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(54) Verfahren und Vorrichtung zur Bewegung eines Auslegers eines Arbeits- oder

Rettungsgerats

(57) Um die Bewegung eines Auslegers eines
Arbeits- oder Rettungsgerates, wie eine Drehleiter zu
optimieren, sieht die Erfindung bei einem Verfahren
zum Bewegen eines solchen Auslegers, die mehrere
Bewegungskomponenten, wie Teleskopieren, (horizon-
tales) Drehen und (vertikales) Verschwenken hat, vor,
dal der Ausleger von einem aktuellen Ausgangs- zu
einem Zielpunkt automatisch gleichzeitig erfolgenden,
stetigen und umkehrungsfreien Bewegungskomponen-
ten bewegt wird. Eine erfindungsgemafRe Vorrichtung
sieht eine Einrichtung zum Durchfiihren dieses Verfah-
rens vor.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine Vorrichtung zum Bewegen eines Auslegers eines Arbeits- oder
Rettungsgerates, wie einer Drehleiter, wobei die Bewegung des Auslegers mehrere Bewegungskomponenten hat, wie
beispielsweise Teleskopieren, (horizontales) Drehen und (vertikales) Verschwenken.

[0002] Die Bewegung eines Auslegers eines Arbeits- oder Rettungsgerates, wie einer Drehleiter, insbesondere die
Hauptbewegung zum Anfahren eines Zielpunktes - neben weiteren Bewegungen wie Niveauausgleich, Ausrichten des
Korbes etc. - erfolgt in der Regel manuell durch einzelne Steuerelemente wie Bedienungskndpfe zum Ein- und Ausfah-
ren, horizontalen Rechts- und Linksdrehen, vertikales auf- und abschwenken mittels entsprechender Steuerelemente,
wie Steuerhebel zum Durchfiihren dieser Bewegungen. Diese Steuerelemente werden von einem Bediener nachein-
ander oder - nur streckenweise - mehr oder minder gleichzeitig betatigt um den Ausleger in die gewiinschte Zielposition
zu verfahren. Insbesondere in der Nahe derselben mul der Bediener sich mit den einzelnen Bewegungskomponenten
mehr oder minder stlickweise der Zielposition nédhern. Dies erfordert einen erfahrenen Bediener und ist dennoch sehr
miihsam und zeitaufwendig, wodurch in einem Rettungsfall wertvolle Zeit verloren gehen kann, insbesondere wenn der
Zielpunkt wiederholt angefahren werden mufR.

[0003] Es wurde weiter vorgeschlagen, bei einer solch manuell durchgefiihrten Bewegung deren Daten, namlich
Komponentengeschwindigkeiten und insbesondere Positionen, laufend zu speichern, also ein Teaching der manuell
durchgefiihrten Bewegungen vorzunehmen um anschlieRend die Bewegung wiederholt automatisch abfahren zu kén-
nen.

[0004] Nachteilig ist, daf’ bei der Wiederholung der dem System gelehrten Ausgangsbewegung der Ausleger sich
bei Start einer nachfolgenden automatischen Bewegung auf einem Punkt der vorher gespeicherten Strecke befunden
und gegebenenfalls an einen solchen Punkt manuell gefahren werden muR. Weiterhin ist der Verlauf einer solchen
Raumkurve fir den Bediener nur schwierig vorstellbar und aus diesem Grunde fiir den Gebrauch in praktischen Situa-
tionen nur bedingt geeignet. Dariber hinaus fehlt die Mdglichkeit die Bewegung durch Steuerung der Geschwindigkeit
zu kontrollieren.

[0005] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde ein Verfahren und eine Vorrichtung zum Bewegen eines
Auslegers eines Arbeits- oder Rettungsgerates zu schaffen, die eine insbesondere zeitlich optimierte automatische
Bewegung des Auslegers ermdglichen.

[0006] Erfindungsgeman wird die genannte Aufgabe mit einem Verfahren der eingangs genannten Art dadurch
geldst, dald der Ausleger von einem aktuellen Ausgangs- zu einem Zielpunkt mit automatischen gleichzeitig erfolgen-
den, stetigen und umkehrungsfreien Bewegungskomponenten bewegt wird. Zur Lésung sieht die Erfindung weiterhin
eine Vorrichtung der eingangs genannten Art vor, welche gekennzeichnet ist durch eine Einrichtung zum automati-
schen Bewegen des Auslegers von einem aktuellen Ausgangspunkt zu einem Zielpunkt mit gleichzeitig erfolgenden,
stetigen und umkehrungsfreien Bewegungskomponenten. Andere als die eingangs beispielhaft genannten Kugelkoor-
dinaten sind mdglich.

[0007] Die Bewegung wird so realisiert, daf} ein Zielpunkt durch alle relevanten systemspezifischen Bewegungen
bzw. Geschwindigkeiten, die gleichzeitig wirken, angefahren wird. Die einzelnen Geschwindigkeitskomponenten sind
stetig und ohne Vorzeichenwechsel bzw. Richtungsanderung.

[0008] Damit erhalt man eine glatte und stetige Bahnkurve des bewegten Punktes, wie die Spitze einer Drehleiter
unter vorgegebenen Bedingungen zeitoptimal, gegebenenfalls insbesondere zeitminimal, erreicht werden kann. Der
Bewegungsablauf zwischen zwei Punkten A und B ist dabei derart, dal die gesamte Bewegungsbahn eines Ausleger-
punktes nicht explizit vorgegeben ist und mit einer vorgegebenen Bahn abgefahren wird.

[0009] Gemal einer bevorzugte Ausgestaltung der Erfindung ist vorgesehen, dall die Bewegung mit Gber den
Grolteil der Bewegungsstrecke nahezu konstanten Bewegungskomponenten erfolgt, wobei insbesondere die Bewe-
gung von einem tatsachlichen Aus-gangs- oder Startpunkt aus zunachst und unmittelbar vor dem Zielpunkt mit redu-
zierter Geschwindigkeit erfolgt.

[0010] Eine bevorzugte konkrete Ausfiihrungsform des erfindungsgeméafRen Verfahrens sieht weiterhin vor, dal? die
Zeitdauer der die langste Zeit benétigenden Bewegungskomponente zum Bewegen des Auslegers von einem aktuellen
Ausgangspunkt zu einem Zielpunkt bei vorgegebenen Maximalgeschwindigkeiten bestimmt wird und die Geschwindig-
keit der anderen Bewegungskomponenten derart angepafdt wird, dal die Zeiten samtlicher Bewegungskomponenten
fir die Bewegung vom ak-tuellen Ausgangspunkt zu dem Zielpunkt gleich werden, wobei insbesondere die Komponen-
tengeschwindigkeiten der einzelnen Bewegungskomponenten im Verhaltnis ihrer Durchlaufzeit bei der fiir sie gegebe-
nen maximalen Geschwindigkeit zur Zeitdauer der die langste Zeit benétigende Bewegungskomponente gewichtet
werden.

[0011] Bevorzugte weitere Ausgestaltungen des Verfahren sehen vor, daft die aktuelle Ausgangsposition des Aus-
legers gemessen und die Wegstrecke der einzelnen Bewegungskomponenten zum Zielpunkt bestimmt werden und
dafl zur Bestimmung eines Zielpunktes dieser zunachst manuell- oder halbautomatisch angefahren und nach Errei-
chen des Zielpunktes dessen Koordinaten festgehalten werden (Teaching).
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[0012] Weiterhin kann vorgesehen sein, dall Bewegungen zu mehreren Zielpunkten durchgefiihrt werden bzw.
Bewegungen zwischen mehreren Zwischenzielpunkten erfolgen, wobei der Zielpunkt, von dem eine Bewegung zu
einem anderen Zielpunkt hin erfolgt, als Ausgangspunkt dient.

[0013] In Weiterbildung sieht die Erfindung vor, daf die Einrichtung zum gleichzeitig Erfolgen, stetig und umkeh-
rungsrein Bewegen zur Realisierung der vorstehenden Vorgénge ausgebildet ist.

[0014] Durch die Erfindung wird ein Anfahren von Zielpunkten aus jeder moglichen aktuellen Position mit einem
Auslegersystem maoglich, wobei letztere grundsatzlich aktuell gemessen wird. Das Verfahren des Auslegers erfolgt hin-
sichtlich der einzelnen Bewegungskomponenten stetig und gleichzeitig derart, daf’ diese den Zielpunkt zu gleicher Zeit
erreichen. Insbesondere im Hinblick von duReren Einflissen kann vorgesehen sein, dal’ lGiber den gesamten Bewe-
gungsablauf hin die aktuelle Ausgangsposition bestimmt und die Komponentengeschwindigkeiten der einzelnen
Geschwindigkeiten neu bestimmt bzw. korrigiert werden. Auch hierbei bleibt die gesamte Bewegung weitgehend stetig
und die Komponentengeschwindigkeiten der einzelnen Bewegungskomponenten andern sich nur geringfugig, bleiben
im wesentlichen konstant. Durch die erfindungsgemaf ausgestaltete Verfahren ist fir den Bediener eine sehr gute
Berechenbarkeit der automatischen Funktion gegeben, wodurch die Verbrauchstauglichkeit des Systems erhéht wird.
[0015] Wenn in weiterer bevorzugter Ausgestaltung ein Steuerelement zur Vorgabe einer maximalen Geschwindig-
keit der am schnellsten angesteuerten Bewegungskomponente vorgesehen ist, erhalt der Bediener eine gute Kontrolle
Uber das Verhalten des Auslegers bei gleichzeitig optimierter Anfahrt an ein Zielpunkt durch automatische Ansteuerung
aller zu erreichen des Zielpunkts erforderlichen Auslegerbewegungskomponenten.

[0016] Ein weiterer Vorteil ergibt sich dadurch, dal die Betdtigung mehrerer Steuerelemente fiir die einzelnen
Bewegungskomponenten auf die Betatigung eines Steuerelements reduziert wird und damit der Bediener entlastet
wird.

[0017] Wenn in bevorzugter Ausgestaltung zum automatischen Verfahren des Auslegers ein direktionaler Steuer-
hebel vorgesehen ist, kann zwischen zwei Zielpunkten hin- und hergefahren werden.

[0018] Wesentlicher Unterschied des erfindungsgemafen Verfahrens und der erfindungsgemafRen Vorrichtung
gegenuber dem Stand der Technik einer mehr oder minder automatisierten Bewegung eines Auslegers ist, da® gespei-
cherte Zielpositionen aus beliebigen Ausgangspositionen angefahren werden, da das System lediglich die absoluten
Werte fir Ziel- und Ausgangspositionen eingehen, wobei erstere in einem Teach-Vorgang bestimmt, letztere jeweils
aktuell gemessen wird. Dadurch entsteht fiir den Bediener eine einfach vorstellbare, stetig verlaufende und berechen-
bare Bewegung des Auslegers.

[0019] Da erfindungsgemaf nicht automatisch einzelne Punkte einer manuell vorgefahrenen Bewegungsbahn
nachgefahren werden, sondern vielmehr ausgehend von einem aktuellen Ausgangspunkt, der fir die Bewegung hin
durchmessend korrigiert werden kann, ein Zielpunkt angefahren wird, ist eine zeitliche Optimierung zur Bewegung des
Auslegers gegeben, die ein gleichsinniges, damit umkehrungsfreies stetiges und gleichzeitiges Anfahren eines Ziel-
punktes beinhaltet, wobei demgemaf durch alle Bewegungskomponenten gleichzeitig die Endposition am Zielpunkt
erreicht wird.

[0020] In weiterer bevorzugter Ausgestaltung kénnen Gewichtungsfaktoren bei der Ermittlung der Ansteuerungs-
verhéltnisses vor-gesehen werden, wodurch der Bewegungsverlauf speziellen Anforderungen angepaft werden kann;
z.B. kann durch einen Gewichtungsfaktor gréRer 1 das Anfahren des Auslegers gegenliber einer rein zeitlichen Opti-
mierung verlangsamt und es kénnen automatisch andere Bahnkurven als die systembedingt kiirzeste durchfahren wer-
den, ebenso wie das Anfahren in unmittelbarer Nahe vor dem Zielpunkt selbst.

[0021] Weitere Vorteile und Merkmale der Erfindung ergeben sich aus den Anspriichen aus der nachfolgenden
Beschreibung, in der ein Ausflihrungsbeispiel der Erfindung unter Bezugnahme auf die Zeichnung einzeln erlautert ist.
Dabei zeigt:

Figur 1 ein FluBdiagramm des erfindungsgemafen Verfahrens.
Figur 2 eine schematische Darstellung einer erfindungsgemafen Vorrichtung; und
Figur 3a-3c  verschiedene Bedienungspanele als Teil der erfindungsgemaRen Vorrichtung.

[0022] Bei der dargestellten bevorzugten Ausflihrungsform des erfindungsgemafen Verfahrens zum Bewegen
eines Auslegers eines Arbeits- oder Rettungsgerates, insbesondere einer Drehleiter, wird zunachst ein - wiederholt -
anzufahrender Zielpunkt ausgewahlt. Dabei kann es sich um einen Punkt an einem Geb&ude handeln, von dem bei
einer Rettungsaktion wiederholt Personen in einen Rettungskorb aufzunehmen sind oder an dem wiederholt Einsatz-
krafte abzusetzen sind. Die Bestimmung des Zielpunktes kann dadurch erfolgen, daf} der Bediener des Auslegers den
Zielpunkt mit den Koordinaten Xi, Ziel miti = 1...n manuell anfahrt und nach Erreichen desselben durch Ausldsen eines
Speichervorganges, beispielsweise iber eine Lehr-Taste im Rahmen eines Teaching entsprechend Schritt 1 der Figur
1 abspeichert. Alternativ kann der Zielpunkt auch durch ein FernmeRgerat automatisch zumindest annéhernd oder



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EP 1 088 960 A2

nach Koordinaten erfaf3t, dann in der in weiter beschriebenen Weise bis in seine Nahe automatisch gefahren werden,
woraufhin das letzte Wegstlick zur genauen Zielposition in der vorstehend beschriebenen Weise nochmal abgefahren
und dann gegebenenfalls die genaue Zielposition abgespeichert wird.

[0023] Im Arbeitsschritt 2 wird dann der aktuelle Ausgangspunkt des Auslegers bestimmt, insbesondere durch
Messen seiner aktuellen Positionskoordinaten Xn,akt (t) zum Zeitpunkt t.
[0024] In einem dritten Schritt 3 wird die Zeit zum Durchfahren jedes zuriickzulegenden Weges fir jede Bewe-

gungskomponente bei vorgegebener maximaler Geschwindigkeit der einzelnen Komponenten berechnet entsprechend

Xi,2Ziel - Xi,akt(t) Xi,Ziel - Xi,akt(t)
Ti(t) = W08 fir Wadseosgs: 2 0 (1)
Xi,max Xi,max

und
Xi,ziel - Xi,akt(t)
Ti(t) = 0 far YWodeses < 00 (2)

X1i,max

[0025] Bei dieser Darstellungsweise werden Hin- und Rickbewegungen, beispielsweise das Aus- und Einfahren
des Auslegers als jeweils eine Komponente angesehen, so dal der vorstehende Gleichungssatz im einfachsten Falle
sechs Komponenten aufweist. Xi ist dabei die maximale Geschwindigkeit der entsprechenden Bewegungskomponente
i des Systems.

[0026] In einem weiteren Arbeitsschritt, dem Schritt 4 der Fig. 1 wird dann diejenige der Verfahrzeiten Ti, i = 1 bis
n der einzelnen Bewegungskomponenten bestimmt, die die Maximale ist und damit die maximale Verfahrzeit der Kom-
ponenten Tmax entsprechend

Tmax(t)= max [T1(t),..,Tn(t)] (3)

[0027] Im weiteren Verfahrensablauf wird gemaf Verfahrensschritt 5 der Fig. 1 die Komponentengeschwindigkei-
ten der einzelnen Bewegungskomponenten derart bestimmt, das sédmtliche Teilbewegungen oder Bewegungskompo-
nenten zum gleichen Zeitpunkt am Zielpunkt enden, indem gemafn

Xi,soll(t)= Ti(t) . Xi,max(t) (4)
Tmax(t)

die maximal mdgliche Geschwindigkeit jeder Bewegungskomponente mit dem Verhaltnisfaktor gewichtet wird, der der
ihrer mit maximaler mdglichen Geschwindigkeit erfolgenden Bewegung gegebenen Durchlaufzeit geteilt durch die
gemal obiger Formel (3) bestimmte Maximalzeit sémtlicher Beweungskomponenten (multiplikativ) gegeben ist. Dabei
ist zu berticksichtigen, daft gemaR den Formel (1), (2) bei einem Einfahren oder Zuriickziehen eines Auslegers die Aus-
fahrkomponente beispielsweise i = 1 gleich null, die Einfahrkomponente, beispielsweise i = 2 endlich ist und demgeman
die sich gemal Formel (4) ergebende Ausfahrgeschwindigkeit X1 soll (t) fir die Ausfahrkomponente 0 ist.

[0028] Wenn grundsatzlich die méglichen Maximalgeschwindigkeiten nicht ausgenutzt werden sollen, so kann in
die Formel (4) fiir samtliche Formeln eine gemeinsame manuelle SteuergréRe U (t) mit 0 £ U (t) £ 1 multiplikativ einge-
hen, durch die samtliche Geschwindigkeiten reduziert werden. Diese GréRe kann - wie durch die Variable t angegeben
- entsprechend der gegebenen schon gefahrenen Zeit zeitabhangig sein.

[0029] Wenn dartber hinaus einzelne Bewegungskomponenten i bevorzugt oder benachteiligt werden sollen, so
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kénnen statt der in der Formel (3) tatsachlich aufgefiihrten gemaR den Formeln (1), (2) bestimmte Zeiten durch
Gewichtung mit einem komponentenabhangigen Gewichtungsfaktor G1 bestimmte hypothetische Zeiten Ti(t)=gi . Ti(t)
eingefiihrt werden, wodurch auch andere Bahnen als die kiirzeste systembedingte Bahnkurve durchfahren wird. Insbe-
sondere ist auch bei sehr unterschiedlichen Gewichtungsfaktoren gi eine praktisch serielle Abfolge der einzelnen
Bewegungskomponenten beim Anfahren eines Zielpunktes erreichbar. So 18Rt sich auch wenn die Gegebenheiten ins-
besondere die raumlichen Verhaltnisse, dies erfordern die Bewegung langsamer als systembedingt mdglich automa-
tisch durchfihren.

[0030] Aufgrund der die im Verfahrensschritt 5 der Fig. 1 berechnenden Geschwindigkeiten erfolgt im Schritt 6 die
Ansteuerung der Antriebe fiir die einzelnen Bewegungskomponenten des Ein- bzw. Ausfahrens, horizontalen Rechts-
bzw. Linksdrehes und vertikalen Auf- bzw. Abschwenkens. Wie durch die Schleife 7 angedeutet, kénnen die vorstehen-
den Bestimmungen der Komponentengeschwindigkeiten wahrend der gesamten Bewegung des Auslegers laufend
wiederholt werden.

[0031] Durch die vorstehende bevorzugte Ausgestaltung des erfindungsgemafien Verfahrens erfolgt das Anfahren
eines bestimmten Zielpunktes von einem Start- bzw. urspriinglichen Ausgangspunkt in einer stetigen und umkehrungs-
freien Bewegung der einzelnen Bewegungskomponenten, die nahezu konstant ist, wobei Zielpunkt von allen Bewe-
gungskomponenten gleichzeitig erreicht wird.

[0032] Eine konkrete Ausgestaltung einer erfindungsgemafien Vorrichtung sieht gemaR Fig. 2 als zentrale Einrich-
tung 11 eine Einrichtung automatischen gleichzeitig erfolgenden, stetigen umkehrungsfreien Bewegen der einzelnen
Bewegungskomponenten vor, die entsprechend dem vorstehend erlduterten bevorzugten Verfahren derart ausgebildet
ist, dall die Zeitdauer der die langste Zeit bendtigende Bewegungskomponente zum Bewegen des Auslegers von
einem aktuellen Ausgangspunkt zu einem Zielpunkt bei vorgegebenen Maximalgeschwindigkeiten bestimmt wird und
die Geschwindigkeit der anderen Bewegungskomponenten derart angepallt wird, daR die Zeiten samtlicher Bewe-
gungskomponenten fir die Bewegung vom aktuellen Ausgangspunkt zu dem Zielpunkt gleich werden. Zur Bestimmung
des Bewegungsablaufs der einzelnen Bewegungskomponenten, insbesondere der Komponentengeschwindigkeiten,
ist der Einrichtung 11 eine Einrichtung 12 zum Eingeben bzw. Abspeichern eines Zielpunktes vorgeordnet, wobei das
Abspeichern Uber ein Speicherelement 13, wie einen Knopf oder dergleichen erfolgt.

[0033] Es ist weiterhin einer Einrichtung 14 zum Bestimmen, insbesondere Messen der aktuellen Position des Aus-
legers vorgesehen, wobei dies mittels nicht dargestellter Sensoren (iber die Eingange 15 erfolgt. Durch die Einrichtung
11 werden die Antriebe 16a, 16b, 16¢c zur Steuerung der einzelnen Bewegungskomponente des Auslegers angesteu-
ert, wobei jeder Antrieb eine Hin- und Rickbewegung fiihren kann, ndmlich ein Ein- bzw. Ausfahren des Auslegers, ein
horizontales Rechts-bzw. Linksdrehen sowie ein vertikales Auf- bzw. Abschwenken.

[0034] Um die automatisch global bestimmte Bewegung insbesondere das Verhaltnis der einzelnen Geschwindig-
keiten der Komponentengeschwindigkeiten beeinflussen und die Gesamtgeschwindigkeit gemeinsam reduzieren zu
kénnen, sieht die erfindungsgemafRe Vorrichtung weiterhin ein Steuerelement 17 zum Reduzieren der Gesamtge-
schwindigkeit vor.

[0035] Es kann beispielsweise bei zwei anzufahrenden Zielpunkten eine Bedienungseinrichtung 18 mit zwei Bedie-
nungselementen 19, 20 vorgesehen sein, wobei jedem der Bedienungselemente 19, 20 ein Zielpunkt zugeordnet ist,
derart zwischen den beiden den Bedienungselementen 19, 20 zugeordneten Bedienpunkten hin automatisch hin und
hergefahren werden.

[0036] Fig. 3a zeigt ein Bedienungspanel mit Bedienungselementen in Form von Tastkndpfen U1 bis Un zum
Anfahren von Zielpunkten, die mittels Bedienelementen ebenfalls in Form von Tasten oder Kndpfen Z1 bis Zn abgespei-
chert wurden.

[0037] Fig. 3b zeigt ein Bedienungspanel zum Anfahren zweier Zielpunkte, die ebenfalls durch Bedienelemente Z1,
Z2 abgespeichert wurden. Das Bedienelement zum Anfahren ist ein Bedienhebel, der zum Anfahren des Zielpunktes
Z1 durch Bewegung in Richtung U1 und zum Anfahren des Zielpunktes Z2 durch Bewegung in Richtung U2 bedient
wird.

[0038] Fig. 3 c zeigt eine weitere Ausflhrung eines Bedienungspanels, bei dem im Rahmen der erfindungs-
gemaRen Vorrichtung ein ohnehin vorhandener Bedienhebel zum Steuern eines Auslegers verwendet wird. Die Bedie-
nelemente zum Abspeichern zweier Zielpunkte Z1, Z2 sind wiederum dargestellt. Weiterhin ist ein Taster T
vorgesehen, ist dem der vorhandene Bedienhebel in seiner Funktion umgeschaltet wird zwischen dem erwéhnten
manuellen Steuern des Auslegers einerseits und dem im Sinne der Erfindung automatischen Anfahren eines der bei-
den Zielpunkte Z1, Z2 durch Bewegen des Hebels in Richtung U1 oder U2.

Patentanspriiche
1. Verfahren zur Bewegung eines Auslegers eines Arbeits-oder Rettungsgerates, wie einer Drehleiter, wobei die

Bewegung des Auslegers mehrere Bewegungskomponenten hat, wie Teleskopieren, (horizontales) Drehen und
(vertikales) Verschwenken, dadurch gekennzeichnet, dal? der Ausleger von einem aktuellen Ausgangs- zu einem
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Zielpunkt mit automatischen gleichzeitig erfolgenden, stetigen und umkehrungsfreien Bewegungskomponenten
bewegt wird.

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dal} die Bewegung mit Giber den GroRteil der Bewegungs-
strecke nahezu konstanten Bewegungskomponenten erfolgt.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dafl die Bewegung von einem tatsachlichen Aus-
gangs- oder Startpunkt aus zunachst und unmittelbar vor dem Zielpunkt mit reduzierter Geschwindigkeit erfolgt.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daf’ die Zeitdauer der die langste
Zeit bendtigenden Bewegungskomponente zum Bewegen des Auslegers von einem aktuellen Ausgangspunkt zu
einem Zielpunkt bei vorgegebenen Maximalgeschwindigkeiten bestimmt wird und die Geschwindigkeit der anderen
Bewegungskomponenten derart angepal3t wird, daR die Zeiten samtlicher Bewegungskomponenten fir die Bewe-
gung vom aktuellen Ausgangspunkt zu dem Zielpunkt gleich werden.

Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, da} die Komponentengeschwindigkeiten der einzelnen
Bewegungskomponenten im Verhaltnis ihrer Durchlaufzeit bei der fur sie gegebenen maximalen Geschwindigkeit
zur Zeitdauer der die langste Zeit benétigende Bewegungskomponente gewichtet werden.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dal die aktuelle Ausgangsposi-
tion des Auslegers gemessen und die Wegstrecke der einzelnen Bewegungskomponenten zum Zielpunkt
bestimmt werden.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dal® Bewegungen zu mehreren
Zielpunkten durchgefiihrt werden.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dal® Bewegungen zwischen meh-
reren Zwischenzielpunkten erfolgen, wobei der Zielpunkt, von dem eine Bewegung zu einem anderen Zielpunkt hin
erfolgt, als Ausgangspunkt dient.

Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dal® zur Bestimmung eines Ziel-
punktes dieser zunachst manuell- oder halbautomatisch angefahren und nach Erreichen des Zielpunktes dessen
Koordinaten festgehalten werden (Teaching).

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 9, dadurch gekennzeichnet, dall die Bahnbewegung verschiebbar ist,
indem die einzelnen Bewegungskomponenten mit individuellen Gewichtungsfaktoren gewichtet werden.

Verfahren nach einem der Anspriiche 4 bis 7 in Verbindung mit Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dal® die
Gewichtung derart erfolgt, daR die die Bahnbewegung bestimmenden Zeiten des Anspruchs 4 mit individuellen
Gewichtungsfaktoren gewichtet werden.

Vorrichtung zum Bewegen eines Auslegers eines Arbeits-oder Rettungsgerates, wie einer Drehleiter, wobei die
Bewegung des Auslegers mehrere Bewegungskomponenten hat, wie Teleskopieren, (horizontales) Drehen und
(vertikales) Verschwenken, insbesondere zur Durchfihrung des Verfahrens nach einem der Anspriiche 1 bis 9,
gekennzeichnet durch eine Einrichtung zum automatischen Bewegen des Auslegers von einem aktuellen Aus-
gangspunkt zu einem Zielpunkt mit gleichzeitig erfolgenden, stetigen und umkehrungsfreien Bewegungskompo-
nenten.

Vorrichtung nach Anspruch 12, gekennzeichnet durch eine Einrichtung zum Anfahren des Auslegers vom tatsach-
lichen Startpunkt aus mit reduzierter Geschwindigkeit und zum Reduzieren der Geschwindigkeit unmittelbar vor
Erreichen des Zielpunktes.

Vorrichtung nach Anspruch 12 oder 13, gekennzeichnet durch eine Einrichtung zur Bestimmung der Zeitdauer der
die langste Zeit bendtigenden Bewegungskomponente zum Bewegen des Auslegers von einem aktuellen Aus-
gangspunkt zu einem Zielpunkt bei vorgegebener, maximaler Komponentengeschwindigkeit fir die entsprechende
Bewegungskomponente und zum Anpassen der Geschwindigkeit der anderen Bewegungskomponenten derart,
dald die Zeiten samtlicher Bewegungskomponenten zum Durchlaufen des Weges vom Ausgangspunkt zum Ziel-
punkt gleich sind.
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Vorrichtung nach Anspruch 12, gekennzeichnet, durch eine Einrichtung mit der Komponentengeschwindigkeiten
der einzelnen Bewegungskomponenten im Verhaltnis ihrer Durchlaufzeit bei der fir sie gegebenen maximalen
Geschwindigkeit zur Zeitdauer der die langste Zeit benétigende Bewegungskomponente gewichtet werden.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 10 bis 13, gekennzeichnet durch eine Einrichtung zum Messen der aktuel-
len Ausgangspositionen des Auslegers und bestimmen der Wege der einzelnen Bewegungskomponenten zum
Zielpunkt.

Vorrichtung nach einem der Ansprtiche 10 bis 14, gekennzeichnet durch eine Einrichtung zum Abspeichern der
Koordinaten des Zielpunktes nach Anfahren desselben.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 10 bis 15, gekennzeichnet durch Einrichtungen zum Bewegen des Ausle-
gers zwischen mehreren Zielpunkten.
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