammelroboter fiir FuRballplatze nach
Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass der
Rahmenkaérper (31) mit der Fahrzeugbasis (23) ver-
bunden ist und die beiden Enden der Fihrungs-
stange (34) daran befestigt sind Im Rahmenkoérper
(31) steht der bewegliche Sitz (33) durch das Durch-
gangsloch in Gleitkontakt mit der Fihrungsstange
(34).
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7. Ballsammelroboter fir Fulballplatze nach
Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass die
elektrische Teleskopstange (35) zwischen dem Rah-
menkdrper (31) und dem beweglichen Sitz (33)
angeschlossen ist und die Schlagstange (38) ist
Uber eine Verbindungswelle mit dem grof3en Zahn-
rad (37) verbunden, und die Verbindungswelle an
der Schlagstange (38) ist Uber ein Lager mit dem
Rahmenkorper (31) verbunden, und ein Ende der
Schlagstange (38) ist mit der Schlagstange (38) ver-
bunden. Der Hammer (39) ist angeschlossen, der
Hammer (39) besteht aus Silikonmaterial, das
andere Ende der Schlagstange (38) ist mit einem
Ende der Verlangerungsfeder (310) verbunden und
die Verlangerungsfeder (310) ist mit Schlagstange
(38) und Rahmenkdrper (31) verbunden.

Es folgen 3 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen

Abb. 1

Abb. 2
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Abb. 6

9/9 Das Dokument wurde durch die Firma Luminess hergestellt.
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