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(54) Schwenklift.

(57) Die Erfindung betrifft einen Schwenklift (1) mit Schwenkar-
men (2) mit einer Parallelogrammfunktion, an dem eine Uber-
fallplatte (36) oder ein begeh- und befahrbarer Schwenkhebel-
boden (6) am unteren Schwenkarm (2) angebracht ist und die
Schwenkarme (2) mittels Lager (18) die Hebeplatte (7) horizon-
tal lagestabil halten, bei Bedarf elektronisch oder zwangsgesteu-
ert langs verschiebbar ist und an der Hebeplattform (19) eine
Rampe (8) oder/und ein Gatter (9) vor oder hinter der Hebeplatte
(7) angebracht ist und die Hubbewegung mittels eines Wirkzy-
linders (3) mit der Unterstitzung einer Gasfeder (4) bewerkstel-
ligt wird.
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Beschreibung

Technisches Gebiet

[0001] Die Erfindung geht aus von einer Hebebiihne in Form eines Schwenklifts an oder in Geb&uden mit einem Schwenk-
mittel, welches zugleich als tragendes Bodenteil mit verwendet wird und daran eine konstant waagrecht verbleibende
Plattform angebracht ist, nach dem Oberbegriff des ersten Anspruches.

Stand der Technik

[0002] Hebeblihnen, um Gltervon einer unteren auf eine héher gelegene Ebene zu heben oder umgekehrt zu senken sind
bekannt, dies kdnnen Scherenlifte, verstellbare Rampen oder vertikale oder Schragaufziige sein. Fir Personen welche
Schwierigkeiten haben eine Treppe zu benutzen, sind auch spezielle Treppenlifte bekannt, welche ahnlich einem Sessellift
selbst mehrere Stockwerke entlang eines Treppenhauses fahren kénnen.

Darstellung der Erfindung

[0003] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, an oder in einem Gebaude einen einfachen Schwenklift mit Sicherheits-
elementen anzubringen, das Guter oder Personen vertikal rasch und sicher bewegen lasst, ohne dass dies unter dem
Schwenklift eine Grube oder Stitzelemente erfordert und die Nutzung bei Bedarf automatisiert ist, nach dem Oberbegriff
des ersten Anspruches.

[0004] Der breite Applikationsmarkt flir Schwenklifte wird hier eingegrenzt, sodass nebst Gitern und Personen, hier Per-
sonen beispielhaft angesprochen sind, die ein kdrperliches Defizit aufweisen und mittels eines Schwenklifts rasch, be-
guem und sicher einen Héhenunterschied von A nach B Uberwinden kénnen, sowie fir den Betreiber einer solche Anla-
ge Gewahr bietet, dass es sich um eine einfache Konstruktion handelt, trotzdem die maximale Sicherheit sichergestellt
wird, die dazu die Investition als auch die Unterhaltskosten minimiert, als auch, dass die indirekten Umweltkosten wie z.B.
Stromkosten, sich damit reduzieren lassen.

[0005] In privaten Haushalten, Biros und Gewerbe sind fast tiberall Hohenunterschiede auszumachen, welche meist mit
Treppen oder mittels Rampen (berwunden werden. Fir z.B. Rollstuhlfahrer sind Rampen meist eine annehmbare Lésung,
solange der Winkel klein gehalten ist und gesetzlich je nach Land und als Selbstfahrer nicht mehr als 6° oder mit Dritthilfe
max. 20° betragt. Treppen sind leider nicht befahrbar, dafir gibt es Hilfsmittel wie Treppenlifte, welche technisch aufwandig
sind und auch fur den Anwender eine Herausforderung sein kénnen.

[0006] Die erfinderische Lésung diesbeziiglich ist eine Hebebiihne in Form eines Schwenklifts, wobei die Schwenkarme,
welche als Parallelogramme ausgefiihrt sind und zwischen den Schwenkarmen vorteilhaft die Wirkzylinder angebracht
sind, damit der Schwenklift sich sicher heben und senken I3sst, als auch, dass die unteren Schwenkarmsegmente zugleich
als ein befahrbares Bodensegment genutzt wird, indem z.B. die unteren Schwenkarme ein Teil des Bodenbleches sind und
sich somit kostenglinstig herstellen lassen. Aufgrund der Schwenkarmkonstruktion, welches ein Parallelogramm darstellt,
lasst sich damit hinten an angebrachte Hebeplatte winkelkonstant, d.h. horizontal auf und ab bewegen.

[0007] Wird nun ein solcher Schwenklift auf die obere Ebene hochgefahren, so ergibt sich an der Endstation eine Gerade,
namlich der Schwenkhebelboden und die Hebeplatte sind auf gleicher Héhe und damit kann die Person die Hebebiihne
waagrecht verlassen.

[0008] Damit der Vorgang gesichert ist, weist die Hebeplatte seitliche gelenkige Gelander auf, an einem davon zusatzlich
die Fahrtaster angebracht sind oder ein Schwanenhals, welcher den Tastenblock tragt, als auch dem Hindernis abgewand-
ten Seite eine Wegsperre eingerichtet ist oder ein Gatter, sodass die Person weder seitlich noch nach hinter hinausfallen
kann. Ein zusatzliches Gelander auf der oberen Ebene verbessert die Sicherheit weiter. Der Wirkzylinder, welcher sich
zwischen den Schwenkhebel befindet, weist Endlagendampfer auf, sodass Start und Stopp an der jeweiligen Ebene sanft
von sich geht. Zusétzlich mit dem Wirkzylinder ist eine Gasfeder angebracht, welche dafiir sorgt, dass im Falle eines
Ausfalls des Wirkzylinders — welcher ein hydraulischer Zylinder oder ein Elektrozylinder mit Spindelantrieb sein kann —
die Hebeblhne nicht einfach nach unten fallt, sondern sicher abgebremst wird und nebst der Ddmpfungsfunktion auch
eine Speicherfederfunktion aufweist, sodass der Wirkzylinder nie die volle Hebeleistung aufbringen muss, weil ein Teil der
Kraft von der Gasfeder geleistet wird.

[0009] Ist der Wirkzylinder ein hydraulischer, so weist der Taster oder Hebel einen Bowdenzug auf, welches ein entspre-
chendes Ventil an der Hydraulikanlage manuell auf drucklos schaltet, sodass bei einem elektrischen Ausfall — und die
Hebeblihne ausgerechnet in einer Zwischenhéhe stoppt — diese zumindest gefahrenlos und gedampft wieder nach unten
gefahren werden kann. Ist der Wirkzylinder ein elektrischer mit Spindeltrieb und ist die Spindel nicht selbsthemmend, weist
diese eine elektrisch I6sbare Klinkensperre an der Spindel oder an einem der Drehlager der Schwenkarme auf und mittels
eines Bodenzuges lasst sich die Klinkensperre damit ebenfalls manuell entsperren oder der elektrische Wirkzylinder ist
mit einer blockierbaren Gasfeder verbunden, die ebenso manuell gelést werden kann.

[0010] Mittels der Schwenkarme welche im Normalfall nur einen Teilhub leisten, kann der Schwenkbereich verdoppelt
werden, z.B. sind die Schwenkarme, z.B. 160 cm lang und wird ein Hub von 150 cm abgedeckt, kann damit eine obere
Ebene bis auf 300 cm angehoben werden. Langere Schwenkarme erhéhen den Hub der Hebeblhne. In allen Féllen liegt
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der Vorteil auch darin, dass keine Bodenzylinder oder Gruben benétig werden, um eine solche Hebebiihne wirken zu
lassen.

[0011] Leistet der Schwenklift nicht den vollen Hub nach oben, bleibt eine Liicke zwischen der Hebeplatte und dem Boden
im oberen Stock. Diese Liicke kann mittels eines entsprechenden baulichen Vorsprungs am Gebaude Uberwunden werden,
oder die Hebeplatte weist eine separate drehgelagerte Hebeplatte auf, welche sich nur bis zur Horizontalen absenken
lasst, sodass sie eine Briicke zum né&chsthdheren Boden bildet.

[0012] Denkbar ist auch, dass bei grossen Hohenunterschieden, wie z.B. in Fabrikanlagen, bei welcher der Schwenklift
z.B. als Zwischenboden flir Lagergiter genutzt werden kann, die Hebeplatte sich beim Verschwenken der Schwenkarme
vertikal bewegt und nicht die bogenférmige Bewegung der Schwenkarme Ubernimmt, indem die Hebeplatte horizontal
beweglich gelagert ist. Hierzu presst sich die Hebeplatte mittels Rollen mit Federkraft gegen die Wand des Gebaudes, oder
die Hebeplatte ist mittels einer entsprechend geformten Stange geflihrt und kann somit nebst vertikaler Fiihrung auch jede
gewinschte seitliche Bewegung wahrend des Hubverfahrens absolvieren oder ein Wirkzylinder verstellt die Hebeplatte
horizontal in Ubereinstimmung mit der Hubhohe, gesteuert von einem Controller mit einem entsprechenden Algorithmus.

[0013] Fir Notfalle kann nicht nur der Hydraulikdruck oder mittels anderen Massnahmen der Schwenklift abgesenkt wer-
den, sondern mittels eines Kippchassis und Sperre, kann der Schwenklift zur Rampe umfunktioniert werden.

[0014] Als weiteres Gesamtsicherheitselement sind die Schwenkarme durch ein Abdeckmittel kaschiert, sodass kein Kor-
perteil einer Person oder ein Gegenstand zwischen die Schwenkarme geraten kann. Insbesondere bei éffentlichen Anla-
gen kann die Hebebiihne mit einem RFID oder &hnlichem Zutrittsmittel ausgestattet werden, sodass berechtigte Personen
ohne Schlissel jederzeit den Schwenklift nutzen kénnen, oder auch Mitter mit Kinderwagen fiir eine bestimmte Zeitperi-
ode sich einen Pass ausstellen lassen kénnen, um diese Annehmlichkeiten zur Hindernisuberwindung nutzen kénnen.

[0015] Erfindungsgemaéss wird dies durch die Merkmale des ersten Anspruchs erreicht.

[0016] Kern der Erfindung ist, mittels eines Schwenkhebelbodens, welcher Teil eines Schwenkarmes ist und einer Hebe-
plattform 7, welche lagekonstant bleibt, damit einen dusserst einfachen und effektiven Schwenklift fir Personen» und Guter
zu haben, der hydraulisch oder elektrisch betéatigt wird und eine Gasfeder aufweist, welche die Hubkraft unterstiitzt und
zugleich als Dampfungsmittel dient und mittels eines Bowdenzugs den Schwenklift jederzeit manuell sich sicher absenken
l&sst oder mittels eines Umschalters zur Rampe wird.

[0017] Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung ergeben sich aus den Unteranspriichen.

Kurze Beschreibung der Zeichnungen

[0018] Im Folgenden werden anhand der Zeichnungen Ausflihrungsbeispiele der Erfindung néher erlautert. Gleiche Ele-
mente sind in den verschiedenen Figuren mit den gleichen Bezugszeichen versehen.

[0019] Es zeigen:

Fig. 1 eine schematische Seitenansicht auf einen Schwenklift in der unteren Position mit dem Parallelogramm beste-
hend aus zwei Schwenkarmen und einem Wirkzylinder und einer Gasfeder und eine lagekonstante Hebeplatte
mit einem rickseitigen Gatter, klappbaren Rampe und ein gelenkiges Gelédnder an dem die Befehlstaster und
ein ldentifikationsmittel angebracht ist

Fig. 2 eine schematische Seitenansicht auf einen Schwenklift in der oberen Endposition mit dem Parallelogramm be-
stehend aus zwei Schwenkarmen und einem Wirkzylinder und einer Gasfeder und eine lagekonstante Hebe-
platte mit einem riickseitigen geschlossenem Gatter, klappbaren Rampe und ein gelenkiges Gelander an dem
die Befehlstaster angebracht ist und der Méglichkeit den Hub zu verdoppeln

Fig. 3 eine schematische Seitenansicht auf einen Schwenklift in der oberen Endposition mit der lagekonstanten He-
beplatte, an dem das Parallelogramm befestigt ist, welches aus zwei Schwenkarmen besteht und einem Wirk-
zylinder und einer Gasfeder, die an einen geflhrten Schlitten angreifen, welcher an einem Hebel befestigt ist
und sich an der Wand abstuitzt

Fig. 4 eine schematische Seitenansicht auf einen Schwenklift in der oberen Endposition mit der lagekonstanten He-
beplatte, an dem das Parallelogramm befestigt ist, welches aus zwei Schwenkarmen besteht und einer Gasfe-
der und einem Wirkzylinder mit Drucklosschaltung am Hydraulikaggregat und Druckloshebel an der Konsole
und die Konsole kippbar ist

Fig. 5 eine schematische Seitenansicht auf einen Schwenklift in der obersten Halteposition mit dem Parallelogramm
bestehend aus zwei Schwenkarmen und einem Wirkzylinder und einer lagekonstanten Hebeplatte, mit ei-
nem rlckseitigen Gatter, klappbaren Rampe und einem gelenkigen, ausziehbaren ersten Gelander und einer
Bruckenplatte.
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Fig. 6 eine schematische Seitenansicht auf einen Schwenklift in der obersten Halteposition mit dem Parallelogramm
bestehend aus zwei Schwenkarmen und einem Wirkzylinder und einer Gasfeder und einer horizontal ver-
schiebbaren, lagekonstanten Hebeplatte mit Stlitzrad, Schienenflihrung, Feder, klappbaren Rampe und einem
Gelander und einer Fihrungsstange mit Fihrungsmittel an der Hebeplatte, sowie einer seitlich daran ange-
brachten Beleuchtung.

[0020] Es sind nur die fur das unmittelbare Versténdnis der Erfindung wesentlichen Elemente schematisch gezeigt.

Weg zur Ausfiihrung der Erfindung

[0021] Fig. 1 zeigt eine schematische Seitenansicht auf einen Schwenklift 1 in der unteren Position mit dem Parallelo-
gramm, bestehend aus zwei Schwenkarmen 2, an welchen sich darunter der Schwenkhebelboden 6 befindet und daran
angeschlossen die lagekonstante Hebeplatte 7 mit der klappbaren Rampe 8, welche das Gatter 9 zwangs-steuert, zu-
dem ein gelenkiges Gelander 10 am Schwenklift angebracht ist, welches daran ein Befehlstaster 11 aufweist, bestehend
aus einem Taster 12, dem Druckloshebel 13 und einem Identifikationsmittel 14 zur Erkennung des Nutzers, sowie am
Schwenklift 1 sich ein Wirkzylinder 3, eine Gasfeder 4 und eine Abdeckung 5 befinden.

[0022] Soll ein Hebemittel, welches Gter, Personen oder eine Person mit z.B. einem Rollstuhl, hier angezeigt als Gewicht
15, auf eine héher gelegene Ebene gebracht werden, so bedarf es eines entsprechend sicheren Hebemittels, welches an
oder im Gebaude wenig Platz beansprucht und keine aufwéndige technischen Verdnderungen an der Bausubstanz bedarf,
wie z.B. eine Grube fir den Hebelift zu schaffen und stérenden Pfeiler auf dem Gebaudeboden installieren zu missen,
sodass nur an der oberen Ebene A eine Konsole 16 angebracht wird, um dort den Schwenklift 1 zu montieren. Die Konsole
16 wird je nach Baustatik auf der oberen Ebene auf den Boden 17 oder gegen die Wand 17a verschraubt. An der Konsole
16 werden die Schwenkarme 2 drehgelagert angebracht und diese werden zugleich mit der Hebeplatte 7 mittels Lager
18 verbunden, sodass die Schwenkarme 2 ein Parallelogramm bilden und damit die Hebeplatte 7 beim Schwenken der
Schwenkarme 2 lagestabil bleibt. Ein im Parallelogramm diagonal verbauter Wirkzylinder 3 ist damit platzsparend integriert
und kann die gleichen Lagerelemente, resp. Lagerbolzen verwenden wie die Schwenkarme 2 als auch im Verbund stehen
mit der Befestigung und Lagerung der Hebeplatte 7. Dasselbe gilt fiir die Gasfeder 4, welche einerseits eine Kraftunter-
stltzung fir den Wirkzylinder 3 darstellt, namlich, dass die Gasfeder 4 mindestens das Gewicht der Hebeplattform 19,
bestehend aus dem Schwenkhebelboden 6 und dem Hebeplatte 7, plus dem Eigengewicht der Schwenkarme 2, Rampe
8, Gatter 9, Gelander 10 und weiteren Zusatzmittel knapp halten kann, als auch, dass die Gasfeder 4 als Dampfer wirkt, im
Falle der Wirkzylinder 3 ausfallt und die Hubsperre mittels eines in Fig.4 gezeigten Bowdenzugs 28 sich manuell aufheben
lasst und damit die Hebeplattform 19 selbsttatig nach unten fahrt, einzig gebremst durch die Gasfeder 4. Der Einbezug
der Gasfeder 4 ermdglicht zudem Strom zu sparen, denn aufgrund der Unterstiitzung der Gasfederkraft, bedarf es eines
im Durchmesser kleineren hydraulischen Wirkzylinders, d.h. es muss weniger Hydraulikél gepumpt werden, und damit
wird der Stromverbrauch reduziert. Dasselbe gilt fiir einen Elektrowirkzylinder, welcher mit einer geringeren Wattzahl den
Hub nach oben leisten muss und beim Abwartshub weniger gebremst werden muss und damit eine positive Strombilanz
erzeugt wird.

[0023] Der Wirkzylinder 3 kann ein hydraulischer Zylinder mit integrierter Endlagendéampfung oder ein Elektrozylinder mit
Spindelantrieb mit einem hier nicht gezeigten Controller sein, welcher mittels Hubmessung ein Softstart und Softstopp
erlaubt, wie z.B. mittels einer Pulsweitenmodulation. Im Weiteren kann der Hub H mittels einer blockierbaren Gasfeder 4
festgehalten werden, oder der Wirkzylinder weist eine Rohrbruchsicherung auf oder, im Falle die Hebeplattform 19 ihren
Soll- Platz verlasst, wird das Hydraulikaggregat mittels des Controllers und seinem Hubsensor aus dem «sleepmode»
sofort aktiviert und der Sollwert wird wieder angefahren. Ist der Wirkzylinder 3 ein Elektrozylinder mit Spindeltrieb und ver-
flgt dieser Uber keine Selbsthemmung, so lasst sich dies mittels einer elektrisch entriegelbaren Klinkensperre realisieren,
mit dem sich der Hub nach unten sperren lasst. Ist die Spindel selbsthemmend, so kann einer der Bolzen, welcher den
Wirkzylinder 3 diagonal im Parallelogramm halt, geldst werden und den Hub freigeben. Allen Wirkzylinderausfiihrungen
gemeinsam ist, dass diese mittels eines Bowdenzuges 28 manuell ausgeldst werden kénnen, somit auch bei Stromausfall
die Hebeplattform 19 zumindest nach unten auf die untere Ebene fahren kann.

[0024] Ein zentrales Element an der Hebeplattform 19 ist der Schwenkhebelboden 6, welcher Teil der unteren Schwen-
karme 2 sein kann, in sich die Stabilitdt und die Synchronisation von den evtl. beidseitig angebrachten Wirkzylinder 3
verbessert und in der unteren Stellung die Hebeplattform 19 auch keinen zusétzlichen Platz einnimmt, als auch dass der
Schwenkhebelboden 6 auf der oberen Ebene zugleich eine befahrbare Flache bildet und aufgrund der Drehlagerung DP
mit der oberen Ebene bindig sein kann und keine Spaltiiberbrliickungsmittel benétigt. Die mit dem Schwenkhebelboden 6
verbundene Hebeplatte 7 kann ein abgekantetes Blechteil sein, die Seitenwangen dienen einerseits der Anbringung der
Lager 18, erhdhen die Steifigkeit des Blechs und zeigen die seitlichen Begrenzungen der Hebeplatte 7 auf. Zusatzlich
lassen sich ein Gelander 10 an der Hebeplatte 7 anbringen und ein gelenkiges Gelander 10a, welches an der Konsole
18 festgemacht ist. Hinter der Hebeplatte 7 ist eine federbelastete klappbare Rampe 8 angebracht, die beim Hochfahren
der Hebeplatte 7 hochklappt und damit ein rlickwartsrollen eines Rollstuhls von oder ab der Hebeplatte 7 verhindert oder
mittels einer Zwangssteuerung zugleich ein Gatter 9 um 90° schwenken lasst, sodass der gesamte hintere Teil der Hebe-
platte 7 geschlossen wird. Die Zwangssteuerung kann so gebaut sein, dass das Gatter 9 nicht manuell geéffnet werden
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kann, nur mittels des Herunterklappens der Rampe 8, welches z.B. mittels eines selbstsperrenden Schneckengetriebes
verbunden ist und so einfach wieder geéffnet werden kann.

[0025] Normalerweise haben Hebelifte zwei Taster 12, einer flir das Hochfahren, der andere flir das Absenken. Ein Novum
ist hier, dass nur ein Taster 12 bengtigt wird, denn der Controller erkennt die Lage der Hebeplattform 19, ob diese oben
oder unten stationiert ist. Ist die Hebeplattform 19 unten stationiert und wird der Taster 12 gedrickt, reicht die Information
um die Hebeplattform 19 nach oben zu fahren. Kommt dem Nutzer wahrend der Fahrt nach oben z.B. in den Sinn, dass
er unten etwas vergessen hat, so kann er den Taster 12 nochmals driicken und den Schwenklift 1 stoppt. Ein weiteres
Drucken senkt dann die Hebeplattform 19. Ist die Hebeplattform 19 im Normalfall oben angelangt und wird der Taster 12
wieder gedruckt, so fahrt die Hebeplattform 19 nach unten. Die Positionserkennung erfolgt an den Schwenkarmen 2 oder
in Form einer Hubmessung am oder im Wirkzylinder 3.

[0026] Praktisch, insbesondere flr 6ffentliche Anlagen, ist eine einheitliche Codierung fur Rollstiihle und Kinderwagen,
welcher europaweit und auch auf anderen Kontinenten verwendet werden kann, sodass diese Personen Uberall eine
Freigabe zur Nutzung eines solchen Schwenklifts 1 haben kann. Beispielhaft ist ein RFID angezeigt, welches dem Nutzer
den Freipass gibt den Schwenklift 1 jederzeit zu nutzen und dasselbe gilt flir Mitter mit Kinderwagen, welche bei einer
amtlichen Stelle fiir eine bestimmte Dauer eine Freigabe freischalten kdnnen, dies mittels eines Chips in Kreditkartenformat
oder als App auf ein Smartphone aufgeschaltet.

[0027] Fig. 2 zeigt eine schematische Seitenansicht auf einen Schwenklift 1 in der oberen Endposition mit dem Parallelo-
gramm, bestehend aus zwei Schwenkarmen 2, an welchen sich darunter der Schwenkhebelboden 6 befindet und daran
angeschlossen die lagekonstante Hebeplatte 7 mit der klappbaren Rampe 8, welche das Gatter 9 zwangs-steuert, zudem
ein gelenkiges Geléander 10 am Schwenklift angebracht ist, welches daran ein Befehlistaster 11 aufweist, bestehend aus
einem Taster 12, dem Druckloshebel 13, sowie am Schwenklift 1 sich ein Wirkzylinder 3, eine Gasfeder 4 und eine Abde-
ckung 5 befinden mit der Méglichkeit den Hub zu verdoppeln.

[0028] Hat die Hebeplattform 19 die obere Ebene A erreicht, so ist der Schwenkhebelboden 6 voll begehbar, das gelenkige
Gelander 10a erstreckt sich ebenfalls horizontal und kann als Handlauf genutzt werden.

[0029] Die Kinematik der Schwenkarme 2 und die diagonale Platzierung des Wirkzylinders 3 und der Gasfeder 4, erlauben
es den Hub H mihelos um den Hub H1 zu verdoppeln, und die Ebene B zu erreichen, welches ein eigenes Gelander
10c aufweist und die Hebeplattform 19 ein modifiziertes Gelander 10b hat, sodass dem Nutzer die Sicherheit weiterhin
absolut gewahrleistet bleibt. Wird die Hebeplattform 19 fir ein Hochfahren bis auf die Ebene B genutzt, so wird an der
Vorderseite der Hebeplatte 7 ein weiteres Gatter 8 mit Rampe 8 als Sicherheitsmassnahme angebracht, welches sich
ebenfalls zwangsgesteuert éffnet, sobald die Rampe 8 den oberen Boden 17 berihrt.

[0030] Fig. 3 zeigt eine schematische Seitenansicht auf einen Schwenklift 1 in der oberen Endposition mit der lagekon-
stanten Hebeplattform 19, an dem das Parallelogramm befestigt ist, welches aus zwei Schwenkarmen 2 besteht und einen
Wirkzylinder 3 und eine Gasfeder 4 aufweisen, die an einen gefiihrten Schlitten 20 angreifen, welcher in einer Schiene 21
langsbewegt werden kann und an einem Hebel 22 befestigt ist und sich an der Wand 17a abstitzt.

[0031] Fur kleine, kostenglinstige Anlagen kann der Schwenklift 1 mit z.B. mit nur einem Wirkzylinder 3 betétigt werden,
indem dieser mittig und unter dem Schwenkhebelboden 6 angebracht ist. An beiden Seiten des unteren Schwenkarmes 2
ist eine Schiene 21 angebracht, in welcher ein Schlitten 20 geflihrt ist und an diesem ein Hebel 22 drehgelagert montiert
ist, welcher sich gegen die Wand 17a abstltzt. Die beidseitig angebrachten Schlitten 21 sind mit einer Synchronstange
23 miteinander verbunden und daran ist der Wirkzylinder 3 angelenkt, wobei in diesem Fall auch der Wirkzylinder 3 an
der Wand 17 a oder der Konsole 16 drehgelagert angebracht ist.

[0032] Soll die Hebeplattform 19 gesenkt werden, so fahrt die Kolbenstange des Wirkzylinders 3 aus, damit verschiebt
sich der Schlitten 20 von der Wand 17a weg und der Schwenkarm 2 senkt sich aufgrund des langsstarren Hebels 22,
welcher sich nur neigen kann. Aufgrund der Parallelogrammfunktion der beiden Schwenkarme 2 bleibt die Hebeplatte 7 in
der horizontalen Lage. Die Gasfeder 4 kann parallel zum Wirkzylinder 3 angebracht werden oder wie in Fig. 1, 2 gezeigt,
diagonal zwischen den Schwenkarmen 2 befestigt sein.

[0033] Fig. 4 zeigt eine schematische Seitenansicht auf einen Teil eines Schwenklifts 1 in der oberen Endposition mit
der lagekonstanten Hebeplatte 7, an der das Parallelogramm befestigt ist, welches aus zwei Schwenkarmen 2 besteht
und eine Gasfeder 4 und einen Wirkzylinder 3 mit einer Drucklosschaltung eines Ventils am Hydraulikaggregat 24 und
Druckloshebel 13 an der Konsole 16 aufweisen und die Konsole 16 kippbar ist, mittels des Kippchassis 26, welches sich
von einer sperrbaren Kleingasfeder 27 in Position halten l&sst.

[0034] Um ein Hindernis nach oben zu Uberwinden ist der Schwenklift 1 wie in Fig. 1-3 gezeigt eine optimale Lésung.
Ebenfalls ist es eine hoéchst elegante und bequeme Art auch in der Gegenrichtung von oben nach unten zu gelangen.
In Notfallsituationen wére es aber besser, man kénnte einen solchen Schwenklift 1 als Rampe nutzen, welches viele
Menschen oder auch Giter schnell von oben nach unten flihren kdnnte.

[0035] Dies wird erreicht, indem im Falte die Hebeplattform 19 unten ware, dass am Druckloshebel 13 gezogen wird, wel-
cher ein Notmittel darstellt, ein hier nicht dargestelltes Hydraulikventil mittels des Bowdenzugs 28 gedffnet wird, welches
den gehaltenen Druck im Wirkzylinder 3 ablasst, das Hydraulikél in den Tank strémt sobald der Kolben des Wirkzylinders
3 sich aufgrund der Gasfeder 4 bewegt, welche die Hebeplattform 19 nach oben driickt, bis diese auf der Ebene A ange-
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langt ist. Danach wird der Druckloshebel 13 losgelassen und die Kleingasfeder 27, welche an der Konsole 16 und am
Kippchassis 26 befestigt ist, mittels des Entsperrhebels 29 geldst und damit kippt die Hebeplattform 19 gemass Pfeil R
am Drehpunkt DP nach unten und stellt letztlich eine Rampe dar. Statt einer Kleingasfeder 27, kénnen ein Entsperrhaken
mit Klinkerfunktion oder ein Lésmittel 25 und ein Dampfer die gleiche Aufgabe leisten. Weil durch das Loslassen des
Druckloshebels 13 der Wirkzylinder 3 wieder gesperrt ist, d.h. das Hydraulikdl im Zylinderinnern wieder eingespannt ist,
kann der Schwenkhebelboden 6 gegeniliber der Hebeplatte 7 nicht einknicken und ist damit eine stabile Rampe und somit
im Notfall, z.B. bei Stromausfall, von anderen Menschen ebenfalls genutzt werden kann.

[0036] Fig. 5 zeigt eine schematische Seitenansicht auf einen Schwenklift 1 in der obersten Halteposition mit dem Paral-
lelogramm bestehend aus zwei Schwenkarmen 2 und einem Wirkzylinder 3 und einer lagekonstanten Hebeplatte 7, mit
einem rilckseitigen Gatter 9, klappbaren Rampe 8 und einem gelenkigen, ausziehbaren ersten Gelander 10d und einer
Uberfahrplatte 30.

[0037] Normalerweise ist der untere Schwenkarm 2 Teil des Schwenkhebelbodens 6 und wirkt bis zur horizontalen Stel-
lung der Schwenkarme 2, welcher auf der Hohe des Bodens 17 liegt. Fahrt die Hebeplattform 19 weiter nach oben in
eine hoher gelegene Etage oder kann der Drehpunkt der Schwenkarme 2 an der Konsole 16 nicht bis auf die Hohe der
Kante 31 befestigt werden, so kann es sein, dass zwischen der Kante 31 und der Vorderseite des Schwenkhebelbodens
8, sich ein Spalt S ergibt. Mittels der Uberfahrplatte 30, welche drehgelagert mittels des Briickenlagers 32 seitlich am
Schwenkhebelboden 6 angebracht ist und die Neigungsbewegung der Uberfahrplatte 30 von der unteren Halteposition
bis zur horizontalen Stellung mitfahrt, wird ab diesem Punkt an, die Uberfahrplatte 30 zu einem eigenstandigen Element,
welches es Personen und Giter erlaubt, an der obersten Halteposition des Schwenklifts 1, von der Hebeplatte 7 Gber
die Uberfahrplatte 30 den oberen Boden 7 zu erreichen. In dieser Position stellt der Schwenkhebelboden 6 keine Bege-
hungsflache mehr dar.

[0038] Fig. 6 zeigt eine schematische Seitenansicht auf einen Schwenklift 1 in der obersten Halteposition mit dem Paral-
lelogramm bestehend aus zwei Schwenkarmen 2 und einem Wirkzylinder 3 und einer horizontal verschiebbaren, lagekon-
stanten Hebeplatte 7 mit Gegenkonsole 33, Schienenflihrung 34, Konsolenschlitten, 35 Stitzrad 36, Feder 37, mit einer
klappbaren Rampe 8 und einem Gelander 10, sowie einer Flihrungsstange 38 mit Flihrungsmittel 39 an der Hebeplatte
7, als auch eine Arbeitsplatzbeleuchtung 41.

[0039] Bei sehr hohen Gewichten, engen Platzverhéltnissen oder dem Bedarf fixe Gegenstdnde zu umfahren, kann die
Hebeplattform 19 auf den Schwenkhebelboden 6 verzichten und diesen freien Raum fir die horizontale Verschiebung
der Hebeplatte 7 nutzen. Wie vorgangig beschrieben, generiert das Parallelogramm bei einem Hub H, H1 einen Bogen
Y und demzufolge fahrt die Hebeplatte 7 dieser Bogenform nach. Ist das nicht erwiinscht, so wird am Ende der beiden
Schwenkarme 2 eine Gegenkonsole 33 angebracht, welche einen Konsolenschlitten 35 aufweist. Dieser tragt und fihrt
nun die Hebeplatte 7, welche eine Schienenflihrung 34 aufweist und mit dem Konsolenschlitten 35 wirkt, sodass die
Hebeplatte 7 sich mit wenig Reibung horizontal Uber die Lange der Schienenfiihrung 34 bewegen kann. Um die Position
der Hebeplatte 7 zu steuern sind drei Varianten méglich: in der ersten driickt die Hebeplatte 7 mit dem Stirnelement 40
gegen eine Feder 37, welche sich an der Gegenkonsole 33 abstitzt, sodass die Hebeplatte 7 sich gegen die Wand 17a
stemmt. Damit die Hebeplattform 19 operationsféhig bleibt, ist am Stirnelement 40 ein Stitzrad 36 angebracht, sodass
beim Verschwenken der Schwenkarme 2 um den Hub H, H1, die Hebeplatte 7 gegen die Wand 17a gedrlckt wird, welches
vom Stitzrad 36 elegant aufgenommen und abgefahren wird. Die Hebeplatte 7 fahrt somit der Linie X entlang, obwohl
das Parallelogramm und die Gegenkonsole 33 einen Bogen Y ausliben.

[0040] Bei der zweiten Variante wird mittels einer Filhrungsstange 38, welche an der Wand 17a oder an der Decke oder
am Boden 17 festgemacht ist, an der Hebeplatte 7 ein Flihrungsmittel 39 befestigt, sodass die Hebeplatte 7 auf diese
Weise immer zur Position der Flhrungsstange 38 gehalten wird. Mittels der Fllhrungsstange 38 kann auch ein nicht
wegzubringendes Hindernis umfahren werden, indem in der Fuhrungsstange 38 ein entsprechender Bogen geformt wird
und da die Hebeplatte 7 an das Fihrungsmittel 39 gebunden ist, macht die Hebeplatte 7 die Umfahrung mit, indem sie
sich mittels der Schienenflihrung 34 und dem Konsolenschlitten 35 horizontal zwangsgesteuert verschiebt, gemass Linie
X'. Das Fiihrungsmittel 39 kann ein Rollenpaar oder eine simple Ose oder ahnliches an der Hebeplatte 7 darstellen.

[0041] Bei der dritten Variante steuert ein Horizontalzylinder, welcher z.B. am Stirnelement 40 und der Hebeplatte 7 be-
festigt ist, bedarfsgerecht die Hebeplatte 7 horizontal von der Wand weg oder wieder hinzu. Dies kann mittels eines hier
nicht gezeigten Controllers und der Erkennung der Hubstellung, als Winkelstellung des Schwenkarms 2 oder Ausfahrpo-
sition des Wirkzylinders 3, detektiert werden und mit dem Algorithmus im Controller abgeglichen und entsprechend ge-
steuert werden.

[0042] Wird der Schwenklift 1 als Raumbeschaffer genutzt, indem die Hebeplattform 19 z.B. Uber 2,4 m hochgehoben
wird, kdnnen sich Personen darunter ohne Kompromisse bewegen oder es kann ein Arbeitsplatz eingerichtet werden
und dariber befindet sich die Hebeplatte 19 zur Verstauung von wenig gebrauchten Teilen, sperrigen Glter bis hin zur
Archivnutzung und bei Bedarf mit Arbeitsplatzbeleuchtung 41 und anderen technischen Mittel.

[0043] Aus Schutzgriinden und aufgrund schlanker Baumasse, sind keine vorstehenden Hydraulikelemente oder Wirk-
zylinderelemente erwlnscht. Die Realisierung erfolgt mittels am Parallelogramm zwei oder mehr in Serie angebrachter,
schlanker Wirkzylinder 3, wie z.B. ein hydraulischer Wirkzylinder 3 und danach eine Gasfeder 4. Damit bleibt die Anlage
schlank und die Komponenten lassen sich zudem bestens abdecken.
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[0044] Wie bei allen oben beschriebenen Figuren, sind die Schwenkarme 2 in doppelter Ausflihrung, d.h. an der jeweiligen
Hebeplatte 7 befindet sich links wie rechts ein Parallelogramm.

[0045] Selbstverstandlich ist die Erfindung nicht nur auf die gezeigten und beschriebenen Ausflihrungsbeispiele be-
schrankt.

Bezugszeichenliste
[0046]
1 Schwenklift

Schwenkarm
Wirkzylinder

Gasfeder

2

3

4

5 Abdeckung
6 Schwenkhebelboden
7 Hebeplatte

8 Rampe

9 Gatter

10,a,b,¢c,d Gelander

11 Befehlstaster

12 Taster

13 Druckloshebel
14 Identifikationsmittel
15 Gewicht

16 Konsole

17 Boden

17a Wand

18 Lager

19 Hebeplattform
20 Schlitten

21 Schiene

22 Hebel

23 Synchronstange
24 Hydraulikaggregat
25 Lésmittel

26 Kippchassis

27 Kleingasfeder
28 Bowdenzug

29 Entsperrhebel
31 Kante
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30 Uberfahrplatte

32 Briuckenlager

33 Gegenkonsole

34 Schienenfiihrung

35 Konsolenschlitten

36 Stitzrad

37 Feder

38 Flhrungsstange

39 Flhrungsmittel

40 Stirnelement

41 Arbeitsplatzbeleuchtung

S Spalt

Y Bogenmass

X vertikale Linie

R Rampenhub

DP Drehpunkt

H1, H2 Hub
Patentanspriiche

1.

Schwenklift (1) gekennzeichnet, dass am Boden (17) oder und an der Wand (17a) eine Konsole (16) befestigt ist
an der drehgelagert und Ubereinander die Schwenkarme (2) als Parallelogramm angebracht sind und unter einem
Schwenkarm (2) ein Schwenkhebelboden (6) montiert ist und die Schwenkarme (2) oder ein Schwenkarm (2) zu-
sammen mit dem Schwenkhebelboden (6) die Hebeplatte (7) mittels Lager (18) horizontal lagestabil halten und zwi-
schen den Schwenkarmen (2) diagonal ein Wirkzylinder (3) oder und eine Gasfeder (4) angelenkt ist oder an einem
Schwenkhebel (2) eine Schiene (21) angebracht ist, in welcher ein Schlitten (20) eingreift und dieser an einem Hebel
(22) oder und einem Wirkzylinder (3) oder und Gasfeder (4) oder und Synchronstange (23) festgemacht ist, wobei der
Hebel (22) und der Wirkzylinder (3) oder und Gasfeder (4) sich an der Wand (17a) oder Konsole (16) abstltzen oder
und tiber oder anstelle des Schwenkhebelbodens 6 die Uberfahrplatte 30 mit seinem Briickenlager 32 angeordnet
ist oder und dass die Hebeplatte (7) mittels einer Gegenkonsole (33), Schienenfliihrung (34), Konsolenschlitten (35)
horizontal verfahren werden kann und mittels Feder (37) und Stitzrad (36) vertikal der Wand (17a) entlang gleiten
kann oder mittels einer Fiihrungsstange (38) und Fihrungsmittel (39) oder Horizontalwirkzylinder mit Controller fixe
Hindernisse umfahren kann.

Schwenklift (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Synchronstange (23) mit dem Wirkzylinder (3)
oder und Gasfeder (4) und Hebel (22) verbunden ist.

Schwenklift (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass der Schwenkhebelboden (6) Teil des Schwenkarms
(2) und begehbar ist.

Schwenklift (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Schwenkarme (2) an beiden Seiten der Hebe-
plattform (19) angebracht sind und diese mittels der Abdeckung (5) kaschiert sind.

Schwenklift (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass der Wirkzylinder (3) ein Hydraulikzylinder oder Elek-
trozylinder ist und eine fluide oder eine pulsweitenmodulierte Endlagendampfung oder und einen Wegmesser aufweist
oder der Schwenkarm (2) einen Winkelsensor hat.

Schwenklift (1) nach Anspruch 1 dadurch gekennzeichnet, dass die Gasfeder (4) neben oder im Wirkzylinder (3)
integriert ist und die Funktion eines Federspeichers und eines Dampfers hat.

Schwenklift (1) nach Anspruch 1 dadurch gekennzeichnet, dass an der Hebeplattform (19) ein Gelander (10,10a,
10b) angebracht ist.



10.

11.

12.

13.
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Schwenklift (1) nach Anspruch 1 dadurch gekennzeichnet, dass am Ende oder und vor der Hebeplatte (7) eine Rampe
(8) oder und ein Gatter (9) angebracht ist und das Gatter (9) mit der Rampe (8) aktionsmassig verbunden ist.

Schwenklift (1) nach Anspruch 1 dadurch gekennzeichnet, dass am Befehlstaster (11) ein einzelner Taster (12) an-
gebracht ist, welcher flr das Auf- und Abfahren und den Stopp zustéandig ist.

Schwenklift (1) nach Anspruch 1 dadurch gekennzeichnet, dass am Schwenklift (1) ein Druckloshebel (13) angebracht
ist, welcher den Wirkzylinder (3) mechanisch drucklos schaltet oder einen Bolzen oder eine Klinkensperre [8st.

Schwenklift (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass an der Konsole (16) ein Kippchassis (26) ange-
bracht ist und mittels des Entsperrhebels (29) oder und einer Kleingasfeder (28) oder mittels Lésmittel (25) zwischen
Schwenkhebelboden (6) und Hebeplatte (7) oder und Dampfungsmittel den Schwenklift (1) zu einer Rampe umfunk-
tioniert.

Schwenklift (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass der Schwenkwinkel der Schwenkarme (2) bis Uber
90° reicht.

Schwenklift (1) nach Anspruch 1 dadurch gekennzeichnet, dass an der Hebeplatte (7) eine Arbeitsplatzbeleuchtung
41 und andere technische Deckenmittel sich anbringen lassen.
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