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Robotertransportbox

Die Erfindung betrifft einen Roboterbehélter fir einen Robotermanipulator, sowie ein
Verfahren zum Konfigurieren eines solchen Roboterbehélters zum geschitzten
Transportieren des Robotermanipulators und ein Verfahren zum Konfigurieren eines
solchen Roboterbehalters zum gegenuber einem FuBboden unverschieblichen Lagern
des Robotermanipulators.

Aufgabe der Erfindung ist es, den Transport und das Aufstellen eines
Robotermanipulators zu vereinfachen.

Die Erfindung ergibt sich aus den Merkmalen der unabhangigen Anspriche. Vorteilhafte
Weiterbildungen und Ausgestaltungen sind Gegenstand der abhangigen Anspriche.

Ein erster Aspekt der Erfindung betrifft einen Roboterbehélter, aufweisend ein
Rechnergehduse und ein Schutzgehduse, wobei an einer ersten AulRenseite des
Rechnergehéuses eine Vielzahl von Rollen und eine erste Rechnergeh&useschnittstelle
angeordnet sind und wobei an einer der ersten AuR3enseite gegeniberliegenden zweiten
AuRenseite des Rechnergehauses ein Robotermanipulator und eine zweite
Rechnergehduseschnittstelle angeordnet sind, und wobei im Inneren des
Rechnergehduses eine mit dem Robotermanipulator verbundene Steuereinheit
angeordnet ist, wobei an einer ersten AuRenseite des Schutzgeh&uses zumindest ein
Aufstellelement zum Lagern des Schutzgehduses auf einem FuBboden angeordnet ist
und an einer der ersten AuRenseite gegentberliegenden zweiten AulRenseite des
Schutzgehé&uses eine Offnung zu einem vom Schutzgehduse umfassten Hohlraum und
eine Schutzgehduseschnittstelle angeordnet sind, wobei die Schutzgehauseschnittstelle
mit wahlweise der ersten Rechnergehauseschnittstelle oder mit der zweiten
Rechnergehduseschnittstelle reversibel verbindbar ist, sodass durch Einfihren des
Robotermanipulators in den Hohlraum des Schutzgehauses und durch Flgen der
Schutzgehauseschnittstelle mit der zweiten Rechnergehduseschnittstelle das
Schutzgehduse und das Rechnergehause einen Uber die Rollen verschiebbaren
Transportbehélter bilden, und sodass durch Flgen der Schutzgehduseschnittstelle mit der
ersten Rechnergehduseschnittstelle das Schutzgehduse einen durch das zumindest eine
Aufstellelement unverschieblichen Sockel fir das Rechnergehaduse bildet.
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Insbesondere bilden durch Einfihren des Manipulators in den Hohlraum des
Schutzgeh&uses und durch Flgen der Schutzgehduseschnittstelle mit der zweiten
Rechnergehauseschnittstelle das Schutzgehduse und das Rechnergehause einen Uber
die Rollen verschiebbaren und die Steuereinheit und den Robotermanipulator
umschlieBenden Transportbehélter.

GegenUlber dem ersten Fall, dass das Schutzgehduse und das Rechnergehause einen
Uber die Rollen verschiebbaren Transportbehélter bilden, ist im zweiten Fall, ndmlich dass
das Schutzgehduse eine Uber das zumindest eine Aufstellelement unverschieblichen
Sockel fur das Rechnergehduse bildet, das Schutzgehduse um eine horizontale Achse
um 180° verdreht. Denn im zweiten Fall zeigt das zumindest eine Aufstellelement in
Richtung Boden, und im ersten Fall nach oben vom Roboterbehélter weg. Dagegen kann
bei der Umkonfiguration vom ersten zum zweiten Fall und umgekehrt das
Rechnergehause seine Orientierung beibehalten.

Vorteilhaft sind die Rollen derart von einem Umfang des Rechnergehduses beabstandet
angeordnet, das hei’t von der ersten Rechnergehduseschnittstelle beabstandet
angeordnet, dass die Rollen in das Schutzgehduse im Bereich der
Schutzgehauseschnittstelle versenkbar sind. Vorteilhaft wird dadurch im zweiten Fall ein
von auBien glatter Sockel flr den Robotermanipulator gebildet.

Die erste und die zweite Rechnergehduseschnittstelle und die Schutzgehduseschnittstelle
sind im einfachsten Fall die jeweilige Stirnseite des jeweiligen Rechnergehduses bzw. des
Schutzgehduses. Ferner sind an der ersten und zweiten Rechnergehduseschnittstelle und
an der Schutzgehauseschnittstelle Steckelemente angeordnet, um ein Einstecken der
Schutzgehauseschnittstelle in die erste bzw. zweite Rechnergehauseschnittstelle zu
ermoglichen.

Vorteilhaft sind das Schutzgehduse und/oder das Rechnergehéuse jeweils aus Holz,
Metall, oder Kunststoff gefertigt.

Es ist eine vorteilhafte Wirkung der Erfindung, dass der Roboterbehalter in sehr kurzer
Zeit von einer den Robotermanipulator und die Steuereinheit vollstédndig umschlielenden
und damit schiitzenden Transportbox zu einem Sockel zum Lagern des
Robotermanipulators samt Steuereinheit umkonfiguriert werden kann. Vorteilhaft werden
somit Material und Aufwand eingespart, und der Robotermanipulator ist zwischen
verschiedenen Standorten schnell verlegbar.
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GemaR einer vorteilhaften Ausfiihrungsform weist das Aufstellelement eine
haftreibungsreiche Oberflache auf.

Eine haftreibungsreiche Oberflache weist einen im Vergleich zu Filzgleitern
(Stuhlgleitern), wie sie von Stuhlen und anderen Mdbelstlicken als Kratzschutz flr einen
Parkettboden bekannt sind, relativ hohen Haftreibungskoeffizienten auf. Bevorzugt wird
Elastomerkunststoff, Hart-Gummi, oder vulkanisierter Kautschuk verwendet.

GemaR einer weiteren vorteilhaften Ausfihrungsform sind das Schutzgehduse und das
Rechnergehéduse jeweils quaderférmig und die Schutzgehduseschnittstelle und die erste
Rechnergehduseschnittstelle und die zweite Rechnergehduseschnittstelle weisen jeweils
einen rechteckigen Umfang auf.

Vorteilhaft sind durch die quaderférmige Bauweise mehrere Roboterbehélter leicht
nebeneinander lagerbar und stapelbar.

GemaR einer weiteren vorteilhaften Ausfihrungsform weist die
Schutzgehduseschnittstelle einen Absatz auf und die erste Rechnergehauseschnittstelle
und die zweite Rechnergehduseschnittstelle weisen jeweils eine Kante, wobei der Absatz
an der jeweiligen Kante anordenbar ist. Alternativ, aber aquivalent dazu, weisen geman
dieser Ausfuhrungsform die erste Rechnergehduseschnittstelle und die zweite
Rechnergehauseschnittstelle jeweils einen Absatz auf und die Schutzgehduseschnittstelle
eine Kante, wobei der jeweilige Absatz an der Kante anordenbar ist.

Kante und Absatz bewirken insbesondere vorteilhaft, dass die jeweilige
Rechnergeh&useschnittstelle und die Schutzgehduseschnittstelle durch unterschiedliche
Radien an Kante und Absatz fir eine gewisse Strecke aneinander vorbei schiebbar sind,
um am Ende dieser Strecke aufeinander zu liegen und radial fixiert und axial jederzeit
durch Auseinanderziehen voneinander I6sbar zu sein.

GemaR einer weiteren vorteilhaften Ausfuhrungsform ist die Schutzgehauseschnittstelle
mit wahlweise der ersten Rechnergehauseschnittstelle oder mit der zweiten
Rechnergehduseschnittstelle durch zumindest eines aus Schnappverschluss,
Klemmverschluss, oder Schraubverschluss reversibel verbindbar.
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GemaR einer weiteren vorteilhaften Ausfuhrungsform sind genau vier Rollen am
Rechnergehduse angeordnet, und die Rollen sind gegenltber dem Rechnergehduse um
eine Achse senkrecht zu einer Drehachse der Rollen rotierbar gelagert.

GemaR einer weiteren vorteilhaften Ausfuhrungsform sind an zwei gegenlberliegenden
Seiten des Schutzgehduses Haltegriffe angeordnet.

Die Haltegriffe sind bevorzugt gegenliber dem Schutzgehduse derart verdrehbar gelagert,
dass das Schutzgehduse um die Drehachse des jeweiligen Haltegriffs gedreht werden
kann, wobei die Drehung insbesondere derart gerichtet ist, dass sich die
Schutzgehduseschnittstelle um 180° um die Drehachse des jeweiligen Haltegriffs rotieren
l&sst. Dadurch wird vorteilhaft die Drehung des Schutzgehduses zum Umkonfigurieren
des Roboterbehélters, wie oben erldutert, erleichtert.

GemaR einer weiteren vorteilhaften Ausfihrungsform verlauft eine den beiden Haltegriffen
gemeinsame Drehachse durch den Schwerpunkt des Schutzgehauses.

Ein weiterer Aspekt der Erfindung betrifft ein Verfahren zum Konfigurieren eines
Roboterbehélters zum geschuitzten Transportieren eines Robotermanipulators, wobei der
Roboterbehélter ein Rechnergehduse und ein Schutzgehduse aufweist, wobei an einer
ersten AuBenseite des Rechnergehauses eine Vielzahl von Rollen und eine erste
Rechnergehduseschnittstelle angeordnet sind und wobei an einer der ersten Au3enseite
gegenuUberliegenden zweiten AuRenseite des Rechnergehduses der Robotermanipulator
und eine zweite Rechnergeh&useschnittstelle angeordnet sind, und wobei im Inneren des
Rechnergehéuses eine mit dem Robotermanipulator verbundene Steuereinheit
angeordnet ist, wobei an einer ersten AuRenseite des Schutzgeh&uses zumindest ein
Aufstellelement zum Lagern des Schutzgehduses auf einem FuBboden angeordnet ist
und an einer der ersten AuRenseite gegentberliegenden zweiten AulRenseite des
Schutzgehé&uses eine Offnung zu einem vom Schutzgehduse umfassten Hohlraum und
eine Schutzgehauseschnittstelle angeordnet sind, wobei die Schutzgehauseschnittstelle
mit wahlweise der ersten Rechnergehduseschnittstelle oder mit der zweiten
Rechnergehduseschnittstelle reversibel verbindbar ist, aufweisend die Schritte:

- EinfUhren des Robotermanipulators in den Hohlraum des Schutzgeh&uses, und

- Fugen der Schutzgehduseschnittstelle mit der zweiten Rechnergehauseschnittstelle.



10

15

20

25

30

35

WO 2020/127705 PCT/EP2019/086272

Vorteile und bevorzugte Weiterbildungen des vorgeschlagenen Verfahrens ergeben sich
durch eine analoge und sinngeméRe Ubertragung der im Zusammenhang mit dem
vorgeschlagenen Roboterbehalter vorstehend gemachten Ausflihrungen.

Ein weiterer Aspekt der Erfindung betrifft ein Verfahren zum Konfigurieren eines
Roboterbehdlters zum gegentber einem FuBboden unverschieblichen Lagern eines
Robotermanipulators, wobei der Roboterbehélter ein Rechnergehduse und ein
Schutzgehduse aufweist, wobei an einer ersten Aulenseite des Rechnergehauses eine
Vielzahl von Rollen und eine erste Rechnergehduseschnittstelle angeordnet sind und
wobei an einer der ersten AulBenseite gegentberliegenden zweiten AuRenseite des
Rechnergehéduses ein Robotermanipulator und eine zweite Rechnergehduseschnittstelle
angeordnet sind, und wobei im Inneren des Rechnergehduses eine mit dem
Robotermanipulator verbundene Steuereinheit angeordnet ist, wobei an einer ersten
AuBenseite des Schutzgehduses zumindest ein Aufstellelement zum Lagern des
Schutzgehduses auf einem FulRboden angeordnet ist und an einer der ersten Au3enseite
gegeniberliegenden zweiten AuRenseite des Schutzgehauses eine Offnung zu einem
vom Schutzgehduse umfassten Hohlraum und eine Schutzgehduseschnittstelle
angeordnet sind, wobei die Schutzgehduseschnittstelle mit wahlweise der ersten
Rechnergehduseschnittstelle oder mit der zweiten Rechnergehduseschnittstelle reversibel
verbindbar ist, aufweisend den Schritt:

- Fugen der Schutzgehduseschnittstelle mit der ersten Rechnergehduseschnittstelle.

Vorteile und bevorzugte Weiterbildungen des vorgeschlagenen Verfahrens ergeben sich
durch eine analoge und sinngeméaRe Ubertragung der im Zusammenhang mit dem
vorgeschlagenen Roboterbehélter vorstehend gemachten Ausflihrungen.

Weitere Vorteile, Merkmale und Einzelheiten ergeben sich aus der nachfolgenden
Beschreibung, in der — gegebenenfalls unter Bezug auf die Zeichnung — zumindest ein
Ausflhrungsbeispiel im Einzelnen beschrieben ist. Gleiche, dhnliche und/oder
funktionsgleiche Teile sind mit gleichen Bezugszeichen versehen.

Es zeigen:
Fig. 1A bis 1D einen Roboterbehalter als durchsichtiges Gittermodell in

verschiedenen Konfigurationsphasen gemaf einem
Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung,
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Fig. 2A und 2D einen Roboterbehalter in undurchsichtiger Seitenansicht in
verschiedenen Konfigurationen gemagR einem weiteren
Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung,

Fig. 3 ein Verfahren zum Konfigurieren eines Roboterbehalters zum
geschuitzten Transportieren eines Robotermanipulators, und

Fig. 4 ein Verfahren zum Konfigurieren eines Roboterbehalters zum
gegenuber einem FuRBboden unverschieblichen Lagern eines
Robotermanipulators.

Die Darstellungen in den Figuren sind schematisch und nicht mafstablich.

Fig. 1A bis 1D zeigen die einzelnen Zusténde des Roboterbehélters 1 in einem
Drahtgittermodell, wie sie erfolgen wenn von einem Zustand des Roboterbehélters 1, in
dem der Roboterbehdlter 1 als verschieblicher Transportbehélter zum geschitzten
Transportieren des Robotermanipulators 12 dient, zu einem Zustand, in dem dieser als
Sockel fur einen Robotermanipulator 12 konfiguriert wird, umkonfiguriert wird. Fig. 2A und
2D zeigen dabei den Anfangszustand und Endzustand des Roboterbehalters 1 bei einer
solchen umkehrbaren Umkonfiguration in radumlicher Ansicht. Der Roboterbehélter 1 weist
ein Rechnergehduse 10 und ein Schutzgehduse 20 auf. Schutzgehause 20 und
Rechnergehéduse 10 sind jeweils quaderférmig. Das Rechnergehause 10 umschlief3t
dabei die Steuereinheit 13 fiir den Robotermanipulator 12. In jeder Konfigurationsphase
verbleibt die Steuereinheit 13 im Rechnergehduse 10. Das Schutzgehduse 20 dient zum
optionalen Abdecken des Robotermanipulators 12 von oben bzw. zum Bilden eines
Sockels fur das Rechnergehduse 10. An einer ersten AulRenseite des Rechnergehéduses
10, der Unterseite, sind eine Vielzahl von Rollen 11 und eine erste
Rechnergehduseschnittstelle 15A angeordnet. An einer der ersten AuRenseite
gegenuberliegenden zweiten AufRenseite des Rechnergehduses 10, also an der Oberseite
des Rechnergehéuses 10, sind ein Robotermanipulator 12 und eine zweite
Rechnergehauseschnittstelle 15B angeordnet, wobei im Inneren des Rechnergehauses
10 die mit dem Robotermanipulator 12 verbundene Steuereinheit 13 angeordnet ist. An
einer ersten AuRenseite des Schutzgehauses 20 sind vier aus Elastomerkunststoff
gefertigte Aufstellelemente 21 zum Lagern des Schutzgehauses 20 auf einem FulRboden
angeordnet und an einer der ersten Aul3enseite gegenlberliegenden zweiten Au3enseite
des Schutzgehauses 20 eine Offnung zu einem vom Schutzgehduse 20 umfassten
Hohlraum und eine Schutzgehduseschnittstelle 25 angeordnet, wobei die
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Schutzgehduseschnittstelle 25 mit wahlweise der ersten Rechnergehduseschnittstelle
15A oder mit der zweiten Rechnergehduseschnittstelle 15B reversibel verbindbar ist. Die
erste Rechnergehduseschnittstelle 15A und die zweite Rechnergehduseschnittstelle 15B
weisen hierbei jeweils einen Absatz auf, so dass die Stirnseite des Schutzgehduses 20 an
der Schutzgehduseschnittstelle 25 wahlweise an die Stirnseite des Rechnergehduses 10
im Bereich der ersten Rechnergehduseschnittstelle 15A oder im Bereich der zweiten
Rechnergehduseschnittstelle 15B anordenbar ist, wobei der jeweilige Absatz jeweils die
Stirnseiten gegenuber radialem verrutschen sichert. Der Begriff ,radial“ bezeichnet hierbei
eine Richtung, die in der Fligeebene der Schutzgehduseschnittstelle 25 und der
jeweiligen Rechnergehduseschnittstelle 15A,15B liegt. Die Schutzgehduseschnittstelle 25
und die erste Rechnergehdauseschnittstelle 15A und die zweite
Rechnergehauseschnittstelle 15B weisen jeweils einen rechteckigen Umfang auf. Die
Rollen 11 sind so angeordnet, dass sie in das Innere des Schutzgehduses 20 versenkbar
sind, sodass beim Zusammenfligen der ersten Rechnergehduseschnittstelle 15A mit der
Schutzgehduseschnittstelle 25 die Rollen 11 von auRen nicht mehr sichtbar sind. In Fig.
1-A und Fig. 2-A bilden hierbei das Schutzgehduse 20 und das Rechnergehéuse 10 einen
Uber die Rollen 11 verschiebbaren Transportbehalter. Der Robotermanipulator 12 istin
dem vom Schutzgehause 20 gebildeten Hohlraum angeordnet und wird vom
Schutzgehduse 20 umschlossen und geschutzt. Die Rollen 11 liegen hierbei am
FuRboden auf und lassen den Roboterbehélter 1 leicht verschieben. In diesem Zustand
sind die Schutzgehduseschnittstelle 25 und die zweite Rechnergehduseschnittstelle 15B
miteinander verbunden. Fig. 1-B zeigt den nachsten Schritt flr einen Anwender, um den
Robotermanipulator 12 zugénglich zu machen und auf einem Sockel unverschieblichen
gegenuber dem FuRboden zu lagern. Dazu wird das Schutzgehduse 20 vom
Rechnergehduse 10 abgenommen, um 180° um die Haltegriffe 30 gedreht und mit den
Aufstellelementen 21 voraus auf den FuBboden abgestellt. Dies ist in Fig. 1-C zu sehen,
wobei anschlieRend das Rechnergehaduse 10 auf das Schutzgehause 20 aufgesetzt wird,
wahrend der Robotermanipulator 12 seine Orientierung zu einer horizontalen Ebene
beibehalten kann. Hierzu werden die erste Rechnergehduseschnittstelle 15A und die
Schutzgeh&useschnittstelle 25 aneinander gefugt. Das Ergebnis ist in Fig. 1-D und in Fig.
2-D gezeigt. Zuséatzlich ist in den Fig. 2-A und Fig. 2-D ein weiteres Paar Haltegriffe 31
gezeigt, welche am Rechnergehéuse 10 angeordnet sind. Ferner sind in der Ebene der
Aufstellelemente 21 vier Befestigungsésen 32 zur mdglichen Fixierung des
Schutzgehaduses 20 und damit auch zur Fixierung des Roboterbehalters 1 beim Transport
angeordnet.
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Fig. 3 zeigt ein Verfahren zum Konfigurieren eines Roboterbehélters 1 zum geschitzten
Transportieren eines Robotermanipulators 12, wobei der Roboterbehélter 1 ein
Rechnergehduse 10 und ein Schutzgehause 20 aufweist, wobei an einer ersten
AuRenseite des Rechnergehduses 10 eine Vielzahl von Rollen 11 und eine erste
Rechnergehduseschnittstelle 15A angeordnet sind und wobei an einer der ersten
AuRenseite gegenuberliegenden zweiten AuRenseite des Rechnergehduses 10 der
Robotermanipulator 12 und eine zweite Rechnergehduseschnittstelle 15B angeordnet
sind, und wobei im Inneren des Rechnergehduses 10 eine mit dem Robotermanipulator
12 verbundene Steuereinheit 13 angeordnet ist, wobei an einer ersten Au3enseite des
Schutzgehduses 20 zumindest ein Aufstellelement 21 zum Lagern des Schutzgehduses
20 auf einem FuBBboden angeordnet ist und an einer der ersten AuRenseite
gegeniberliegenden zweiten AuRenseite des Schutzgehauses 20 eine Offnung zu einem
vom Schutzgehduse 20 umfassten Hohlraum und eine Schutzgehduseschnittstelle 25
angeordnet sind, wobei die Schutzgehduseschnittstelle 25 mit wahlweise der ersten
Rechnergehduseschnittstelle 15A oder mit der zweiten Rechnergeh&useschnittstelle 15B
reversibel verbindbar ist, aufweisend die Schritte: Einflhren S1 des Robotermanipulators
12 in den Hohlraum des Schutzgehauses 20, und Flugen S2 der
Schutzgehduseschnittstelle 25 mit der zweiten Rechnergehauseschnittstelle 15B.

Fig. 4 zeigt ein Verfahren zum Konfigurieren eines Roboterbehélters 1 zum gegenuber
einem FuBboden unverschieblichen Lagern eines Robotermanipulators 12, wobei der
Roboterbehélter 1 ein Rechnergehduse 10 und ein Schutzgehduse 20 aufweist, wobei an
einer ersten AufRenseite des Rechnergeh&uses 10 eine Vielzahl von Rollen 11 und eine
erste Rechnergehduseschnittstelle 15A angeordnet sind und wobei an einer der ersten
AuRenseite gegenulberliegenden zweiten AuRenseite des Rechnergehduses 10 ein
Robotermanipulator 12 und eine zweite Rechnergehduseschnittstelle 15B angeordnet
sind, und wobei im Inneren des Rechnergeh&uses 10 eine mit dem Robotermanipulator
12 verbundene Steuereinheit 13 angeordnet ist, wobei an einer ersten Au3enseite des
Schutzgeh&uses 20 zumindest ein Aufstellelement 21 zum Lagern des Schutzgehduses
20 auf einem FuBboden angeordnet ist und an einer der ersten AuRenseite
gegeniberliegenden zweiten AuRenseite des Schutzgehéuses 20 eine Offnung zu einem
vom Schutzgehause 20 umfassten Hohlraum und eine Schutzgeh&useschnittstelle 25
angeordnet sind, wobei die Schutzgehduseschnittstelle 25 mit wahlweise der ersten
Rechnergehduseschnittstelle 15A oder mit der zweiten Rechnergehduseschnittstelle 15B
reversibel verbindbar ist, aufweisend den Schritt: Fiigen H1 der
Schutzgehduseschnittstelle 25 mit der ersten Rechnergehduseschnittstelle 15A.
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Obwohl die Erfindung im Detail durch bevorzugte Ausfiihrungsbeispiele naher illustriert
und erlautert wurde, so ist die Erfindung nicht durch die offenbarten Beispiele
eingeschrankt und andere Variationen kénnen vom Fachmann hieraus abgeleitet werden,
ohne den Schutzumfang der Erfindung zu verlassen. Es ist daher klar, dass eine Vielzahl
von Variationsmoglichkeiten existiert. Es ist ebenfalls klar, dass beispielhaft genannte
Ausfuhrungsformen wirklich nur Beispiele darstellen, die nicht in irgendeiner Weise als
Begrenzung etwa des Schutzbereichs, der Anwendungsmaglichkeiten oder der
Konfiguration der Erfindung aufzufassen sind. Vielmehr versetzen die vorhergehende
Beschreibung und die Figurenbeschreibung den Fachmann in die Lage, die beispielhaften
Ausflhrungsformen konkret umzusetzen, wobei der Fachmann in Kenntnis des
offenbarten Erfindungsgedankens vielféltige Anderungen, beispielsweise hinsichtlich der
Funktion oder der Anordnung einzelner, in einer beispielhaften Ausfuhrungsform
genannter Elemente, vornehmen kann, ohne den Schutzbereich zu verlassen, der durch
die Anspruche und deren rechtliche Entsprechungen, wie etwa weitergehende
Erlauterungen in der Beschreibung, definiert wird.
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Bezugszeichenliste

10
11
12
13
15A
15B
20
21
25
30
31
32

S1
S2
H1

Roboterbehalter

Rechnergehéduse

Rollen

Robotermanipulator

Steuereinheit

erste Rechnergehduseschnittstelle
zweite Rechnergehduseschnittstelle
Schutzgehduse

Aufstellelement
Schutzgehduseschnittstelle
Haltegriffe

Haltegriffe

Befestigungsése

Einflhren
Fugen
Fugen
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