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Die Erfindung betrifft einen GrolRmanipulator (1) mit
einem ausfaltbaren Knickmast (2), der eine Mehrzahl
von verschwenkbaren Mastsegmenten (3, 3a, 3b, 3c)
aufweist, wobei an dem letzten, die Mastspitze (5)
bildenden Mastsegment (3c) ein flexibler Endschlauch
(6) angeordnet und mittels einer
Endschlauchhalterung (7), die einen am letzten
Mastsegment (3c) angeordneten Haltebtigel (8, 8a)
umfasst, fixierbar ist. Es ist Aufgabe der Erfindung,
einen verbesserten GroBmanipulator anzugeben,
dessen einfach zu nutzende Endschlauchhalterung
wahrend des Einsatzes nicht stért und nach
Abschluss des Einsatzes den Endschlauch
zuverlassig sichert. Hierzu schlagt die Erfindung vor,
dass der Haltebuigel (8, 8a) gegenuber dem letzten
Mastsegment (3c) in zumindest drei
Schwenkstellungen verschwenkbar ausgebildet ist,
wobei er in der ersten Schwenkstellung den
Endschlauch (6) am letzten Mastsegment (3c) halt, in
der zweiten Schwenkstellung in einer
Freigaberichtung (f) freigibt und in der dritten
Schwenkstellung der Haltebligel (8, 8a) an das letzte
Mastsegment (3c) angeklappt ist.
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Zusammenfassung:

Die Erfindung betrifft einen Gromanipulator (1) mit einem ausfaltbaren Knickmast (2),
der eine Mehrzahl von verschwenkbaren Mastsegmenten (3, 3a, 3b, 3c) aufweist, wobei

an dem letzten, die Mastspitze (5) bildenden Mastsegment (3c) ein flexibler Endschlauch
(6) angeordnet und mittels einer Endschlauchhalterung (7), die einen am letzten

Mastsegment (3c) angeordneten Haltebiigel (8, 8a) umfasst, fixierbar ist.

Es ist Aufgabe der Erfindung, einen verbesserten Gromanipulator anzugeben, dessen
einfach zu nutzende Endschlauchhalterung wéhrend des Einsatzes nicht stort und nach
Abschluss des Einsatzes den Endschlauch zuverldssig sichert. Hierzu schldgt die
Erfindung vor, dass der Haltebiigel (8, 8a) gegeniiber dem letzten Mastsegment (3c) in
zumindest drei Schwenkstellungen verschwenkbar ausgebildet ist, wobei er in der ersten
Schwenkstellung den Endschlauch (6) am letzten Mastsegment (3c) hilt, in der zweiten
Schwenkstellung in einer Freigaberichtung (f) freigibt und in der dritten

Schwenkstellung der Haltebiigel (8, 8a) an das letzte Mastsegment (3c) angeklappt ist.

(Fig. 1)
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GroBmanipulator mit Endschlauchhalter

Die Erfindung betrifft einen GroBmanipulator mit einem ausfaltbaren Knickmast, der eine
Mehrzahl von Mastsegmenten aufweist, wobei die Mastsegmente an Knickgelenken
jeweils um Knickachsen gegeniiber einem benachbarten Mastsegment verschwenkbar sind,
wobei an dem letzten, die Mastspitze bildenden Mastsegment ein flexibler Endschlauch
angeordnet ist, wobei der Endschlauch an dem letzten Mastsegment mittels einer
Endschlauchhalterung fixierbar ist, wobei die Endschlauchhalterung mindestens einen an

dem letzten Mastsegment angeordneten Haltebiigel umfasst.

Derartige GroBmanipulatoren sind seit Jahren am Markt erhiltlich. Die
Endschlauchhalterung am letzten Mastsegment wird regelmadfig durch am Mastsegment
fest montierte Haltebiigel erreicht. Diese Haltebiigel verfiigen teilweise iiber eine
federunterstiitzte Verriegelung, welche den Endschlauch in der Endschlauchhalterung
arretiert. Nach manueller Freigabe dieser Verriegelung kann der Endschlauch aus den
Haltebiigeln der Endschlauchhalterung herausgehoben werden oder der Endschlauch fallt
aus den Haltebiigeln nach der Freigabe heraus. Die federunterstiitzte Verriegelung ist
hierbei so ausgelegt, dass der Endschlauch beim Einfalten des Mastes durch eine Drehung
des letzten Mastsegmentes mit den Haltebiigeln der Endschlauchhalterung eingefangen

wird und eine automatische Verriegelung erfolgt.

Insbesondere bei GroBmanipulatoren mit Knickmasten, deren Mastsegmente um grof3e
Winkel verschwenkbar sind, storen die fest am letzten Mastsegment montierten Haltebiigel
der Endschlauchhalterung, da der Endschlauch versehentlich eingefangen und in der

Endschlauchhalterung verriegelt werden kann.

Aus diesem Grund wird eine Endschlauchhalterung fiir den Endschlauch benotigt, die
einerseits den Endschlauch im Fahrbetrieb sichert, aber andererseits wihrend des
Betonierbetriebes des GroBmanipulators ein weitgehend uneingeschranktes Drehen,
insbesondere des letzten Mastsegmentes, gegeniiber dem benachbarten, vorletzten
Mastsegment ermoglicht. Nach dem Betonierbetrieb soll der Endschlauch mit der

Endschlauchhalterung eingefangen und automatisch verriegelt werden kdnnen.

Es ist Aufgabe der Erfindung, einen verbesserten Gro3manipulator anzugeben, der eine

einfach zu nutzende Endschlauchhalterung bietet. Insbesondere soll die

2/24



Endschlauchhalterung wéhrend des Einsatzes des GroSmanipulators nicht stéren und nach

Abschluss des Einsatzes den Endschlauch zuverldssig sichern.

Gelost wird diese Aufgabe durch einen Gromanipulator mit den Merkmalen des

Anspruchs 1.

Dadurch, dass der Haltebiigel gegeniiber dem letzten Mastsegment in zumindest drei
Schwenkstellungen verschwenkbar ausgebildet ist, wobei der Haltebiigel in der ersten
Schwenkstellung den Endschlauch an dem letzten Mastsegment hilt, der Haltebiigel den
Endschlauch in der zweiten Schwenkstellung in einer Freigaberichtung freigibt und der
Haltebiigel in der dritten Schwenkstellung an das letzte Mastsegment angeklappt ist, kann
ein Gromanipulator geschaffen werden, der eine einfach zu nutzende
Endschlauchhalterung bietet, welche wihrend des Einsatzes des GroSmanipulators nicht
stort und nach Abschluss des Einsatzes den Endschlauchs zuverldssig sichert. Mit dem
gegeniiber dem letzten Mastsegment verschwenkbaren Haltebiigel kann die
Endschlauchhalterung den Endschlauch in der ersten Schwenkstellung fiir den Fahrbetrieb
am letzten Mastsegment sichern. In der zweiten Schwenkstellung kann der
verschwenkbare Haltebiigel den Endschlauch in der Freigaberichtung freigeben. Mit der
dritten Schwenkstellung lédsst sich der vorgeschlagene Haltebiigel zudem an das letzte
Mastsegment anklappen, sodass der Haltebiigel wahrend des Einsatzes nicht stort. Mit
einer solchen Endschlauchhalterung kann das letzte Mastsegment gegeniiber dem
benachbarten Mastsegment iiber grole Schwenkwinkel verschwenkt werden, ohne dass der

angeklappte Haltebiigel die Bewegung des Endschlauchs stort.

Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbildungen der Erfindung ergeben sich aus den
abhingigen Anspriichen. Es ist darauf hinzuweisen, dass die in den Anspriichen einzeln
aufgefithrten Merkmale auch in beliebiger und technologisch sinnvoller Weise miteinander

kombiniert werden kénnen und somit weitere Ausgestaltungen der Erfindung aufzeigen.

Gemil einer vorteilhaften Ausgestaltung der Erfindung ist vorgesehen, dass die Form des
Haltebiigels an die AuB3enkontur des letzten Mastsegmentes angepasst ist, derart, dass der
Haltebiigel in der dritten Schwenkstellung im Wesentlichen {iber seine gesamte
Lingserstreckung an dem letzten Mastsegment anliegt. Mit einem {iber die gesamte

Langserstreckung in der dritten Schwenkstellung anliegenden Haltebiigel kann der
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Haltebiigel besonders platzsparend an das Mastsegment angeklappt werden. Hierdurch

stort der angeklappte Haltebiigel nicht wihrend des Einsatzes.

Besonders vorteilhaft ist eine Ausfithrungsform, die vorsieht, dass der mindestens eine
Haltebiigel in nur einer Schwenkachse gegeniiber dem letzten Mastsegment verschwenkbar
ist. Mit einem in nur einer Schwenkachse verschwenkbaren Haltebiigel ist eine einfache
Moglichkeit gegeben, die Sicherung, Freigabe und das Einklappen des Haltebiigels in einer
Verschwenkbewegung um eine Achse zu verbinden. Dies macht die Konstruktion der

Endschlauchhalterung besonders einfach und fehlerunanfillig.

Eine besonders vorteilhafte Ausfithrung der Erfindung sieht vor, dass ein Aktor die
Verschwenkung des mindestens einen Haltebiigels gegeniiber dem letzten Mastsegment
bewirkt. Mit einem Aktor ldsst sich die Verschwenkung des Haltebiigels automatisch
steuern oder vom Bediener fernsteuern. Vorzugsweise ist der Aktor als pneumatischer

Zylinder ausgebildet.

Von besonderem Vorteil ist gemil3 einer Ausgestaltung, dass eine Feder die
Verschwenkung des mindestens einen Haltebiigels gegeniiber dem letzten Mastsegment

bewirkt.

Eine vorteilhafte Ausfiihrung ist, dass der Aktor eine Verschwenkung des mindestens
einen Haltebiigels in einer ersten Verschwenkrichtung bewirkt und die Federkraft der
Feder eine Verschwenkung des mindestens einen Haltebiigels in einer zweiten, der ersten
Verschwenkrichtung entgegengesetzten Verschwenkrichtung bewirkt. Mit einem Aktor,
der den Haltebiigel in der ersten Verschwenkrichtung verschwenkt gegen die Federkraft
einer Feder, die dann eine Verschwenkung in entgegengesetzter Verschwenkrichtung
bewirkt, kann die Position des Haltebiigels einfach eingestellt werden. Bei Ausfall des
Aktors bewirkt die Feder weiterhin ein Verschwenken in der entsprechenden
Verschwenkrichtung, sodass der Haltebiigel zuverldssig in diese Verschwenkrichtung
bewegt wird. Besonders vorteilhaft ist, wenn diese Verschwenkrichtung zu einem
Schlielen des Haltebiigels um den Endschlauch fiihrt. Hier wird der Endschlauch dann bei
Ausfall des Aktors durch die Federkraft der Feder gesichert.

Besonders vorteilhaft ist eine Ausfithrungsform, bei der vorgesehen ist, dass eine
Schwenkpositionserfassungsvorrichtung die Stellung des mindestens einen Haltebiigels

gegeniiber dem letzten Mastsegment erfasst. Mit einer solchen
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Schwenkpositionserfassungsvorrichtung kann die Stellung des Haltebiigels gegeniiber dem
letzten Mastsegment zuverldssig bestimmt werden, was die Ansteuerung des Aktors am

Haltebiigel und die Handhabung vereinfacht.

Eine besonders vorteilhafte Ausfithrungsform der Erfindung sieht vor, dass der mindestens
eine Haltebiigel raumlich gebogen ist und mindestens eine Anlageflache und mindestens
eine Auflagefldche fiir den Endschlauch bildet. Mit dem rdumlich gebogenen Haltebiigel,
der die Auflagefldche bildet, auf welcher der Endschlauch aufliegt, und einer
Anlagefldche, an welcher der Endschlauch anliegt, kann der Endschlauch mit dem
Haltebiigel zuverldssig gesichert werden. Abhdngig von der Position des letzten
Mastsegmentes konnen die Auflagefldche und die Anlageflache am Haltebiigel durch

unterschiedliche Bereiche am Haltebiigel gebildet sein.

Eine vorteilhafte Ausfiihrung ist, dass der Haltebiigel zweifach abgewinkelt ausgebildet ist,
mit einem ersten, von der Schwenkachse ausgehenden Abschnitt, einem sich an den ersten
Abschnitt anschliefenden und gegeniiber diesem um 90° abgewinkelten zweiten Abschnitt,
der parallel zur Schwenkachse verlduft und die Anlagefldache bildet, und einem sich an den
zweiten Abschnitt anschlieSenden und gegeniiber diesem wiederum um 90° abgewinkelten
dritten Abschnitt, der die Auflageflache bildet, wobei der dritte Abschnitt relativ zu der
durch den ersten und den zweiten Abschnitt gebildeten Ebene unter einem von 90°
verschiedenen Winkel verlduft, vorzugsweise unter einem Winkel < 80°, besonders
bevorzugt < 70°. Durch diese einfache Formgebung kann der Haltebiigel seine Funktion in
den drei Schwenkstellungen erfiillen. In der ersten Schwenkstellung wird der Endschlauch
von dem letzten Mastsegment und den drei Abschnitten des Haltebiigels allseitig
umschlossen und somit sicher gehalten. In der zweiten Schwenkstellung ist der Haltebiigel
soweit verschwenkt, dass der dritte Abschnitt im Wesentlichen parallel zum letzten
Mastsegment verlduft und folglich der Endschlauch nicht mehr auf der Auflageflache
aufliegt. Dadurch wird der Endschlauch in Richtung parallel zum zweiten Abschnitt des
Haltebiigels, d.h. senkrecht zum letzten Mastsegment freigegeben. Die drei jeweils um 90°
zueinander abgewinkelten Abschnitte bilden eine im Wesentlichen rechteckige oder
quadratische Innenkontur aus, durch die das einen dazu korrespondierend rechteckigen
oder quadratischen Querschnitt aufweisende letzte Mastsegment in der dritten
Schwenkstellung hindurchgreifen kann, so dass der Haltebiigel im angeklappten Zustand

vollstdndig am Mastsegment anliegt und bei Mastbewegungen nicht stort.
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Besonders vorteilhaft ist eine Ausfithrungstorm, die vorsieht, dass der Knickmast eine
Mastpositionserfassungseinrichtung umfasst, die dazu ausgebildet ist, die Position des
letzten Mastsegments zu bestimmen, wobei eine Steuereinrichtung vorgesehen ist, die die
Freigabe des Endschlauchs aus der Endschlauchhalterung abhidngig von der erfassten
Position des letzten Mastsegments steuert. Mit einer Freigabe des Endschlauchs abhdngig
von der erfassten Position des letzten Mastsegments konnen Unfélle bei der Freigabe des
Endschlauchs und ein unkontrolliertes Herumschwingen des Endschlauchs in Bodennidhe

vermieden werden.

Eine vorteilhafte Ausfiihrung ist, dass die Mastpositionserfassungseinrichtung einen
Neigungssensor am letzten Mastsegment umfasst. Mit einem Neigungssensor am letzten

Mastsegment, ldsst sich die Position des letzten Mastsegmentes sehr einfach ermitteln.

Von besonderem Vorteil ist gemil3 einer Ausgestaltung, dass der mindestens eine
Haltebiigel am letzten Mastsegment gegen Verschwenkung verriegelbar ist. Mit der
Verriegelung des Haltebiigels kann dieser in der gewiinschten Verschwenkstellung

gesichert werden.

Besonders vorteilhaft ist eine Ausfithrungstorm, die vorsieht, dass die Verschwenkung des
mindestens einen Haltebiigels am letzten Mastsegment fernsteuerbar ist. Die Moglichkeit,
den Haltebiigel ferngesteuert zu verschwenken, macht es moglich den Endschlauch auch in

grofler Hohe freizugeben oder einzufangen und am letzten Mastsegment zu sichern.

Von besonderem Vorteil ist gemil3 einer Ausgestaltung, dass die Endschlauchhalterung
mehrere Haltebiigel umfasst, wobei die Haltebiigel iiber ein Ubertragungselement
verbunden sind und hierdurch gemeinsam eine Verschwenkbewegung um eine jeweilige
Schwenkachse der Haltebiigel ausfithren. Mit mehreren Haltebiigeln an der
Endschlauchhalterung konnen besonders lange Endschlduche zuverldssig am letzten
Mastsegment gesichert werden. Durch die gemeinsame Verschwenkbewegung der
Haltebiigel kann lediglich ein Aktor und eine Feder fiir die Verschwenkung mehrerer

Haltebiigel verwendet werden.

Eine vorteilhafte Ausfiihrung ist, dass das Ubertragungselement als Seilzug oder Stange
ausgebildet ist. Ein Seilzug oder eine Stange stellen eine einfache Moglichkeit dar, die
Ubertragung der Verschwenkbewegung auf die Haltebiigel der Endschlauchhalterung zu

tibertragen.
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Weitere Merkmale, Einzelheiten und Vorteile der Erfindung ergeben sich aufgrund der
nachfolgenden Beschreibung sowie anhand der Zeichnungen. Ausfiihrungsbeispiele der
Erfindung sind in den folgenden Zeichnungen dargestellt und werden nachfolgend niher
beschrieben. Einander entsprechende Gegenstdnde sind in allen Figuren mit den gleichen

Bezugszeichen versehen. Es zeigen:

Figur 1 erfindungsgemafler Grofmanipulator,

Figur 2 Knickmast,

Figur 3 letztes Mastsegment mit gesichertem Endschlauch,
Figur 4 letztes Mastsegment mit freigegebenem Endschlauch,
Figur 5 letztes Mastsegment in Bodennihe,

Figur 6 Haltebiigel,

Figur 7a, 7b 7¢ Endschlauchhalterung in erster Schwenkstellung,
Figur 8a, 8b, 8c Endschlauchhalterung in zweiter Schwenkstellung,

Figur 9a, 9b 9¢ Endschlauchhalterung in dritter Schwenkstellung,

Figur 10 Endschlauchhalterung mit Aktor in erster Schwenkstellung,
Figur 11 Endschlauchhalterung mit Aktor in zweiter Schwenkstellung,
Figur 12 Endschlauchhalterung mit Aktor in dritter Schwenkstellung und
Figur 13 Endschlauchhalterung mit zwei Haltebiigeln.

In Figur 1 mit dem Bezugszeichen 1 bezeichnet ist ein erfindungsgemaler
GrofBmanipulator dargestellt. Der in Figur 1 gezeigte GroBmanipulator 1 ist nach Art einer
Autobetonpumpe aufgebaut. Der GroBmanipulator 1 verfiigt iiber einen Drehschemel 18,
der drehbar um eine Hochachse auf dem Fahrzeuggestell des GroBmanipulators 1
angeordnet ist. Auf dem Drehschemel 18 aufgebaut ist ein ausgefalteter Knickmast 2
gezeigt. Die vier Mastsegmente 3, 3a, 3b, 3c sind iiber Knickgelenke 4, 4a, 4b, 4c jeweils
um Knickachsen gegeniiber dem benachbarten Mastsegment 3, 3a, 3b, 3¢ oder dem
Drehschemel 18 verschwenkbar. Hierzu sind zwischen dem Drehschemel 18 und dem
ersten Mastsegment 3 sowie zwischen den Mastsegmenten 3, 3a, 3b jeweils
Hydraulikzylinder angeordnet, die iiber Hebelgetriebe eine Verschwenkung der
Mastsegmente 3, 3a, 3b gegeneinander sowie des ersten Mastsegmentes 3 gegeniiber dem
Drehschemel 18 ermdéglichen. Zwischen dem letzten, die Mastspitze 5 bildenden
Mastsegment 3¢ und dem vorletzten Mastsegment 3b ist ein Drehantrieb im Knickgelenk

4c¢ angeordnet, welcher eine unendliche Verdrehung des letzten Mastsegmentes 3¢
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gegeniiber dem vorletzten Mastsegment 3b ermdglicht. Diese Drehbewegung im
Knickgelenk 4c zwischen dem vorletzten 3b und dem letzten Mastsegment 3¢ ist durch den
kreisrunden Pfeil angedeutet. Gerade diese Drehbewegung stellt die Konstruktion der
Endschlauchhalterung 7 am letzten Mastsegment 3¢ vor neue Anforderungen. Die am
letzten Mastsegment 3c gebildete Endschlauchhalterung 7 soll eine Fixierung des am
letzten Mastsegment 3c angeordneten Endschlauchs 6 ermdglichen. Hierzu weist die
Endschlauchhalterung 7 zwei Haltebiigel 8, 8a auf. Wiren diese Haltebiigel 8, 8a starr am
letzten Mastsegment 3c befestigt, wiirden die Haltebiigel 8, 8a den Endschlauch 6
ungewollt einfangen und fixieren oder einfach die Drehbewegung des letzten Mastsegment
3c gegeniiber dem vorletzten Mastsegment 3b einschrianken. Aus diesem Grund wird
vorgeschlagen, dass die Haltebiigel 8, 8a gegeniiber dem letzten Mastsegment 3c in drei
Schwenkstellungen verschwenkbar ausgebildet sind. In einer ersten Schwenkstellung
sollen die Haltebiigel 8, 8a den Endschlauch 6 an dem letzten Mastsegment 3c sichern.
Eine zweite Schwenkstellung der Haltebiigel 8, 8a gegeniiber dem letzten Mastsegment 3¢
soll eine Freigabe des Endschlauchs 6 bewirken. In einer dritten Schwenkstellung soll der
Haltebiigel 8, 8a an das letzte Mastsegment 3c angeklappt werden kénnen. Hierdurch ist
eine Endschlauchhalterung 7 gegeben, deren Haltebiigel 8, 8a nicht bei der angedeuteten
Drehbewegung des letzten Mastsegmentes 3¢ gegeniiber dem vorletzten Mastsegments 3b

storen.

In Figur 2 ist ein Knickmast 2 gemal Figur 1 in teilweise zusammengeklapptem Zustand
gezeigt. Der Endschlauch 6 am letzten Mastsegment 3c ist hier durch die
Endschlauchhalterung 7 fixiert und am letzten Mastsegment 3c gesichert. Dies ist
insbesondere bei Fahrten des als Autobetonpumpe ausgebildeten Gromanipulators 1 (Fig.
1) von Bedeutung, da durch die Sicherung des Endschlauchs 6 am letzten Mastsegment 3¢

die Verkehrssicherheit erhoht wird.

Die Figur 3 zeigt das letzte, die Mastspitze 5 bildende Mastsegment 3¢ und den daran
angeordneten flexiblen Endschlauch 6. Der Endschlauch 6 ist hier mittels der
Endschlauchhalterung 7 am letzten Mastsegment 3c fixiert. Hierzu umgreifen die

Haltebiigel 8, 8a den Endschlauch 6 und legen ihn am Mastsegment 3¢ fest.

Aus Figur 4 geht das letzte Mastsegment 3¢ gemal Figur 3 hervor. Hier ist der

Endschlauch 6 allerdings freigegeben und in Freigaberichtung f verschwenkt. Die Freigabe
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des Endschlauchs 6 erfolgt vorzugsweise ferngesteuert, indem die Haltebiigel 8, 8a
gegeniiber dem letzten Mastsegment 3c verschwenkt werden. Um eine sichere
Handhabung bei der ferngesteuerten Freigabe des Endschlauchs 6 zu ermoglichen umfasst
der Knickmast 2 eine Mastpositionserfassungseinrichtung 13 die dazu ausgebildet ist, die
Position des letzten Mastsegment 3¢ zu bestimmen. Eine Steuereinrichtung ist dazu
vorgesehen die Freigabe des Endschlauchs 6 aus der Endschlauchhalterung 7 abhingig von
der erfassten Position des letzten Mastsegmentes 3¢ zu steuern. Hierdurch kann
sichergestellt werden, dass der Endschlauch 6 nicht in Bodennihe freigegeben wird, was
zu Verletzungen fiihren kann. Die in Figur 4 gezeigte Stellung des letzten Mastsegmentes
3c eignet sich besonders fiir die Freigabe des Endschlauchs 6, da die

Verschwenkbewegung des Endschlauchs 6 in Freigaberichtung f hier nur begrenzt ist.

Hierzu sei auch auf Figur 5 verwiesen, die andeutet, dass der am letzten Mastsegment 3¢
angeordnete flexible Endschlauch 6 in bestimmten Stellungen des letzten Mastsegment 3¢
in Bodennihe eine Gefahr fiir in der Nihe befindliche Personen darstellt, da diese von dem
freigegebenen Endschlauch 6 getroffen werden kdnnen. Die
Mastpositionserfassungsvorrichtung 13 umfasst in einem besonders einfachen Fall einen
Neigungssensor, iiber dessen Signale die Position des letzten Mastsegments 3¢ bestimmt
werden kann. Zur Sicherung gegen unkontrollierte Freigabe des Endschlauchs 6 kdnnen
die Haltebiigel 8, 8a am letzten Mastsegment 3¢ gegen Verschwenkung manuell verriegelt

und entriegelt werden.

Die Figur 6 zeigt einen Haltebiigel 8, 8a der Endschlauchhalterung 7 (Fig. 1) in einer
perspektivischen Darstellung. In dieser Darstellung zu erkennen ist, dass die Form des
Haltebiigel 8, 8a an die AuBlenkontur des letzten Mastsegment 3c (Fig. 3) angepasst ist und
zwar derart, dass der Haltebiigel 8, 8a in der dritten Schwenkstellung im Wesentlichen
tiber seine gesamte Erstreckung am letzten Mastsegment 3c anliegt. Dies ist besonders gut
in den Figuren 9a bis 9c zu erkennen. Der Haltebiigel 8, 8a bildet eine Auflagefliche AU
fiir den Endschlauch 6 (Fig. 5), auf welcher der Endschlauch 6 (Fig. 7¢) aufliegt und
zusdtzlich ist mindestens eine Anlageflache AN gebildet, an welcher der Endschlauch 6
(Fig. 7c) bei Auflage auf der Auflagefliche AU (Fig. 7¢) anliegt. Der Haltebiigel 8, 8a ist
in nur einer angedeuteten Schwenkachse 9, 9a gegeniiber dem letzten Mastsegment 3¢
(Fig. 7b) verschwenkbar. Dies macht die Verschwenkung des Haltebiigels 8, 8a mittels

Aktor 10 (Figur 10-13) besonders einfach moglich. Aulerdem ist hierdurch eine einfache
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und fehlerunanfillige Konstruktion fiir den verschwenkbaren Haltebiigel 8, 8a gegeben.
Wie weiter zu erkennen ist, ist der Haltebiigel 8, 8a zweifach abgewinkelt ausgebildet. Ein
erster Abschnitt 15 des Haltebiigel 8,8a geht von der Schwenkachse 9, 9a aus. An den
ersten Abschnitt 15 schlieft sich ein um 90° abgewinkelter zweiter Abschnitt 16 an, der
parallel zur Schwenkachse 9, 9a verlduft. An diesem zweiten Abschnitt 16 schlieB3t sich
wiederum ein um 90° abgewinkelter dritter Abschnitt 17 an, der relativ zu der durch den
ersten 15 und den zweiten Abschnitt 16 gebildeten Ebene unter einem von 90°
verschiedenen Winkel verlduft. Vorzugsweise sollte dieser Winkel kleiner als 80°
besonders bevorzugt kleiner als 70° sein. Der Haltebiigel 8, 8a bildet im Wesentlichen eine
rechteckige Innenkontur aus, durch welche das korrespondierend geformte Mastsegment
3c in der dritten Schwenkstellung hindurch greift. Dies ist insbesondere in den Figuren 9a

bis 9c ersichtlich.

In den Figuren 7a bis 7c¢ ist der Haltebiigel 8, der Endschlauchhalterung 7 (Fig. 1) in der
ersten Schwenkstellung gezeigt. In dieser Stellung hilt der Haltebiigel 8, 8a den
Endschlauch 6 an dem Mastsegment 3c fest. In der in Figur 7c ersichtlichen Stellung des
Mastsegmentes 3c bildet der dritte untere Abschnitt 17 (Fig. 6) des Haltebiigels 8, 8a die
Auflagefliche AU fiir den Endschlauch 6. Der zweite senkrechte Abschnitt 16 (Fig. 6)
wiederum bildet in der gezeigten Stellung des letzten Mastsegmentes 3¢ die Anlagefldche

AN, mit welcher der Endschlauch 6 in Position gehalten wird.

Die Figuren 8a bis 8c zeigen den Haltebiigel 8, 8a der Endschlauchhalterung 7 (Fig. 1) in
der zweiten Schwenkstellung. Hier ist der Haltebiigel 8, 8a in einer ersten
Verschwenkrichtung a um die Schwenkachse 9, 9a (Fig. 6) verschwenkt, sodass der
Endschlauch 6 in Freigaberichtung f freigegeben ist. In dieser Stellung des Haltebiigels 8,
8a kann der am letzten Mastsegment 3¢ angeordnete Endschlauch 6 aus der

Endschlauchhalterung 7 in Freigaberichtung f herausgleiten bzw. fallen.

Die Figuren 9a bis 9c zeigen die dritte Schwenkstellung des Haltebtigels 8, 8a am letzten
Mastsegment. Hier ist der Haltebiigel 8, 8a entgegen der Verschwenkrichtung a in
Verschwenkrichtung z verschwenkt, sodass der Haltebiigel 8, 8a an das letzte Mastsegment
3c angeklappt ist. Die Form des Haltebiigels 8, 8a ist an die AuBlenkontur des

Mastsegmentes 3¢ so angepasst, dass der Haltebiigel 8, 8a in der gezeigten
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Schwenkstellung im Wesentlichen tiber seine gesamte Langserstreckung an dem

Mastsegment 3c anliegt.

In Figur 10 ist ein iiber einen Aktor 10 gegeniiber dem Mastsegment 3¢ verschwenkbarer
Haltebiigel 8, 8a gezeigt. Der Haltebiigel 8, 8a befindet sich hier in der ersten
Schwenkstellung, sodass der Haltebiigel 8, 8a den Endschlauch 6 am letzten Mastsegment
3c festlegt. Wihrend der Aktor 10 eine Verschwenkung des Haltebiigels 8, 8a in einer
ersten Verschwenkrichtung a bewirkt, bewirkt eine Feder 11 eine Verschwenkung des
Haltebiigels 8, 8a in einer zweiten, der ersten Verschwenkrichtung a entgegengesetzten
Verschwenkrichtung z. Dadurch, dass die Feder 11 gegen den Aktor 10 arbeitet, kann bei
Ausfall beziehungsweise Nicht-Betdtigung des Aktors 10 eine Sicherung des Endschlauchs
6 am Mastsegment 3c sichergestellt werden. In der ersten Schwenkstellung driickt die
Feder 11 den Haltebiigel 8, 8a gegen den Endschlauch 6, da der als Druckuftzylinder
ausgebildete Aktor 10 drucklos ist.

Die Figur 11 zeigt den Haltebiigel 8, 8a gemif3 Figur 10 in der zweiten Schwenkstellung.
Hier ist der Endschlauch 6 freigegeben und kann in Freigaberichtung f (Fig. 8c) aus der
Endschlauchhalterung 7 (Fig. 1) herausgleiten. Die Verschwenkung des Haltebiigels 8, 8a
wird hier durch den Aktor 10 bewirkt, der gegen die Feder 11 arbeitet. In der zweiten
Schwenkstellung ist die Feder 11 gespannt, da der als Druckluftzylinder ausgebildete
Aktor 10 betdtigt wird. Die zweite Schwenkstellung ermoglicht die Aufnahme und die

Freigabe des Endschlauches 6.

Die Figur 12 zeigt den Haltebiigel gemidf3 Figur 10 und 11 in der dritten Schwenkstellung,
in welcher der Haltebiigel 8, 8a am Mastsegment 3c anliegt. In dieser Schwenkstellung
wird der Haltebiigel 8, 8a durch die Feder 11 verschwenkt, da der als pneumatischer
Zylinder ausgebildete Aktor 10 drucklos geschaltet ist. In der dritten Schwenkstellung
driickt die Feder 11 den Haltbiigel 8, 8a gegen das Mastsegment 3c, sodass der
Endschlauch am Haltbiigel vorbeischwenken kann. In dieser Stellung ist der als

Druckluftzylinder ausgebildete Aktor 10 drucklos.

Der Aktor 10 und die Feder 11 konnen auch als eine Baueinheit ausgebildet sein, das heif3t,
dass die Riickholfeder 11 in den Aktor 10 je nach Montageseite, als Zug- oder Druckfeder
ausgebildet ist und dafiir sorgt, dass im drucklosen Zustand des Aktors 11 der Haltebiigel 8
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den Endschlauch 6 sicher in seiner Position hilt beziehungsweise den Haltebiigel 8 an den

Mast 3c verschwenkt.

In Figur 13 ist eine Endschlauchhalterung mit zwei Haltebiigeln 8, 8a gezeigt. Diese
beiden Haltebiigel 8, 8a sind iiber ein Ubertragungselement 14 miteinander verbunden,
sodass die bewirkten Verschwenkbewegungen durch den Aktor 10 und die Feder 11 fiir
beide Haltebiigel 8, 8a gleich sind. Das Ubertragungselement 14 ist im hier gezeigten
Beispiel als Seilzug ausgebildet. Falls wie oben angedeutet, der Aktor 10 und die Feder 11
eine bauliche Einheit bilden, ist das Ubertragungselement 14 zweckmiBigerweise ein

Gestidnge, dass eine Schubiibertragung zuldsst.

Bezugszeichenliste:

1 GroBmanipulator 13 Mastpositionserfassungseinricht

2 Knickmast ung

3 3a3b 3¢ Mastsegment 14 Ubertragungselement

4 4a 4b 4c Knickgelenk 15 erster Abschnitt (Haltebtigel)

5 Mastspitze 16 zweiter Abschnitt (Haltebiigel)

6 Endschlauch 17 dritter Abschnitt (Haltebiigel)

7 Endschlauchhalterung 18 Drehschemel

8 8a Haltebiigel a erste Verschwenkrichtung

9 9a Schwenkachse f Freigaberichtung

10 Aktor z zweite Verschwenkrichtung
11 Feder ANAnlagefldche
AUAuflageflache

12 Verschraubung
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Patentanspriiche:

GrofBmanipulator (1) mit einem ausfaltbaren Knickmast (2), der eine Mehrzahl von
Mastsegmenten (3, 3a, 3b, 3c¢) aufweist, wobei die Mastsegmente (3, 3a, 3b, 3¢) an
Knickgelenken (4, 4a, 4b, 4c¢) jeweils um Knickachsen gegeniiber einem
benachbarten Mastsegment (3, 3a, 3b, 3c) verschwenkbar sind, wobei an dem letzten,
die Mastspitze (5) bildenden Mastsegment (3c) ein flexibler Endschlauch (6)
angeordnet ist, wobei der Endschlauch (6) an dem letzten Mastsegment (3c) mittels
einer Endschlauchhalterung (7) fixierbar ist, wobei die Endschlauchhalterung (7)
mindestens einen an dem letzten Mastsegment (3¢) angeordneten Haltebiigel (8, 8a)
umfasst,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Haltebiigel (8, 8a) gegeniiber dem letzten Mastsegment (3¢) in zumindest
drei Schwenkstellungen verschwenkbar ausgebildet ist, wobei

- der Haltebiigel (8, 8a) in der ersten Schwenkstellung den Endschlauch (6)
an dem letzten Mastsegment (3¢) hilt,

- der Haltebiigel (8, 8a) den Endschlauch (6) in der zweiten
Schwenkstellung in einer Freigaberichtung (f) freigibt und

- der Haltebiigel (8, 8a) in der dritten Schwenkstellung an das letzte
Mastsegment (3c) angeklappt ist.

GroBmanipulator (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Form des
Haltebiigels (8, 8a) an die Auflenkontur des letzten Mastsegmentes (3c) angepasst ist,
derart, dass der Haltebiigel (8, 8a) in der dritten Schwenkstellung im Wesentlichen

liber seine gesamte Lingserstreckung an dem letzten Mastsegment (3c) anliegt.

GroBmanipulator (1) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass der
mindestens eine Haltebiigel (8, 8a) in nur einer Schwenkachse (9, 9a) gegeniiber dem

letzten Mastsegment (3c) verschwenkbar ist.

GroBmanipulator (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet,
dass ein Aktor (10) die Verschwenkung des mindestens einen Haltebiigels (8, 8a)

gegeniiber dem letzten Mastsegment (3¢) bewirkt.
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GroBmanipulator (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet,
dass eine Feder (11) die Verschwenkung des mindestens einen Haltebiigels (8, 8a)

gegeniiber dem letzten Mastsegment (3¢) bewirkt.

GroBmanipulator (1) nach den Anspriichen 4 und 5, dadurch gekennzeichnet, dass der
Aktor (10) eine Verschwenkung des mindestens einen Haltebiigels (8, 8a) in einer
ersten Verschwenkrichtung (a) bewirkt und die Federkraft der Feder (11) eine
Verschwenkung des mindestens einen Haltebiigels (8, 8a) in einer zweiten, der ersten

Verschwenkrichtung (a) entgegengesetzten Verschwenkrichtung (z) bewirkt.

GroBmanipulator (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet,
dass der mindestens eine Haltebiigel (8, 8a) rdumlich gebogen ist und mindestens eine
Anlagefldche (AN) und mindestens eine Auflagefliche (AU) fiir den Endschlauch (6)
bildet.

GroBmanipulator (1) nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass der Haltebiigel
(8, 8a) zweifach abgewinkelt ausgebildet ist, mit

- einem ersten, von der Schwenkachse (9, 9a) ausgehenden Abschnitt (15),

- einem sich an den ersten Abschnitt (15) anschlieBenden und gegeniiber
diesem um 90° abgewinkelten zweiten Abschnitt (16), der parallel zur Schwenkachse
(9, 9a) verlduft und die Anlageflache (AN) bildet, und

- einem sich an den zweiten Abschnitt anschlieBenden und gegeniiber
diesem wiederum um 90° abgewinkelten dritten Abschnitt (17), der die Auflagefldche
(AU) bildet, wobei der dritte Abschnitt (17) relativ zu der durch den ersten und den
zweiten Abschnitt (15, 16) gebildeten Ebene unter einem von 90° verschiedenen

Winkel verlduft, vorzugsweise unter einem Winkel < 80°, besonders bevorzugt < 70°.

GroBmanipulator nach einem der Anspriiche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass
der Haltebiigel (8, 8a) eine im Wesentlichen rechteckige oder quadratische
Innenkontur aufweist, durch die das einen dazu korrespondierend rechteckigen oder
quadratischen Querschnitt aufweisende letzte Mastsegment (3¢) in der dritten

Schwenkstellung hindurchgreift.

GroBmanipulator (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 9, dadurch gekennzeichnet,
dass der Knickmast (2) eine Mastpositionserfassungseinrichtung (13) umfasst, die

dazu ausgebildet ist, die Position des letzten Mastsegments (3c) zu bestimmen, wobei
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eine Steuereinrichtung vorgesehen ist, die die Freigabe des Endschlauchs (6) aus der
Endschlauchhalterung (7) abhdngig von der erfassten Position des letzten

Mastsegments (3c) steuert.

GroBmanipulator (1) nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dass die
Mastpositionserfassungseinrichtung (13) einen Neigungssensor am letzten

Mastsegment (3c¢) umfasst.

GroBmanipulator (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 11, dadurch gekennzeichnet,
dass der mindestens eine Haltebiigel (8, 8a) am letzten Mastsegment (3¢) gegen

Verschwenkung verriegelbar ist.

GroBmanipulator (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 12, dadurch gekennzeichnet,
dass die Verschwenkung des mindestens einen Haltebiigels (8, 8a) am letzten

Mastsegment (3c) fernsteuerbar ist.

GroBmanipulator (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 13, dadurch gekennzeichnet,
dass die Endschlauchhalterung (7) mehrere Haltebiigel (8, 8a) umfasst, wobei die
Haltebiigel (8, 8a) iiber ein Ubertragungselement (14) verbunden sind und hierdurch
gemeinsam eine Verschwenkbewegung (a, z) um eine jeweilige Schwenkachse (9, 9a)

der Haltebiigel (8, 8a) ausfiihren.

GroBmanipulator (1) nach Anspruch 14, dadurch gekennzeichnet, dass das

Ubertragungselement (14) als Seilzug oder Stange ausgebildet ist.
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