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Patentanspriche

Roboterbehdlter (1), aufweisend

- ein Rechnergehause (10), und

- ein Schutzgehause (20),

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 AulRenseite gegenuberliegenden zweiten Auenseite des
Rechnergehéuses (10) ein Robotermanipulator (12) und eine zweite
Rechnergehduseschnittstelle (15B) angeordnet sind, und wobei im Inneren des
Rechnergehéduses (10) eine mit dem Robotermanipulator (12) verbundene
Steuereinheit (13) angeordnet ist,

wobei an einer ersten AuBenseite des Schutzgehauses (20) zumindest ein
Aufstellelement (21) zum Lagern des Schutzgehduses (20) auf einem FulRboden
angeordnet ist und an einer der ersten Au3enseite gegenuberliegenden zweiten
AuRenseite des Schutzgehauses (20) eine Offnung zu einem vom Schutzgehduse
(20) umfassten Hohlraum und eine Schutzgehduseschnittstelle (25) angeordnet
sind, wobei die Schutzgehauseschnittstelle (25) mit wahlweise der ersten
Rechnergehduseschnittstelle (15A) oder mit der zweiten
Rechnergehduseschnittstelle (15B) reversibel verbindbar ist.

Roboterbehalter (1) nach Anspruch 1,
wobei das Aufstellelement (21) eine haftreibungsreiche Oberflache aufweist.

Roboterbehalter (1) nach einem der vorhergehenden Anspriche,

wobei das Schutzgehduse (20) und das Rechnergehéduse (10) jeweils quaderférmig
sind und die Schutzgehduseschnittstelle (25) und die erste
Rechnergehauseschnittstelle (15A) und die zweite Rechnergehauseschnittstelle
(15B) jeweils einen rechteckigen Umfang aufweisen.

Roboterbehalter (1) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,

wobei die Schutzgehauseschnittstelle (25) einen Absatz aufweist und die erste
Rechnergehduseschnittstelle (15A) und die zweite Rechnergehduseschnittstelle
(15B) jeweils eine Kante aufweisen, wobei der Absatz an der jeweiligen Kante
anordenbar ist, oder wobei die erste Rechnergehauseschnittstelle (15A) und die
zweite Rechnergehduseschnittstelle (15B) jeweils einen Absatz aufweisen und die
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Schutzgehduseschnittstelle (25) eine Kante aufweist, wobei der jeweilige Absatz an
der Kante anordenbar ist.

Roboterbehalter (1) nach einem der vorhergehenden Anspriche,

wobei die Schutzgehduseschnittstelle (25) mit wahlweise der ersten
Rechnergehduseschnittstelle (15A) oder mit der zweiten
Rechnergehauseschnittstelle (15B) durch zumindest eines aus Schnappverschluss,
Klemmverschluss, oder Schraubverschluss reversibel verbindbar ist.

Roboterbehalter (1) nach einem der vorhergehenden Anspriche,

wobei genau vier Rollen (11) am Rechnergehduse (10) angeordnet sind, und die
Rollen (11) gegenltber dem Rechnergehduse (10) um eine Achse senkrecht zu
einer Rotationsachse der Rollen (11) rotierbar gelagert sind.

Roboterbehalter (1) nach einem der vorhergehenden Anspriche,
wobei an zwei gegenuberliegenden Seiten des Schutzgehauses (20) Haltegriffe (30)
angeordnet sind.

Roboterbehalter (1) Anspruch 7,
wobei eine den beiden Haltegriffen (30) gemeinsame Rotationsachse durch den
Schwerpunkt des Schutzgehduses (20) verlauft.

Verfahren zum Konfigurieren eines Roboterbehalters (1) zum geschitzten
Transportieren eines Robotermanipulators (12), wobei der Roboterbehélter (1) ein
Rechnergehduse (10) und ein Schutzgehduse (20) aufweist, wobei an einer ersten
AuRenseite des Rechnergehauses (10) eine Vielzahl von Rollen (11) und eine erste
Rechnergehduseschnittstelle (15A) angeordnet sind und wobei an einer der ersten
AuRenseite gegenulberliegenden zweiten AuRenseite des Rechnergehauses (10)
der Robotermanipulator (12) und eine zweite Rechnergehauseschnittstelle (15B)
angeordnet sind, und wobei im Inneren des Rechnergehaduses (10) eine mit dem
Robotermanipulator (12) verbundene Steuereinheit (13) angeordnet ist,

wobei an einer ersten AuRenseite des Schutzgehauses (20) zumindest ein
Aufstellelement (21) zum Lagern des Schutzgehduses (20) auf einem FuBboden
angeordnet ist und an einer der ersten Auenseite gegenuberliegenden zweiten
AuRenseite des Schutzgehauses (20) eine Offnung zu einem vom Schutzgeh&duse
(20) umfassten Hohlraum und eine Schutzgeh&useschnittstelle (25) angeordnet
sind,
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10.

wobei die Schutzgehduseschnittstelle (25) mit wahlweise der ersten
Rechnergehduseschnittstelle (15A) oder mit der zweiten
Rechnergehduseschnittstelle (15B) reversibel verbindbar ist, aufweisend die
Schritte:

- Einfuhren (S1) des Robotermanipulators (12) in den Hohlraum des
Schutzgehduses (20), und

- Fugen (S1) der Schutzgehduseschnittstelle (25) mit der zweiten
Rechnergehduseschnittstelle (15B).

Verfahren zum Konfigurieren eines Roboterbehélters (1) zum gegentber einem
FuRboden unverschieblichen Lagern eines Robotermanipulators (12), wobei der
Roboterbehélter (1) ein Rechnergehause (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 AulBenseite gegenuberliegenden zweiten Auenseite des
Rechnergehéuses (10) ein Robotermanipulator (12) und eine zweite
Rechnergehduseschnittstelle (15B) angeordnet sind, und wobei im Inneren des
Rechnergehéuses (10) eine mit dem Robotermanipulator (12) verbundene
Steuereinheit (13) angeordnet ist,

wobei an einer ersten AuBenseite des Schutzgehauses (20) zumindest ein
Aufstellelement (21) zum Lagern des Schutzgehduses (20) auf einem Ful3boden
angeordnet ist und an einer der ersten Au3enseite gegeniberliegenden zweiten
AuRenseite des Schutzgehauses (20) eine Offnung zu einem vom Schutzgehéuse
(20) umfassten Hohlraum und eine Schutzgehduseschnittstelle (25) angeordnet
sind, wobei die Schutzgehauseschnittstelle (25) mit wahlweise der ersten
Rechnergehduseschnittstelle (15A) oder mit der zweiten
Rechnergehduseschnittstelle (15B) reversibel verbindbar ist, aufweisend den
Schritt:

- Fugen (H1) der Schutzgehauseschnittstelle (25) mit der ersten
Rechnergehauseschnittstelle (15A).
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