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Frau M. Vos
Moga Kiyata B.V.
Amstelstraat 3
Maastricht (NL)

Herrn Fietsenmaker
Européaischer Patentanwalt
Zugerstrasse 57
6341 Baar (CH)
9. Februar 2023

Sehr geehrter Herr Fietsenmaker,

wir moéchten im Namen unseres Unternehmens, Moga Kiyata B.V., Einspruch gegen
das européische Patent EP 3 620 508 Bl (Anlage 1) einlegen. Wir haben diesem
Schreiben weitere Anlagen beigefiigt, von denen wir hoffen, dass sie lhnen bei der

Erstellung dieses Einspruchs von Nutzen sein werden.

Leider scheint das Europaische Patentregister heute Morgen nicht zu funktionieren. Ich
Ubermittle Ihnen daher die uns derzeit zur Verfigung stehenden Teile von Anlage 1 und
werde lhnen den Rest von Anlage 1 zukommen lassen, sobald das Europaische

Patentregister wieder online ist.

Anbei finden Sie auch einen gestern von uns aufgenommenen Screenshot eines Social-
Media-Beitrags eines unserer Lieferanten (Anlage 5), der das Pedal beschreibt, das
dieser Lieferant auf der Eurobike 2019 am 4. September 2019 vorgestellt hat. Die
Eurobike ist eine internationale Fahrradmesse, die jedes Jahr in der ersten
Septemberwoche in Friedrichshafen, Deutschland, stattfindet. Sie ist flir Fachbesucher
und die breite Offentlichkeit zuganglich. Als Mitaussteller konnen wir bezeugen, dass die

Pedale tatséchlich auf der Messe gezeigt wurden.
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Das anzufechtende Patent beansprucht die Prioritat einer friheren Anmeldung
(IT 201800008341), die von den beiden Anmelderinnen Coppi S.r.l. und Industrias
Trueba S.L. eingereicht wurde. Wir stellen jedoch fest, dass Anlage 1 nur von einer der
beiden eingereicht wurde und dass keine Ubertragung des Prioritatsrechts stattgefunden
hat. Wir wissen nicht, ob diese Tatsache wichtig ist. Das Prioritatsdokument und die
Anmeldung in der urspriinglich fir das vorliegende Patent eingereichten Fassung sind

identisch.

Sobald das Register wieder funktioniert, werde ich lhnen die vollstandige Fassung von
EP 3620 508 B1 schicken sowie die bereits mit diesem Schreiben versendeten
Anlagen. Ich werde Ihnen zudem alle relevanten Informationen aus der Aktenhistorie

senden.

Mit freundlichen GriRen

M. Vos

Anlagen:
Anlage 1: EP 3 620 508 B1
Anlage 2: Radfahren heute, Seite 20, Ausgabe Oktober 2019
Anlage 3: US 2018/0178879 Al
Anlage 4: DE 10 2016 118 903 A1
Anlage 5: Screenshot von facebike.com
Anlage 7: EP 3 181 439 Al

Anlage 6 liegt im ersten Teil der

Prufung nicht vor

2023/C/1/DE/2
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(19) Europaisches Patentamt (11) EP 3 620 508 B1
;Q)) European Patent Office
Office européen des brevets
(12) EUROPAISCHE PATENTSCHRIFT
(45) Verdffentlichungstag und Bekanntmachung (51) Int. Cl.: B62M3/08,
des Hinweises auf die Patenterteilung: B62J45/413
16. November 2022 Patentblatt 2022/46
(21) Anmeldenummer: 19195328.0
(22) Anmeldetag: 4. September 2019
(54) Road racing pedal
StraRenrennradpedal
Pédale de cyclisme sur route
(84) Benannte Vertragsstaaten: (73)  Patentinhaber:
ATBECHDEESFRFIISITGB Industrias Trueba S.L.
HR LI NL PL SE NO Calle La Pulga, 3
39300 Torrelavega (ES)
(30) Prioritat: (72)  Erfinder:
4. September 2018 IT 201800008341 L. Ocafna
Rony Tominger
Merckie Eddx
(43) Verdffentlichungstag der Anmeldung: (74)  Vertreter:

M. Kwiatkowska
ul. Ztota 44
00-120 Warszawa (PL)

11. Marz 2020 Patentblatt 2020/11

Anmerkung: Innerhalb von neun Monaten nach Bekanntmachung des Hinweises auf die Erteilung des
europaischen Patents im Européischen Patentblatt kann jedermann nach Mal3gabe der Ausfiihrungs-
ordnung beim Européischen Patentamt gegen dieses Patent Einspruch einlegen. Der Einspruch gilt erst
als eingelegt, wenn die Einspruchsgebiihr entrichtet worden ist (Art. 99 (1) Européisches Patent-
Ubereinkommen).
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[0001] Die vorliegende Anmeldung betrifft ein Stral3enrennradpedal zur Verbesserung
der Tritteffizienz und ein Tritteffizienz-Verbesserungssystem, das das genannte Pedal in

Kombination mit einem Steuerungssystem in Form eines Fahrradcomputers umfasst.

[0002] StralRenrennrader umfassen im Allgemeinen (siehe Fig. 1) einen Rahmen 120,
ein Vorderrad 150 und ein Hinterrad 160, einen Lenker 130, einen Sattel 140, einen
Kettenantrieb 180 und einen Satz linker und rechter Klickpedale 170, die mit
Kurbelarmen 105 verbunden sind. Ein Kettenantrieb umfasst vordere Kettenblatter 117
und hintere Zahnkranze 119, die durch eine Rollenkette 118 verbunden sind (siehe Fig.
2). Andere bekannte Arten der Kraftibertragung fir den Stra3enrennsport, z. B.
Riemenantriebe, Wellenantriebe fallen nicht unter den Schutzumfang der vorliegenden

Erfindung.

[0003] StralRenradrennfahrer sind standig auf der Suche nach Mdglichkeiten, ihre
Leistung zu verbessern. Eine Moglichkeit, die Leistung zu verbessern, ist die
Verbesserung der Tritteffizienz.

[0004] Beim Radfahren ist ein Pedalweg (siehe Fig. 3) definiert als eine Umdrehung
des Pedalkorpers 101 um die Rotationsachse X. Der Pedalweg wird unterteilt in eine
Abwartsbewegung 115 (wenn sich das Pedal vorwarts vom obersten Punkt 111 zum
untersten Punkt 113 bewegt; siehe Fig. 3) und eine Aufwartsbewegung 116. Die
Leistung variiert wahrend des Pedalwegs. Wenn sich eines der Pedale nahe dem
obersten Punkt 111 und das andere Pedal nahe dem untersten Punkt 113 befindet, wird
die geringste Leistung abgegeben. Diese Punkte der geringsten Leistung 111 und 113
werden "strukturelle Totpunkte" genannt. Die maximale Leistung wahrend des
Pedalwegs wird abgegeben, wenn sich die Kurbelarme 105 an den Punkten 112 und

114 befinden, in einem Winkel von etwa 90° zum obersten Punkt 111.

2023/C/1/DE/4
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[0005] Wenn der Radfahrer wahrend der Abwartsbewegung das Pedal nach unten
driickt, befindet sich die Ferse des Radfahrers idealerweise in einer nach unten
gerichteten Fersenposition. Wenn der Radfahrer wéahrend der Aufwartsbewegung das
Pedal nach oben zieht, befindet sich die Ferse idealerweise in einer nach oben
gerichteten Fersenposition. Die meisten Radfahrer weichen jedoch wahrend eines
Pedalwegs von der idealen Fersenbewegung ab, da es nahe den Ubergangspunkten
zwischen der nach unten gerichteten und der nach oben gerichteten Fersenposition zu
unregelméanigen Auf- und Ab-Bewegungen der Ferse kommt. Diese unregelmaldigen
Fersenbewegungen fuhren zu einer geringeren Leistung, als sie idealerweise
abgegeben werden wirde. Diese Punkte mit geringerer Leistungsabgabe, die
typischerweise zu Beginn der Aufwartsbewegung, aber auch, wenngleich weniger
haufig, zu Beginn der Abwartsbewegung auftreten, werden als "momentane Totpunkte"
bezeichnet. Durch die Messung unregelméaRiger Fersenbewegungen im Pedalweg

kénnen also momentane Totpunkte ermittelt werden.

[0006] Es gibt mehrere Mdglichkeiten, die Tritteffizienz zu verbessern. Einige
Fahrradsensoren sind in der Lage, die Position von momentanen Totpunkten innerhalb
eines Pedalwegs zu messen und zu bestimmen, sodass der Radfahrer seine Tritttechnik
Uberprifen und verbessern kann. Es gibt mehrere Methoden zur Messung von
momentanen Totpunkten, bei denen eine Vielzahl von Sensoren verwendet wird. Eine
der haufigsten ist die Messung der vorstehend offenbarten Auf- und Ab-Bewegungen
der Ferse. Diese ist sehr einfach zu messen, da hierfir nur ein Pedalwinkelsensor
erforderlich ist. Durch die Bereitstellung eines Winkelsensors ist es somit moglich,

momentane Totpunkte zu erkennen und dadurch die Tritteffizienz zu messen.

[0007] Andere Losungen zur Verbesserung der Tritteffizienz in Form von ovalen
Kettenblattern oder Kurbelarmen mit variabler Lange sind ebenfalls im Stand der
Technik bekannt. Diese Lésungen sind jedoch komplex und werden selten eingesetzt.

[0008] Die vorliegende Erfindung l6st die Aufgabe der Verbesserung der Tritteffizienz
durch die Bereitstellung eines Pedalsystems, das momentane Totpunkte im Pedalweg
ermittelt und, sobald diese ermittelt wurden, den Rotationswiderstand des Pedalkdrpers
um die Pedalspindel in Abhangigkeit von der Position des Pedals wahrend des

Pedalwegs erhoht oder verringert.

2023/C/1/DE/5
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[0009] Die vorliegende Erfindung wird durch die folgenden Figuren veranschaulicht:

Fig. 1 zeigt die Seitenansicht eines Stral3enrads;

Fig. 2 zeigt die verschiedenen Komponenten eines Kettenantriebs;

Fig. 3 zeigt die Punkte des maximalen und minimalen Kraftaufwands wéahrend
des Pedalwegs eines Radfahrers;

Fig. 4 zeigt ein Stral3enrennradpedal gemal der vorliegenden Erfindung;

Fig. 5 zeigt ein Tritteffizienz-Verbesserungssystem gemal? der vorliegenden

Erfindung.

[0010] Fig. 4 offenbart ein Stral3enrennradpedal gemal der vorliegenden Erfindung.
Stral3enrennradpedale sind Klickpedale fur den StraRenrennsport. Ein Klickpedal ist so
gebaut, dass eine an der Sohle eines Fahrradschuhs befestigte Schuhplatte und das
Pedal ineinandergreifen kénnen. Ohne einen zusatzlichen Zehenclip am Pedal zu
bendtigen, wird der Schuh fest damit verbunden. Diese Pedale unterscheiden sich von
normalen Plattformpedalen, mit denen ein Schuh nicht verbunden werden kann.
StralRenrennradpedale missen abgedichtet sein, um die internen Komponenten vor den

Elementen zu schitzen.

[0011] Das StraBenrennradpedal gemal der vorliegenden Erfindung umfasst einen
Pedalkorper 101 mit einem Pedalhohlraum 102 und eine Pedalspindel 103, die im
Pedalhohlraum 102 angeordnet ist. Die Pedalspindel 103 verbindet den Pedalkdrper mit

einem Fahrradkurbelarm 105.

[0012] Der Pedalkdrper 101 rotiert mithilfe von Dichtlagern um die Pedalspindel 103.
Zwei Satze von zwei Lagern 104 umschlie3en den Pedalhohlraum 102 und dichten ihn
ab. Um die momentanen Totpunkte wahrend des Pedalwegs zu ermitteln, ist im

Pedalhohlraum 102 ein Pedalspindelantrieb 106 eingebaut.

[0013] Der Pedalspindelantrieb 106 umfasst vier Dauermagnete 107, die im
Pedalhohlraum 102 auf dem Pedalkorper angeordnet und gleichmalig tber den Umfang
des Pedalhohlraums 102 verteilt sind. Der Pedalspindelantrieb 106 umfasst weiter vier
Elektromagneten 108, die auf der Pedalspindel 103 angeordnet und um deren Umfang

als Gegenstiicke zu den vier Dauermagneten 107 gleichmafig verteilt sind.

2023/C/1/DE/6
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[0014] Die Elektromagnete 108 (die als Statoren fungieren) und die Dauermagnete
107 (die als Rotoren fungieren) bilden einen Elektromotor, der ein Drehmoment auf die
Spindel 103 austben kann, wenn elektrischer Strom an den Elektromagneten 108

anliegt.

[0015] Der Pedalspindelantrieb 106 wird durch eine Pedalsteuerung 109 an einem
Ende der Pedalspindel 103 aktiviert. So kann durch selektives Anlegen von Strom an die
Elektromagnete 108 der Rotationswiderstand des Pedalkdrpers 101 um die

Pedalspindel 103 nach Bedarf eingestellt werden.

[0016] Diese Widerstandseinstellung hat den Vorteil, dass dem Radfahrer das
Passieren bestimmter Positionen entlang des Pedalwegs, z. B. von Punkten mit
maximaler Knéchelstreckung, angezeigt werden kénnen. Anhand dieser Informationen
kann gezielt die Aufwarts- oder Abwartsbewegung trainiert oder Muskelrehabilitation

betrieben werden.

[0017] Zusatzlich und unabhangig von der Widerstandseinstellung kann der
Pedalspindelantrieb 106 als Pedalwinkelsensor fungieren, wenn die Elektromagnete 108
nicht aktiviert (eingeschaltet) sind. In diesem Betriebsmodus kann die Wechselwirkung
der Magnetfelder zwischen Rotor und Stator gemessen werden, wodurch die exakte
Position des Pedalkérpers 101 in Relation zum Kurbelarm 105 wéhrend der
Pedalrotation abgeleitet werden kann. Wenn der Fahrradschuh und das Klickpedal
ineinandergreifen, bewegen sich beide als Einheit, und der vom Pedal beschriebene
Winkel entspricht somit im Wesentlichen dem Winkel, der von der Ferse des Radfahrers
beschrieben wird. Anhand dieser Informationen kann die Position der Ferse des
Radfahrers wahrend des gesamten Pedalwegs bestimmt werden. Uberall dort, wo die
tatsachliche Auf- und Ab-Bewegung der Ferse wahrend des Pedalwegs von der idealen

Auf- und Ab-Bewegung der Ferse abweicht, wird ein momentaner Totpunkt ermittelt.

[0018] Der ermittelte Winkel der Ferse wird dann von der Pedalsteuerung 109 an
einen Fahrradcomputer 110 gesendet (siehe Fig. 5). Der Fahrradcomputer 110
berechnet in Echtzeit mittels eines der vielen bekannten Algorithmen die Auf- und Ab-
Bewegung der Ferse des Radfahrers in Relation zur Pedalposition entlang des

Pedalwegs und zusétzlich eine Kennzahl fur die Tritteffizienz.

2023/C/1/DE/7
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[0019] Diese Auf- und Ab-Bewegungen der Ferse bilden die Grundlage fur die
Ermittlung der momentanen Totpunkte entlang des Pedalwegs. Wenn eine
unregelméanige Fersenbewegung erkannt wird, wird ein momentaner Totpunkt ermittelt,
und der Fahrradcomputer 110 kann dessen Position auf der Anzeige fur den Radfahrer

anzeigen.

[0020] Der Fahrradcomputer 110 kann zusatzlich Informationen an die
Pedalsteuerung 109 senden. Dies ermdglicht die Ubertragung der Informationen tiber

den momentanen Totpunkt an die Pedalsteuerung 109.

[0021] Der Fahrradcomputer 110 kann die Pedalsteuerung 109 anweisen, den
Pedalspindelantrieb 106 zu aktivieren, wenn das Pedal den gemessenen momentanen
Totpunkt passiert. So "spurt" der Radfahrer, dass das Pedal den momentanen Totpunkt
passiert, weil er plétzlich einen erhdhten Rotationswiderstand um die Pedalspindel 103
spurt, was den Radfahrer dazu zwingt, die unregelméanRige Auf- und Ab-Bewegung der
Ferse nahe dem momentanen Totpunkt zu reduzieren. Durch den Einsatz unseres
Systems zur Effizienzverbesserung lernt der Radfahrer, eine regelmaRige Auf- und Ab-
Bewegung der Ferse beizubehalten und im Laufe der Zeit einen nahezu idealen
Pedalweg mit wenigen oder gar keinen momentanen Totpunkten zu erreichen.
Aulerhalb der momentanen Totpunkte aktiviert der Fahrradcomputer 110 den
Pedalspindelantrieb 106 nicht, und der Radfahrer spirt daher keinen anderen

Rotationswiderstand als den sonst tblichen.

[0022] Der Fahrradcomputer 110 kommuniziert mit der Pedalsteuerung 109 mittels
standardmaRiger BOT-Ubertragungstechnik und ist damit auch kompatibel mit anderen
Leistungsmessern, Geschwindigkeitssensoren, Rotationssensoren und anderen auf
dem Markt erhaltlichen Fahrradsensoren. Der Fahrradcomputer 110 kann daher
momentane Totpunkte auch berechnen, wenn er an verschiedene Sensortypen
angeschlossen ist, solange die Pedalwinkelinformationen von diesen Sensoren an den

Fahrradcomputer 110 bereitgestellt werden.

2023/C/1/DE/8
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Anspriche:

1. StraRenrennradpedal umfassend einen Pedalkérper (101) mit einem Pedalhohlraum
(102), einer Pedalspindel (103) zur Verbindung des Pedalkdrpers (101) mit einem
Fahrradkurbelarm (105) und einem Sensor zur Erkennung von Totpunkten im

Pedalweg.

2. StralBenrennradpedal gemaR Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die
Pedalspindel (103) innerhalb des Pedalhohlraums (102) angeordnet ist und der
Sensor einen Pedalspindelantrieb (106) umfasst, bei dem mindestens vier
Elektromagnete (108) auf der Pedalspindel (103) angeordnet sind und mindestens
vier Dauermagneten (107) auf dem Pedalkorper (101) innerhalb des Pedalhohlraums
(102) gegeniber den Elektromagneten (108) angeordnet sind, wobei das
Stral3enrennradpedal weiterhin eine Pedalsteuerung (109) zur Aktivierung des

Spindelantriebs (106) umfasst.

3. Pedalsystem umfassend ein Stral3enrennradpedal nach Anspruch 2 und weiter
umfassend einen Fahrradcomputer (110), der fir den Empfang von
Pedalwinkelinformationen und die Ermittlung momentaner Totpunkte im Pedalweg
angepasst ist und weiter die Position dieser Totpunkte auf einer Anzeige des

genannten Computers anzeigt.
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Al Pirata®

206

Schematische Abbildungen
der Pedale, wie auf den
Plakaten an unserem Stand
auf der Eurobike 2017
gezeigt (oben)
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[0001] Bei , il Pirata - Bikefitting und Training“ bieten wir Ihnen umfassende
Fahrradanpassungs- und Trainingsleistungen, um Ihre Radsportleistung zu
verbessern. Das firmenintern entwickelte Pedalsystem hilft lhnen dabei, Ihren
idealen Pedaltritt zu erreichen. Unser Pedalsystem ist in der Lage, die
Fersenposition des Radfahrers wahrend des gesamten Pedalwegs direkt zu
messen und die Position der Totpunkte zu ermitteln. Sobald sie ermittelt wurden,
wird der Pedalrotationswiderstand an diesen Totpunkten erhéht, um den
Radfahrer zu zwingen, seine Pedaliertechnik zu korrigieren. Wie machen wir
das? Vor vier Jahren begannen wir mit der Entwicklung eines neuartigen, aber
noch rudimentaren Pedals. Es war auf der Eurobike 2017 sofort ein Renner.

[0002] Unser Pedal ist mit einem Elektromotor ausgestattet, der um die
Pedalachse herum angeordnet ist. Er umfasst einen Rotor mit 6 Dauermagneten
(201), die gleichméRig an der Innenwand eines offenen Zylinders (202)
angeordnet sind. Er umfasst weiter einen Stator mit 6 Elektromagneten (204),
die gleichméaRig um die Pedalwelle (203) angeordnet sind und diese
umschliel3en. Der Pedalkorper (205) mit einem Zehenclip (206), der den Ful3 in
Position hélt, ist an seiner Unterseite mit der Oberseite des Zylinders (202)
verklebt. Das Pedal ist auf herkommliche Weise Uber die Pedalwelle (203) mit
dem Kurbelarm (208) verbunden. Dieser rudimentéare Motor ist mit einer
Steuerung (207) verbunden, die auf dem Kurbelarm (208) angeordnet ist und
Uber das branchenweit standardmafige BOT-Protokoll mit unserer PC-
Workstation (209) kommuniziert. Durch die Analyse der Winkelpositionssignale
vom Motor werden die Totpunkte direkt auf der PC-Workstation ermittelt, die
unseren proprietaren Algorithmus zur Ermittlung von momentanen Totpunkten
verwendet. Wenn die Totpunkte ermittelt werden, wird ihre Position zurlick an
die Steuerung gesendet, die wiederum den Elektromotor jedesmal ein- und
ausschaltet, wenn das Pedal kurz davor ist, einen zu Totpunkt passieren. Durch
Erhéhung des Pedalrotationswiderstands an den Totpunkten signalisiert das
System dem Fahrer die Position der Totpunkte im Pedalweg, sodass der
Radfahrer deren Position erkennt und sich einen gleichmafigeren Tritt rund um
diese Punkte angewdhnt, was die Bildung momentaner Totpunkte reduziert und
die Pedaliereffizienz steigert.

[0003] Da unser System offensichtlich noch in Arbeit ist, suchen wir nach
Partnern im Bereich der Pedalhersteller, um es in hochwertige Klickpedale fur
StraRenrennrader zu integrieren — was ein grof3es Anliegen unserer Besucher
auf der Eurobike 2017 war. Bis wir jedoch einen geeigneten Partner finden,
bleiben unsere Pedale Heimtrainerpedale, da sie eindeutig noch nicht auf
StraRenbedingungen wie Wasser, Schmutz oder Unebenheiten ausgelegt sind

Radfahren heute, Seite 20, Ausgabe Oktober 2019
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(19) Patentamt der Vereinigten Staaten (USPTO)

(21) Anmeldenummer: 15/759,757

(11) Veroffentlichungsnummer: US 2018/0178879 Al
(40) Veroffentlichungsdatum: 28. Juni 2018

(22) Anmeldedatum: 17. September 2015

Fahrradcomputer und Gerat zur Leistungsanzeige

[0001] Die vorliegende Erfindung offenbart die Messung der Leistung eines Radfahrers
mittels eines Fahrradcomputers, der in Verbindung mit einem Fahrrad verwendet werden
kann, das mindestens einen Pedalsensor aufweist. Ein Fahrradcomputer ist ein kleines
Computergerat, das auf einem Fahrrad montiert ist und Fahrtinformationen, Kraftaufwand
und andere Leistungskennzahlen berechnet und anzeigt. Die vorliegende Erfindung betrifft
speziell die Anzeige eines Totpunktwerts, der auf der Grundlage von
Pedalwinkelbewegungen ermittelt wird. Der Fahrradcomputer berechnet die Informationen

und zeigt sie so an, dass der Radfahrer die Totpunkte reduzieren kann.
[0002] Fig. 1 veranschaulicht die vorliegende Erfindung.

[0003] Die vorliegende Erfindung verwendet einen oder mehrere Sensoren, um die durch
den Ful} eines Radfahrers ausgetibte Kraft und das Auftreten von Totpunkten im Pedalweg

ZU bestimmen.

[0004] In Fig. 1 wird ein Fahrradcomputer 310 geméaR der vorliegenden Erfindung
offenbart. Dieser am Lenker montierte Computer ist so konfiguriert, dass er die
Leistungsmerkmale des Fahrrads anzeigt. Das Fahrrad umfasst Winkelmesssensoren 322,
die fest an den entsprechenden linken und rechten Kurbelarmen angeschweif3t sind.

Zusatzlich werden Kraftmesser 324 und zwei Plattformpedale 320 bereitgestellt.

[0005] Kraftmesser 324 sind so konfiguriert, dass sie die vom Radfahrer auf das linke und
das rechte Plattformpedal 320 ausgetbte Kraft messen. Die Kraftmesser 324 umfassen
eine Vielzahl von Dehnungsmessstreifen, die auf der Pedalachse oder Pedalspindel
angeordnet sind. Dehnungsmessstreifen sind Sensoren aus dinnen Metallfolien, deren
elektrischer Widerstand mit der aufgebrachten Kraft variiert. Die Winkelmesssensoren 322
messen den Winkel des Pedals in Relation zum Kurbelarm. Diese Informationen werden
von der Steuerung (nicht gezeigt) zusammengefugt, die mit dem Fahrradcomputer 310

kommuniziert.

2023/C/1/DE/18
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[0006] Fahrradcomputer 310 ist so konfiguriert, dass er diese Informationen von der
Steuerung empfangt und die Kraftmessdaten anzeigt. Zusatzlich kann der Fahrradcomputer
310 die Kraftmessungen der Kraftmesser 324 analysieren und einen Echtzeitwert fur ein
Ungleichgewicht bereitstellen, der den Kraftunterschied zwischen linkem und rechtem Pedal
320 angibt.

[0007] Der Fahrradcomputer 310 kann dariiber hinaus die Daten der
Winkelmesssensoren 322 analysieren und auf Basis dieser Daten ein Auf- und
Abwartsbewegungsprofil des Pedals 320 und damit der Ferse des Radfahrers wahrend des
gesamten Pedalwegs bereitstellen. Anhand dieses Profils werden Totpunkte im Pedalweg
ermittelt. Diese Informationen kdnnen dem Radfahrer in Echtzeit angezeigt werden, sodass
er den Pedaltritt entsprechend anpassen kann, um das Auftreten von Totpunkten zu
reduzieren und so die Tritteffizienz zu verbessern. Der Fahrradcomputer 310 kann zudem
einen Totpunktwert oder einen Effizienzparameter bereitstellen, der auch in Echtzeit
angezeigt wird, zum Beispiel in Prozenten oder auf andere bekannte Weise. Wenn die
Tritteffizienz unter einem bestimmten Niveau, namlich 80 %, liegt, zeigt der
Fahrradcomputer einen Pfeil nach oben an, um darauf hinzuweisen, dass die Tritteffizienz

verbessert werden muss.

[0008] Die Kommunikation zwischen dem Fahrradcomputer 310 und der Steuerung
erfolgt bidirektional. Zum einen liefert die Steuerung dem Fahrradcomputer 310
Winkelsensor- und Kraftmessdaten, zum anderen tbermittelt der Fahrradcomputer 310 die
berechneten Parameter wie Kraftungleichgewicht, Position der Totpunkte und Trittfrequenz
an diese zurtick. Fiur die Kommunikation zwischen den Sensoren, der Steuerung und dem
Fahrradcomputer 310 wird das weit verbreitete Drahtlosprotokoll BOT eingesetzt, das die
Interoperabilitat mit Pedalen verschiedener Marken gewéahrleistet. So funktioniert der

vorliegende Fahrradcomputer 310 mit allen sonstigen BOT-Pedal- und Sensorsystemen.
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Anspruch:

1. Fahrradcomputer umfassend eine Steuereinheit und eine Anzeigeeinheit, wobei
die Steuereinheit in der Lage ist, Signale von Kraftmessern von mindestens
einem Pedalsensor und Winkelmesssignale von mindestens einem weiteren
Sensor zu empfangen und auf Grundlage dieser Signale Totpunkte im Pedalweg
mindestens eines Pedals, die Trittfrequenz mindestens eines Pedals und ein

Kraftungleichgewicht zwischen linkem und rechtem Pedal zu berechnen.
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Leichtes, nachristungsfahiges Pedal

[0001] Diese Erfindung betrifft im Allgemeinen ein Pedal fur ein Fahrrad und im
Besonderen ein Fahrrad-Klickpedal.

[0002] Klickpedale werden l6sbar mit einer am Fahrradschuh befestigten Schuhplatte
in Eingriff gebracht. Diese Art von Pedal umfasst im Allgemeinen eine Achse, die an die
Kurbel des Fahrrads montiert ist, einen Pedalkorper, der sich um die Pedalachse oder
Pedalspindel dreht, und einen am Pedalkérper angeordneten Schuhplatten-
Eingriffmechanismus. Damit das Pedal in Eingriff gebracht wird, tritt der Radfahrer auf
das Pedal, und der Mechanismus spannt automatisch in der Schuhplatte ein, die an der
Unterseite des Fahrradschuhs befestigt ist.

[0003] Heutzutage verwenden viele Radfahrer immer mehr Sensoren verschiedener
Art, wie Geschwindigkeits-, Trittfrequenz-, Herzfrequenz- und Kraftsensoren. Ein
Nachteil dieses vermehrten Einsatzes von Sensoren besteht jedoch darin, dass der
Radfahrer, um mit der Technologie Schritt zu halten, die Sensoren sehr oft austauschen
muss, was bei integrierten Sensoren manchmal sogar den Austausch ganzer
Komponenten bedeutet. Dies ist insbesondere bei Fahrradpedalen der Fall. Angesichts
des hohen Preises fur Pedale ist dies ein kostspieliges Unterfangen.

[0004] Ziel der vorliegenden Erfindung ist es, ein Fahrrad-Klickpedal bereitzustellen,

das leicht ist und den Einsatz verschiedener Sensoren fir dasselbe Pedal je nach
Bedarf des Radfahrers ermaoglicht.
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[0005] Das vorgenannte Ziel kann durch die Bereitstellung eines Klickpedals fur den
Stral3enrennsport mit mehreren Hohlrdumen oder Kammern erreicht werden, die
wéahrend der Lebensdauer des Pedals je nach Bedarf des Benutzers mit verschiedenen
Arten von Pedalsensoren nachgerustet werden kbnnen. Auf diese Weise konnen die
Pedale als Kern des Messsystems genutzt werden, und wenn neue Sensoren auf den
Markt kommen, muss der Radfahrer nur die Sensoren austauschen und spart so die

Kosten fur den Kauf eines neuen Pedalkdrpers ein.

[0006] Fig. 1 zeigt ein erfindungsgemales Pedal und Fig. 2 eine Querschnittsansicht

des erfindungsgemalRen Pedals.

[0007] Das Fahrradpedal umfasst eine Pedalachse 410, die an einen Kurbelarm
gekoppelt werden kann (nicht in den Figuren gezeigt) und einen Pedalkdrper 420 zur

Stiutzung des Fules eines Radfahrers.

[0008] Der Pedalkorper 420 oder das Pedalgehause ist aus leichtem, aber stabilem
Aluminium gefertigt. Um die Nachriistung mit Pedalsensorelementen zu ermdglichen, ist
der Pedalkérper mit einem hinteren Hohlraum 460 und einem inneren Hohlraum 480 um
die Pedalachse 410 herum versehen. Der innere Hohlraum 480 liegt um die Pedalachse
herum, um gentigend Platz fur die Bereitstellung von Dehnungsmessstreifen an der

Pedalachse zu bieten. Zirkonia-Lager 490 umschliel3en den Hohlraum.

[0009] Durch die Bereitstellung des grofl3en inneren Hohlraums 480 sind zuktinftige
Anwendungen moglich. Es ist beispielsweise bekannt, dass Hersteller von
Fahrradkomponenten versuchen, die Batterieabhangigkeit von Pedalen und anderen
Komponenten zu verringern. Daher werden in der Fachwelt derzeit Stator- und
Rotorladesysteme zur Bereitstellung von Energie fir die Sensoren diskutiert. Ein so
grol3er Raum wurde eindeutig den Einbau eines solchen Systems ermoglichen, ohne
dass das Pedal als Ganzes ersetzt werden muss, aber dennoch ein geringes Gewicht
gewahrleisten. Weitere Anwendungen, wie das Messen und Signalisieren der
Pedalposition entlang des Pedalwegs, die sich derzeit in Entwicklung befinden, kbnnten

fur diesen Hohlraum ebenfalls erwogen werden.
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[0010] Der hintere Hohlraum 460 kann auRerdem zur Nachristung mit einem oder
mehreren Trittfrequenzsensoren, einem GPS-Sensor oder anderen Sensortypen
verwendet werden. Dieser hintere Hohlraum 460 ist grol3 genug fur den zusatzlichen
Einbau einer BOT-fahigen Pedalsteuerung, eines drahtlosen Signalsenders

oder -empfangers oder eines anderen Kommunikationsmoduls, Uber das die Sensoren
mit einem Fahrradcomputer, einem Smartphone oder einem anderen geeigneten Gerat

kommunizieren kénnen.
[0011] Eine weitere Ausfiihrungsform der vorliegenden Erfindung ist somit ein

Pedalsystem oder ein Fahrradtrainingssystem mit einem Fahrradcomputer und dem

vorliegenden Pedal.
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Anspriche:

1. Leichtes Aluminiumpedal umfassend einen Pedalkorper (420), eine
Pedalachse (410), die an einen Kurbelarm gekoppelt werden kann, einen
Schuhplatten-Eingriffmechanismus (430) und mindestens einen
Sensoraufname-Hohlraum (460, 480).

2. Pedal gemald Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die
Sensoraufnahme-Hohlrdume (460, 480) aus einem hinteren Hohlraum (460)

und einem inneren Hohlraum (480) bestehen.
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Fig. 1
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[0001] Marvin products freut sich, morgen pinktlich zur groBen Eréffnung der Eurobike 2019 das neue
Arrow 6 Kurbel-Pedal-Set vorstellen zu kénnen — ein komplett neu konzipiertes leichtes Klickpedal, das
unseren proprietaren ultraprazisen Kraftmesser mit dem entsprechenden neuen Arrow 6 Kurbelarm

umfasst.

[0002] Im Gegensatz zu friheren Versionen unserer Klickpedale ist das neue Arrow 6 Kurbel-Pedal-Set
extrem leicht, liefert aber trotzdem alle Informationen, die Radfahrer bendétigen, um ihre Leistung zu
verbessern. Das Arrow 6 misst die erzeugte Gesamtkraft, die Links-/Rechts-Balance, die Trittfrequenz
und den Pedalwinkel entlang des Pedalwegs sowie andere fortgeschrittene dynamische

Radfahrparameter.

[0003] Das neue Arrow 6 zeichnet sich durch ein schlankes Design mit dem geringsten Gewicht in
seiner Kategorie aus. Mit nur 100 g pro Pedal ist das Arrow 6 leichter als jedes andere Pedal mit
Kraftmesser und nur wenig schwerer als die leichtesten Pedale auf dem Markt. Das Arrow 6 ermdglicht
eine direkte Kraftmessung durch die Verwendung von Dehnungsmessstreifen (501) in unserem neu
konzipierten Pedalachsensystem. Die Dehnungsmessstreifen kénnen durch Zugriff auf die

Pedalachsenkammer (502) im Pedalgehéuse ersetzt werden.

[0004] Um das Gewicht des Pedals auf ein Minimum zu reduzieren, aber dennoch fur Steifigkeit und ein
geschmeidiges Fahrgefiihl zu sorgen, verflgt das neue Arrow 6 Uber ein innovatives Kurbel-Pedal-
Design. Anstelle einer Achse, die im Pedalkorper rotiert, dreht sich die Pedalachse in Form eines
Pedalbefestigungsarms (503) in den Lagern (504), die im Kurbelarm (505) an der Befestigungsbohrung
angeordnet sind. Der Sensor fir die Messung des Pedalwinkels (506) ist an der Spitze des
Pedalbefestigungsarms angeordnet. Diese Konstruktion ersetzt die Lageranordnung im Pedalgehause
durch ein einziges Lager im Kurbelarm. Auf diese Weise kann das Pedal, einschlie3lich der Pedalachse,

einstlickig gefertigt werden.
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Trittverbesserungssystem

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Trittverbesserungssystem fur Fahrrader
mit Kettenblattern, Zahnkranzen und einer Rollenkette. Die vorliegende Erfindung
befasst sich mit der Anwendung von modifizierten ovalen Kettenblattern, Kraftmessern

und Fahrradcomputern zur Verbesserung der Tritteffizienz des Radfahrers.

[0002] Die Tritteffizienz kann durch die Reduzierung oder vollstandige Beseitigung der
strukturellen Totpunkte erhdht werden, indem nicht kreisformige, ovale Kettenblatter

verwendet werden.

[0003] Ovale Kettenblatter waren in der Vergangenheit nicht erfolgreich, weil keine
zwei Radfahrer auf die gleiche Weise pedalieren, weshalb der Orientierungsfaktor des
ovalen Kettenblatts, d. h. der Winkel zwischen der Mittellinie der Kurbeln und dem

Hauptdurchmesser des Ovals, von Fahrer zu Fahrer unterschiedlich ist.
[0004] Ziel der vorliegenden Erfindung ist es daher, ein Fahrrad mit einem ovalen

Kettenblatt bereitzustellen, das eine Feineinstellung der Orientierung fur jeden

Radfahrer ermdglicht.
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[0005] Ein weiteres Ziel der vorliegenden Erfindung ist es, ein System zur
Bestimmung der optimalen Orientierung bereitzustellen, welches das oben erwahnte
ovale Kettenblatt und weiter einen Fahrradcomputer umfasst, der fir die Anzeige von
Anweisungen zur Orientierungsoptimierung konfiguriert ist. Ein Fahrrad, das dieses
System umfasst und Uber entsprechende Zahnkranze fur das Hinterrad, Kurbelspinnen,
Kurbelarme mit integrierten Kraftsensoren, eine Rollenkette, die das Kettenblatt und die
Zahnkranze verbindet, sowie Klickpedale verfligt, ist so in der Lage, die perfekte
Orientierung des ovalen Kettenblattes fur jeden Radfahrer zu berechnen.

[0006] Durch die zusatzliche Bereitstellung von Kurbelspinnen, Kurbelarmen mit
integrierten Kraftmessern, Klickpedalen und einem Fahrradcomputer wird hiermit ein

integrales Trittverbesserungssystem offenbart.

[0007] Alle Komponenten des vorliegenden Trittverbesserungssystems sind aus
Leichtmetall gefertigt, da die Gewichtseinsparung ein stdndiges Anliegen im Radsport

ist.

[0008] Die Fig. zeigt ein ovales Kettenblatt 701, eine Kurbelspinne 702 und eine
Kurbelwelle 703. Das ovale Kettenblatt 701 wird durch der Kurbelspinne 702 an der
Kurbelwelle 703 befestigt, die abnehmbar ist und so das Einstellen der

Kettenblattorientierung ermaéglicht.

[0009] Die Kurbelarme 703 sind mit integrierten Sensoren zur Messung von Kraft- und
Trittfrequenz (nicht in der Figur gezeigt) in Form von Dehnungsmessstreifen fur die
Kraftmessung und einem Beschleunigungsmesser fir die Trittfrequenzmessung
ausgestattet. Diese Sensoren messen die Gesamtkraftabgabe, das Links-/Rechts-
Kraftgleichgewicht und die Trittfrequenz. Sie kommunizieren mit dem Fahrradcomputer
(nicht in den Figuren gezeigt) Uber die BOT-Protokoll-Technologie.
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[0010] Das vorliegende System ist in der Lage, die optimale Orientierung des ovalen
Kettenblatts wie folgt zu bestimmen. In einer anfanglichen Anordnung ist das Kettenblatt
701 an der Kurbelspinne 702 und den Kurbelarmen 703 des Fahrrads befestigt, wobei
angenommen wird, dass die maximale Kraftabgabe bei 110° zu erwarten ist. Zuséatzlich
kann der Orientierungsfaktor um diese anfangliche Orientierung herum dadurch
eingestellt werden, dass um diese anfangliche Orientierung herum Einstellbohrungen
704 bei +5°, +10°, -5°, -10° bereitgestellt sind (siehe Fig.). Damit der Radfahrer die
Orientierung des Kettenblatts besser einstellen kann, sind in 5°-Abstanden
Befestigungsmarkierungen bereitgestellt. Nach der Erstinstallation fordert der
Fahrradcomputer den Radfahrer auf, den Fahrradcomputer mit den Kraft- und
Trittfrequenzsensoren des Kurbelarms zu verbinden. Der Fahrradcomputer weist den
Radfahrer an, das Rad mehrere Minuten lang mit einer bestimmten Geschwindigkeit und
Trittfrequenz zu fahren. Auf der Grundlage dieser ersten Fahrt wird ein
durchschnittliches Kraftprofil entlang des Pedalwegs ermittelt. Als nachstes weist der
Fahrradcomputer den Radfahrer an, die Orientierung des Kettenblatts vom oberen
strukturellen Totpunkt ausgehend zu andern, und es wird eine neue Fahrt durchgefiihrt,
um ein durchschnittliches Kraftprofil entlang des Pedalwegs fir diese zweite
Orientierung zu erstellen. Dieser Vorgang wird fir alle Einstellbohrungen wiederholt. Die
Kraftprofile bei diesen funf Orientierungen werden verglichen, und die Orientierung mit
der hochsten durchschnittlichen Kraftabgabe wird als endgultige optimale Orientierung

gewabhilt.

[0011] Der Radfahrer wird wahrend des gesamten Prozesses der Durchflihrung der
oben genannten Schritte vom Fahrradcomputer unterstutzt. Der Fahrradcomputer zeigt
dem Radfahrer Anweisungen an, um die optimale Orientierung des ovalen Kettenblatts
701 zu bestimmen. Sobald diese Position endgultig festgelegt ist, funktioniert der
Fahrradcomputer weiter wie ein normaler Fahrradcomputer. Der Fahrradcomputer ist mit
allen Sensoren kompatibel, die das BOT-Protokoll verwenden, und kann, je nachdem,
welche Sensoren daran angeschlossen sind, Geschwindigkeit, Trittfrequenz,
durchschnittliche Kraft, Links-/Rechts-Kraftgleichgewicht, maximale Kraft, Herzfrequenz

usw. anzeigen.
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Anspriche:

1. Kettenblatt (701) fur Fahrrader mit elliptischer Form, wobei das Kettenblatt (701)
weiter eine Vielzahl von Einstellbohrungen (704) umfasst, dadurch
gekennzeichnet, dass die Einstellbohrungen in Relation zur Hauptachse der
Ellipse im Gegenuhrzeigersinn bei 110°, 115°, 120°, 105° und 100° angeordnet
sind.

2. Orientierungs-Bestimmungssystem, umfassend das Kettenblatt (701) gemaf
Anspruch 1 und weiter umfassend einen Fahrradcomputer, der so konfiguriert ist,

dass er Anweisungen zur Orientierungsoptimierung anzeigt.
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Fig.
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