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(57) Abstract: The invention relates to a method for controlling a load-handling crane (1), to the load-bearing means (9) of which a
handling device (10) for an operator is secured, wherein a sensor system (18) acquires position data of a part secured to the load-bearing
means (9), and a controller (11) is connected to the sensor system (18) for signaling purposes and is designed to specify, on the basis
of the position data acquired by the sensor system (18), a direction of travel for a control command, generated by the controller (11),
for at least one travel drive of the crane (1), in particular a trolley drive and/or a crane drive. The aim of the invention is to increase
efficiency and ergonomics during load-handling operation. This aim is achieved in that at least one marker element having at least one
predefined, in particular unique, identifier feature is attached to the load-bearing means (9), preferably to the handling device (10),
and, in order to acquire the position data, the at least one marker element is detected by the sensor system (18), and the at least one

[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]



WO 2024/200412 A | [I 0000000000 O T Y0 O

MZ, NA, NG, NI, NO, NZ, OM, PA, PE, PG, PH, PL, PT,
QA, RO, RS, RU, RW, SA, SC, SD, SE, SG, SK, SL, ST,
SV, SY, TH, TJ, TM, TN, TR, TT, TZ, UA, UG, US, UZ,
VC, VN, WS, ZA, ZM, ZW.

(84) Bestimmungsstaaten (soweit nicht anders angegeben, fiir
jede verfiighare regionale Schutzrechtsart): ARIPO (BW,
CV, GH, GM, KE, LR, LS, MW, MZ, NA, RW, SC, SD,
SL, ST, SZ, TZ, UG, ZM, ZW), eurasisches (AM, AZ, BY,
KG, KZ,RU, TJ, TM), europdisches (AL, AT, BE, BG, CH,
CY,CZ,DE, DK, EE, ES, FL, FR, GB, GR, HR, HU, IE, IS,
IT,LT, LU, LV, MC, ME, MK, MT, NL, NO, PL, PT, RO,
RS, SE, SI, SK, SM, TR), OAPI (BF, BJ, CF, CG, CI, CM,
GA, GN, GQ, GW, KM, ML, MR, NE, SN, TD, TG).

Verdffentlicht:
—  mit internationalem Recherchenbericht (Artikel 21 Absatz
3)
predefined identifier feature of the marker element that has been detected is analyzed. The invention also relates to a load-handling
crane (1) which is designed to carry out a method of this kind.

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Steuern eines Lasthandling-Krans (1), an dessen Tragmittel (9)
eine Handhabungseinrichtung (10) fiir eine Bedienperson befestigt ist, wobei mit einer Sensorik (18) Lagedaten eines am Tragmittel (9)
befestigten Teils ermittelt werden, und eine Steuerungseinheit (11) signaliibertragend mit der Sensorik (18) verbunden und eingerichtet
ist, um in Abhéngigkeit von den mittels der Sensorik (18) ermittelten Lagedaten eine Fahrtrichtung fiir einen von der Steuerungseinheit
(11) erzeugten Steuetbefehl fiir mindestens einen Fahrantrieb des Krans (1), insbesondere einen Katzantrieb und/oder einen Kranan-
trieb, vorzugeben. Um die Effizienz und Ergonomie im Lasthandling-Betrieb zu erhéhen, wird vorgeschlagen, dass mindestens ein
Markierungselement, welches mindestens ein vordefiniertes, insbesondere eindeutiges, Identifikationsmerkmal aufweist, am Tragmit-
tel (9), vorzugsweise an der Handhabungseinrichtung (10), angebracht wird, und zur Ermittlung der Lagedaten das mindestens eine
Markierungselement von der Sensorik (18) detektiert wird und das mindestens eine vordefinierte Identifikationsmerkmal des jeweils
detektierten Markierungselements ausgewertet wird. Auch betrifft die Erfindung einen Lasthandling-Kran (1), der zur Durchfithrung
eines solchen Verfahrens eingerichtet ist.
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Verfahren zum Steuern eines Lasthandling-Krans sowie Lasthandling-Kran

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Steuern eines Lasthandling-Krans gemaf
dem Oberbegriff von Anspruch 1 sowie einen Lasthandling-Kran gemaR dem

Oberbegriff von Anspruch 10.

Krane dienen allgemein dem Heben und Senken von Lasten an voneinander
unterschiedlichen Orten innerhalb des jeweiligen Kranarbeitsbereichs. Hierzu wird ein
Hebezeug des Krans mittels seiner Fahrantriebe (Kranantrieb und Katzantrieb) in
einer Ublicherweise horizontalen Fahrebene (x-y-Ebene) verfahren, sofern eine
Bedienperson durch Betétigung einer beispielsweise als Steuerschalter ausgebildeten
Handhabungseinrichtung des Krans entsprechende Steuerbefehle fir den jeweiligen
Fahrantrieb erzeugt und damit entsprechende Kranbewegungen ausldst und somit
den Kran steuert. Zu diesem Zweck weisen Steuerschalter als Schnittstelle zwischen
einer Bedienperson und dem Kran Bedienelemente auf, die von einer Bedienperson
betétigt werden kénnen, um dadurch die jeweiligen Steuerbefehle fir den jeweiligen
Fahrantrieb sowie einen Hubantrieb des Krans bzw. Hebezeugs zu erzeugen.
AuBerdem sind entsprechende Steuerschalter beziehungsweise die Bedienelemente,
eine Steuerungseinheit des Krans sowie die Antriebe (Fahrantriebe und Hubantrieb)
signalUbertragend miteinander verbunden, um die Antriebe mittels der Steuerbefehle
ansteuern zu kénnen und hierflr die Steuerbefehle nicht nur Erzeugen, sondern
zwecks Umsetzung in entsprechende Bewegung auch ubertragen zu kénnen. Der
Steuerschalter kann hierbei fir eine kabellose Signallbertragung als Fernbedienung
oder fUr eine kabelgebundene Signallbertragung als Hangesteuerschalter
ausgebildet sein, der an einem auch als Steuerleitung bezeichneten

Signaltbertragungskabel aufgehéngt ist.

Wahrend bei den vorgenannten herkdmmlichen Kranen die Handhabungseinrichtung
in Form des Steuerschalters auRerhalb des so genannten Laststrangs und damit
auRerhalb des heb- und senkbaren Tragmittels des Krans beziehungsweise dessen
Hebezeugs vorgesehen ist, ist bei so genannten Lasthandling-Kranen im Sinne der
vorliegenden Erfindung eine optional als Steuerschalter ausgebildete
Handhabungseinrichtung ebenfalls am Tragmittel und somit am Laststrang befestigt,
Ublicherweise oberhalb eines am herabhangenden freien Tragmittelende

aufgehangten Lastaufnahmemittels. Insbesondere kann das Lastaufnahmemittel



WO 2024/200412 PCT/EP2024/058065

10

15

20

25

30

35

hierbei auch ausschlie3lich Uber die Handhabungseinrichtung am Tragmittel befestigt
sein, so dass die Handhabungseinrichtung lasttragend und somit als Teil des
Laststrangs am Tragmittel befestigt ist. Die Befestigung der Handhabungseinrichtung
am Tragmittel bzw. Laststrang erméglicht einer Bedienperson anders als bei den
zuvor erwéhnten herkémmlichen Kranen durch eine Betétigung bzw. Manipulation der
Handhabungseinrichtung einhandig und zeitgleich mit derselben Hand sowonhl
Steuerbefehle flr den Kran beziehungsweise dessen Antriebe auszulésen als auch
Pendelbewegungen des Tragmittels und einer etwaigen am Lastaufnahmemittel

befestigten Last manuell zu dadmpfen und die Last zu fUhren.

Ein Verfahren gemaR dem Oberbegriff von Anspruch 1 und ein Lasthandling-Kran
gemanr dem Oberbegriff von Anspruch 10 sind aus der WO 2019/077054 A1 bekannt.
In diesem Dokument sind gattungsgemafe Lasthandling-Krane erwahnt, die
gesteuert werden kdénnen, indem Uber eine Sensorik die Auslenkungsrichtung des
Tragmittels gegenulber der Gravitationskraftrichtung ermittelt oder die Ausrichtung des
am Tragmittel befestigten Steuerschalters in Form eines Drehwinkels tUber eine in den
Steuerschalter integrierte Drehwinkelsensorik ermittelt und jeweils als gewlinschte
Fahrtrichtung des Hebezeugs interpretiert wird, so dass Steuerbefehle fur den
Fahrantrieb des Krans erzeugt und vom Fahrantrieb in ein Verfahren des Hebezeugs
in eine der Auslenkungsrichtung des Tragmittels bzw. dem Drehwinkel des
Steuerschalters entsprechende Fahrtrichtung umgesetzt werden. Aus diesem
Dokument ist auch bekannt, zur Ermittlung der Ausrichtung voneinander
unterscheidbare Referenzpunkte zu vermessen, die beispielsweise in Form von
Lichtquellen am Tragmittel oder an der Handhabungseinrichtung des Krans definiert

sind.

Aus der US 7 185 774 B2 ist ein Verfahren bekannt, bei dem die Ausrichtung einer
Last ermittelt wird, woflr kontrastreiche Markierungselemente oder

verschiedenfarbige Lichter detektiert werden.
Optisches Detektieren von Markierungselementen ist aus der DE 20 2012 012 116 U1
in Bezug auf einen Turmdrehkran und aus der EP 3 323 767 A1 in Bezug auf einen

Fahrzeugkran bekannt.

Vor diesem Hintergrund liegt der vorliegenden Erfindung die Aufgabe zugrunde, die
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Effizienz und Ergonomie eines gattungsgemaRen Verfahrens zum Steuern eines
Lasthandling-Krans sowie eines entsprechenden Lasthandling-Krans im Lasthandling-

Betrieb zu erhdhen.

Diese Aufgabe wird durch ein Verfahren Merkmalen des Anspruchs 1 sowie einen
Lasthandling-Kran mit den Merkmalen des Anspruchs 10 gelést. In den abhangigen
Anspruchen und der nachfolgenden Beschreibung sind vorteilhafte Ausgestaltungen

der Erfindung angegeben.

Erfindungsgeman wird nun ein Verfahren zum Steuern eines Lasthandling-Krans
verbessert, an dessen Tragmittel eine Handhabungseinrichtung fur eine
Bedienperson befestigt ist, wobei mit einer Sensorik Lagedaten mindestens eines am
Tragmittel befestigten, d.h. angebrachten, Teils ermittelt werden, und eine
Steuerungseinheit signallibertragend mit der Sensorik verbunden und eingerichtet ist,
um in Abhéngigkeit von den mittels der Sensorik ermittelten Lagedaten eine
Fahrtrichtung, insbesondere im Sinne eines Richtungs-Sollwerts, flr einen von der
Steuerungseinheit erzeugten Steuerbefehl fir mindestens einen Fahrantrieb,

insbesondere einen Katzantrieb und/oder Kranantrieb, des Krans vorzugeben.

Das Tragmittel kann dabei Teil eines Hebezeugs des Krans sein, welches zum Heben
und Senken des Tragmittels einschlieBlich einer etwaigen daran hdngenden Last
einen Hubantrieb aufweist und Uber die Krankatze entlang eines Krantragers in einer
Katzfahrrichtung (y-Richtung) auf einer vorzugsweise horizontalen Fahrebene
verfahrbar ist. Die Krankatze kann dafiir mit dem Katzantrieb versehen sein. Uber den
Kranantrieb kann der Krantrager mitsamt der das Hebezeug tragenden Krankatze in
einer zur Katzfahrrichtung rechtwinkligen Kranfahrrichtung (x-Richtung) verfahren
werden. Mittels des jeweiligen Fahrantriebs kann somit das Hebezeug jeweils
unabhangig voneinander in der Kranfahrrichtung (x-Richtung) und/oder der
Katzfahrrichtung (y-Richtung) und damit auf der hierdurch gebildeten Fahrebene (x-y-
Ebene) verfahren werden. Die Kranfahrrichtung bzw. Katzfahrrichtung ergeben
insgesamt jeweils fir sich oder in Kombination durch ihre Uberlagerung die
resultierende Fahrtrichtung des Krans und insbesondere dessen Hebezeugs in der

bzw. parallel zu der Fahrebene.

Die Befestigung der Handhabungseinrichtung an einem von der Fahrebene
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herabhéngenden Abschnitt des Tragmittels, insbesondere an dessen freiem Ende,
erfolgt vorzugsweise oberhalb von einem an dem Tragmittel aufgehangten
Lastaufnahmemittel. Durch Ergreifen der Handhabungseinrichtung kann eine
Bedienperson insbesondere einhandig und zeitgleich mit derselben Hand das
Tragmittel und eine etwaige daran hangende Last manuell flhren, drehen und

ausrichten sowie Pendelbewegungen des Tragmittels und der Last manuell ddmpfen.

Das Tragmittel selbst kann starr, beispielsweise als insbesondere teleskopierbare
Stange, oder biegeschlaff, beispielsweise als Seil oder Kette, ausgebildet sein. Auch
kann vorgesehen sein, dass die Handhabungseinrichtung, insbesondere deren
Gehé&use, ausgebildet ist, um lasttragend zwischen dem Abschnitt des Tragmittels
und dem Lastaufnahmemittel an dem Tragmittel angeordnet und befestigt zu werden.
Dadurch wird die Handhabungseinrichtung ebenso wie das Lastaufnahmemittel zu
einem das Tragmittel verlangernden Teil des Laststrangs des Hebezeugs, durch den
von einer an dem Lastaufnahmemittel befestigten Last ausgehende Lastkrafte Uber
die Handhabungseinrichtung, insbesondere deren Geh&use, in das Tragmittel
eingeleitet werden. Dementsprechend kann das Lastaufnahmemittel an der
Handhabungseinrichtung, insbesondere deren Gehause, und damit Gber die
Handhabungseinrichtung an dem Tragmittel befestigt und aufgehangt werden. Hierbei
kann ein einfacher Wechsel zwischen verschiedenen Lastaufnahmemitteln wie
Lasthaken, Greifern etc. ermdglicht werden, indem an der Handhabungseinrichtung
beziehungsweise deren Gehause eine Aufnahme zur I6sbaren Befestigung des
jeweiligen Lastaufnahmemittels ausgebildet ist. Die Handhabungseinrichtung und
insbesondere deren Gehause kénnen also insgesamt so ausgestaltet und mit dem
Lastaufnahmemittel verbindbar sein, dass eine Bewegung und insbesondere
Auslenkung und/oder Drehung der Handhabungseinrichtung eine gleichartig,
insbesondere in gleichem Male, erfolgende Bewegung zumindest des
Lastaufnahmemittels, ggf. einschlielich einer etwaigen daran befestigten Last,

bewirkt und umgekehrt.

Die erfindungsgeméafe Verbesserung des Verfahrens zum Steuern eines solchen
Lasthandling-Krans wird nun dadurch erreicht, dass mindestens ein, insbesondere
optisches, Markierungselement, welches mindestens ein vordefiniertes, insbesondere
eindeutiges, Identifikationsmerkmal aufweist, am Tragmittel, insbesondere an der

Handhabungseinrichtung, angebracht wird, und zur Ermittlung der Lagedaten von der
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Sensorik das mindestens eine Markierungselement detektiert wird und das
mindestens eine vordefinierte, insbesondere eindeutige, Identifikationsmerkmal des
jeweils detektierten Markierungselements ausgewertet wird, vorzugsweise ebenfalls
von der Sensorik und/oder der Steuerungseinheit. Das oder die Markierungselemente
werden jeweils an vordefinierten Positionen angebracht, um eindeutige Lagedaten
ermitteln zu kénnen, weil durch das oder die Markierungselemente und ihr
mindestens ein vordefiniertes, insbesondere eindeutiges, Identifikationsmerkmal
beispielsweise eine Vorderseite und/oder Rickseite und/oder linke Seite und/oder
rechte Seite eindeutig markiert und somit definiert werden. Das jeweilige
Markierungselement dient somit als Orientierungsmarke und/oder Lageindikator.
Durch das gezielte Versehen des Markierungselements mit einem
Identifikationsmerkmal und dessen Auswertung ist, insbesondere aufgrund dessen
Eindeutigkeit, also auch die Orientierung bzw. Lage eindeutig aus den Lagedaten

ermittelbar.

Demgegenuber erlaubt die Vermessung von Referenzpunkten oder
Markierungselementen ohne Identifikationsmerkmal wie im oben genannten Stand der
Technik keine eindeutige Orientierungs- oder Lageermittiung, da durch das Erkennen
von zwei Markierungselementen beispielsweise nicht eindeutig ist, welches der
beiden vorne bzw. hinten oder rechts bzw. links ist. Mit anderen Worten ist nun also
durch das gezielte Vorsehen und/oder Auswerten eines |dentifikationsmerkmals eine
eindeutige Identifizierung jedes Markierungselements méglich und damit mehr als
lediglich das zahlenmafige Unterscheiden von Referenzpunkten und deren

Vermessung.

Hierbei kann vorgesehen sein, dass das mindestens eine Markierungselement ein
passives Markierungselement ist, vorzugsweise in Form eines 2D-Codes, welches
insbesondere das oder die, insbesondere jeweils eindeutigen, Identifikationsmerkmale
beinhaltet. Das mindestens eine Markierungselement kann auch ein aktives
Markierungselement sein, welches inshesondere das oder die, insbesondere jeweils
eindeutigen, Identifikationsmerkmale aktiv an die Sensorik sendet und von dieser
empfangen wird. Das aktive Markierungselement ist dann vorzugsweise als
elektromagnetische Strahlung, insbesondere Infrarotstrahlung, emittierender Sender
ausgebildet, beispielsweise als IR-Diode. Auch Laser oder andere Lichtquellen

kénnen als aktives Markierungselement eingesetzt werden.
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Das mindestens eine vordefinierte, insbesondere eindeutige, |dentifikationsmerkmal
kann in dem jeweiligen Markierungselement beim Erzeugen eines solchen
Markierungselements in dieses integriert werden, insbesondere beim Erstellen
passiver Markierungselemente wie 2D-Codes. Das mindestens eine vordefinierte
Identifikationsmerkmal kann auch eine inharente Eigenschaft des jeweiligen
Markierungselementes sein oder umfassen, beispielsweise eine Wellenlange oder ein

Wellenldngenbereich im Falle eines aktiven Markierungselements im obigen Sinne.

Ebenso ist es denkbar, fir die detektierende Sensorik das oder die vordefinierten
Identifikationsmerkmale in codierter Form in einem passiven Markierungselement zu
hinterlegen oder von einem aktiven Markierungselement an die Sensorik zu senden.

Das mindestens eine Markierungselement kann also insbesondere codierbar sein.

Bei dem mindestens einen am Tragmittel befestigten Teil, dessen bzw. deren
Lagedaten mit der Sensorik ermittelt werden, handelt es sich erfindungsgeman also
um ein Markierungselement oder um mehrere Markierungselemente. Insbesondere
passive Markierungselemente, beispielsweise 2D-Codes, kdnnen besonders einfach
jeweils in Form oder mittels eines Aufklebers angebracht werden. Das am Tragmittel
befestige Teil, dessen Lagedaten im Rahmen des erfindungsgemafen Verfahrens
ermittelt werden, ist also von einer etwaigen am Tragmittel hdngenden Last
verschieden. Die aus den Lagedaten ermittelte Orientierung bzw. Lage kann damit
auch von der Orientierung bzw. Lage der Last verschieden sein, beispielsweise wenn
zwischen dem mindestens einen Markierungselement und der Last ein Drehelement

vorgesehen ist.

Vorzugsweise ist hierbei vorgesehen, dass die Lagedaten eine Lage des jeweiligen
am Tragmittel befestigten und somit pendelartig aufgehangten Markierungselements
in Form einer Richtung, insbesondere Ausrichtung, und/oder Position sowie deren
jeweilige Anderungen und damit auch entsprechende Bewegungen und
Bewegungsrichtungen beinhalten oder représentieren. Dementsprechend bilden die
ermittelten Lagedaten des jeweiligen Markierungselements beispielsweise
Auslenkungen und zugehdrige Auslenkungsrichtungen und/oder Auslenkungswinkel
gegenulber einer imaginaren Vertikalachse bei einem Herausbewegen aus der

schwerkraftgetriebenen Ruhelage ab. Alternativ oder zuséatzlich bilden die ermittelten
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Lagedaten des jeweiligen Markierungselements Drehwinkel bei einer, insbesondere
auslenkungsfreien, Drehung um eine solche Vertikalachse oder eine jeweils eigene
Drehachse, insbesondere Langsachse, des Tragmittels und/oder der
Handhabungseinrichtung ab, welche(s) das jeweilige Markierungselement tragt bzw.
tragen. Die Lagedaten, welche die entsprechenden Lagen beziehungsweise
Lageénderungen abbilden, werden jeweils zumindest relativ zur Fahrebene (x-y-
Ebene) des Hebezeugs bzw. Krans ermittelt, insbesondere also in Bezug auf die
Kranfahrrichtung (x-Richtung) und die Katzfahrrichtung (y-Richtung) die jeweiligen
Koordinaten, optional zuséatzlich auch in Bezug auf eine z-Richtung. Die Ermittlung
der Lagedaten kann auch beinhalten, dass zunachst eine Referenzlage ermittelt wird,
insbesondere eine vordefinierte Lage des Markierungselements zumindest in Bezug

auf die x-y-Ebene, wobei die Lage der Sensorik relativ hierzu ebenfalls bekannt ist.

Da im Kranbetrieb beim Steuern eines Lasthandling-Krans krantypbedingt
insbesondere die Handhabungseinrichtung von der Bedienperson besonders prazise
gegriffen, gefliihrt und somit in ihrer Lage entsprechend einer gewlnschten
Fahrtrichtung beeinflusst werden kann, bietet es sich an, das jeweilige
Markierungselement auf der Handhabungsvorrichtung, vorzugsweise dessen
Gehé&use und insbesondere dessen vorzugsweise flacher und ringférmiger
Gehé&useoberseite, anzubringen, womit etwaige Lagednderungen des
Markierungselements gleichférmig erfolgen. Alternativ ist auch denkbar, dass zur
Anbringung des mindestens einen Markierungselements oberhalb der
Gehé&useoberseite ein mit der Handhabungseinrichtung drehfest verbundenes
Halteteil vorgesehen ist, das vorzugsweise flach und ringférmig ausgebildet ist. Durch
eine Anbringung des jeweiligen Markierungselements auf der Gehduseoberseite oder
einem entsprechenden Halteteil ist sichergestellt, dass das Markierungselement in
einer exponierten Position im Erfassungsbereich der Sensorik angebracht und damit

zuverlassig detektierbar ist.

Jedes Markierungselement repréasentiert oder definiert zumindest einen absoluten
Referenzpunkt, der im Rahmen der Ermittlung der Lagedaten zuverlassig und
eindeutig von der Sensorik detektierbar und in der Folge von der Sensorik und/oder
der Steuerungseinheit auswertbar ist, insbesondere als ein-eindeutige

Lageinformation.
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Auch ist es denkbar, dass ein Markierungselement hierbei nicht nur als optische
Markierung eines Referenzpunkts dient, sondern dartber hinaus fur sich genommen
allein ausreichend Daten enthalt, um eindeutige Lagedaten ermitteln zu kénnen,
zumindest in Bezug auf die bzw. in Koordinaten der Fahrebene (x-y-Ebene). Derartige
Daten kénnen beispielsweise mindestens zwei in ihrer Lage zueinander eindeutig
definierte, insbesondere relativ zueinander unbewegliche, Referenzpunkte oder eine
Art Richtungsvektor représentieren. Flr eine besonders zuverléssige und eindeutige
Ermittlung der Lagedaten kénnen auch mehrere Markierungselemente im Sinne einer
Redundanz vorgesehen sein. Die Ausfallsicherheit wird so auch erhéht, da die zum
Steuern des Lasthandling-Krans erforderlichen Lagedaten auch dann zuverléssig
ermittelt werden kénnen, wenn eines der Markierungselemente nicht detektiert
werden kann, beispielsweise weil es verschmutzt, verdeckt oder anderweitig die
Sichtverbindung zwischen der Sensorik und dem jeweiligen Markierungselement
unterbrochen ist. Hierflr wird jedes Markierungselement vor dem Anbringen gezielt so
erzeugt oder ausgewahlt, dass es mindestens ein vordefiniertes und insbesondere
eindeutiges Identifikationsmerkmal enthalt, welches zur Ermittiung der Lagedaten von
der Sensorik und/oder Steuerungseinheit ausgewertet wird und mit dem insbesondere
im Falle von mehreren Markierungselementen deren Unterscheidbarkeit gew&hrleistet

ist.

Die Sensorik weist mindestens einen optischen Sensor, vorzugsweise mindestens
eine Kamera auf, und der mindestens eine optische Sensor ist vorzugsweise oberhalb
des mindestens einen Markierungselements am Kran angebracht, vorzugsweise am
Hebezeug. Damit ist der optische Sensor gemeinsam mit dem Hebezeug mittels des
Fahrantriebs verfahrbar, womit das jeweilige Markierungselement bei jeder
Kranbewegung im sich insbesondere unterhalb der Sensorik und damit in einem sich
in Richtung der Handhabungseinrichtung erstreckenden Erfassungsbereich der

Sensorik verbleibt.

Die Ermittlung der Lagedaten erfolgt dabei vorzugsweise rechnergestutzt,
insbesondere unter Einbeziehung einer geeigneten Software, um die im detektierten
Markierungselement enthaltenen Daten, insbesondere auch das oder die
Identifikationsmerkmale des jeweiligen Markierungselements, auswerten zu kénnen.
Wenn als Markierungselement ein 2D-Code eingesetzt wird, kann dieser in

vorteilhafter Weise ein so genannter AprilTag sein. AprilTags beinhalten
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beispielsweise im Vergleich zu QR-Codes typbedingt weniger Daten und/oder eine
geringere Pixelzahl, was eine schnellere Auswertung und Ermittlung der Lagedaten

erméglicht, insbesondere in Echtzeit.

Um die gewunschte Fahrtrichtung vorzugeben und damit einzustellen, kann die
jeweilige Bedienperson manuell die Lage des mindestens einen Markierungselements
beeinflussen, die sich in den ermittelten Lagedaten widerspiegelt und somit auf die

Vorgabe der Fahrtrichtung flr den Steuerbefehl des Fahrantriebs auswirkt.

Beispielsweise kann die Bedienperson durch Auslenken des Tragmittels, der daran
befestigten Handhabungseinrichtung und/oder einer etwaigen Last selbst die Lage
des Markierungselements beeinflussen, da dieses an einem der vorgenannten Teile
und damit unmittelbar oder mittelbar am Tragmittel angebracht ist. Das Auslenken
kann beispielsweise durch Ziehen oder Drlicken an mindestens einem der
vorgenannten Teile bewirkt werden. Alternativ oder zusétzlich zum Auslenken ist auch
ein Drehen um eine Drehachse mdglich, die insbesondere in der
schwerkraftgetriebenen Ruhelage mit der imagindren Vertikalachse zusammenfallen
kann. Daraus ergibt sich eine Lenkfunktion des Lasthandling-Krans, die vergleichbar
mit dem Drehen eines Fahrradlenkers oder Lenkrads ist. Die Lage des mindestens
einen Markierungselements lasst sich so entsprechend der manuell von der
Bedienperson induzierten Bewegung bzw. Lagednderung des Teils, an dem das
jeweilige Markierungselement angebracht ist, in gleichférmiger Weise gezielt

manipulieren.

Die dabei ermittelten Lagedaten werden zur Interpretation der von der Bedienperson
gewlnschten Fahrtrichtung genutzt, indem auf Basis der ermittelten Lagedaten dann
die Fahrtrichtung fur den Steuerbefehl zum Ansteuern des jeweiligen Fahrantriebs
vorgegeben und/oder geandert wird. Dies kann beispielsweise derart erfolgen, dass
die vorgegebene Fahrtrichtung der ermittelten Bewegungsrichtung des
Markierungselements in Bezug auf die x-y-Ebene, also in x- und y-Koordinaten,
entspricht, die sich bei einem Auslenken des Tragmittels aus der
schwerkraftgetriebenen Ruhelage insbesondere gegenlber der imaginaren
Vertikalachse ergibt. Auch ist es beispielsweise im Rahmen der genannten
Lenkfunktion denkbar, dass eine vordefinierte bzw. festgelegte und dem jeweiligen

Markierungselement zugeordnete Geradeausrichtung durch entsprechendes Drehen
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um die Drehachse auf die gewinschte Fahrtrichtung ausgerichtet wird.

Die Bedienperson kann die Fahrtrichtung somit intuitiv steuern, ohne dass hierflr eine

dedizierte Richtungstaste betétigt werden muss.

Unbeabsichtigten Fahrbewegungen des Krans kann vorteilhaft dadurch vorgebeugt
werden, dass der Steuerbefehl flr den jeweiligen Fahrantrieb nur, insbesondere erst
und/oder solange, erzeugt und/oder in eine Fahrbewegung des Krans umgesetzt wird,
wenn ein Handerkennungssensor der Handhabungseinrichtung zumindest die
Anwesenheit einer Bedienperson erkennt. Damit kann also eine
Totmannschalterfunktion vorgesehen sein, die erfordert, dass eine Hand an der
Handhabungseinrichtung anliegen muss und die Handhabungseinrichtung nicht
losgelassen werden darf, wenn und solange Fahrbewegungen des Krans ausgelést
werden sollen. Der Handerkennungssensor kann einen beispielsweise kapazitiven
BerlUihrungssensor oder einen optischen Sensor, insbesondere eine Reflex- oder
Lichtschranke, aber auch einen, insbesondere elektromechanischen, Taster
aufweisen. Im Falle eines solchen Tasters kann dann also auch dessen andauernde
Betétigung erforderlich sein und nicht blof3 die Anwesenheit einer Bedienperson oder

das Anliegen einer Hand.

In vorteilhafter Weise kann zudem vorgesehen sein, dass die Fahrtrichtung fur den
Steuerbefehl durch eine Lagednderung des jeweils detektierten Markierungselements
und die hierzu ermittelten Lagedaten, und damit auch in Abhé&ngigkeit von diesen
Lagedaten, vorgegeben und/oder gedndert wird, insbesondere infolge einer
Bewegung des Tragmittels und/oder der Handhabungseinrichtung, und damit
einhergehend des daran angebrachten jeweiligen Markierungselements. Uber das
jeweils detektierte Markierungselement kénnen dessen oben genannte
Lageénderungen erfasst und entsprechend zugehérige, die Lageadnderung
widerspiegelnde bzw. reprasentierende Lagedaten ermittelt werden. Insbesondere
kann hierbei vorgesehen sein, dass eine Lageédnderung erfolgen muss, um die
Fahrtrichtung fur den Steuerbefehl vorzugeben und optional auch den Steuerbefehl
mit dieser Fahrtrichtung durch eben diese Lageanderung zu erzeugen, beispielsweise

im Zusammenhang der unten naher beschriebenen Betriebsart ,Auslenken®.

Alternativ oder zusétzlich kann vorgesehen sein, dass die Fahrtrichtung flr den
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Steuerbefehl durch Betétigung eines Bedienelements des Krans vorgegeben wird,
insbesondere ein Bedienelement betatigt werden muss, um die Fahrtrichtung

vorzugeben.

Das Bedienelement ist vorzugsweise als mechanisch zu betétigendes, insbesondere
federgelagertes, Bedienelement ausgebildet, vorzugsweise in Form eines Joysticks.
Alternativ oder zuséatzlich zu einem Joystick kann hierfir auch ein Bedienelement
vorgesehen sein, das als Taste, beispielsweise Drucktaste oder Kipptaste,
ausgebildet ist. Hierbei ist das jeweilige Bedienelement vorzugsweise an der
Handhabungseinrichtung und insbesondere an deren Gehduse angeordnet, wodurch

diese dann als Steuerschalter ausgebildet ist.

Auch kénnen mehrere Bedienelemente vorgesehen sein, insbesondere paarweise
Tasten oder ein Joystick je Fahrantrieb (Kranantrieb bzw. Katzantrieb) oder
Hubantrieb, um jeweils entgegengesetzte Bewegungsrichtungen des jeweiligen
Antriebs im Sinne einer Vorwartsfahrt und einer Rickwartsfahrt oder im Sinne von
Hub- und Senkbewegung vorzugeben. Auch Steuerbefehle flir den Fahrantrieb mit
entsprechend vorgegebener Fahrtrichtung kénnen durch Betétigung des jeweiligen
Bedienelements erzeugt werden. Sofern fir das Erzeugen des Steuerbefehls also das
Betétigen eines Bedienelements erforderlich ist, kann durch Betatigung desselben
Bedienelements sowohl die Fahrtrichtung vorgegeben als auch der zugehdrige
Steuerbefehl, optional einschliellich Vorgabe eines Geschwindigkeits-Sollwerts,
ausgeldst werden, beispielsweise mit derselben Betétigung, je einer Betatigung oder
Uber dedizierte Betéatigungsstufen. Auch separate Bedienelemente fur das Erzeugen
des Steuerbefehls und die Vorgabe der Fahrtrichtung sowie optional eines

Geschwindigkeits-Sollwerts sind denkbar.

Mit anderen Worten kann also vorgesehen sein, dass erst durch die Betatigung des
entsprechenden Bedienelements das Hebezeug mittels des Fahrantriebs in einer
vorgegebenen Fahrtrichtung auf der Fahrebene verfahren werden kann
beziehungsweise verfahren wird, wobei die Fahrtrichtung in Abhangigkeit von den
mittels der Sensorik ermittelten Lagedaten des jeweiligen Markierungselements
vorgegeben wird. Dadurch wird die Sicherheit beim Lasthandling wesentlich erhdht,
da durch die erforderliche Betatigung im Sinne einer Sicherheitsfunktion verhindert

wird, dass beispielsweise eine Auslenkung des Tragmittels mit einem daran
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angebrachten Markierungselement sofort in ein von dem Fahrantrieb bewirktes
Fahrmandver in einer womdglich unbeabsichtigten Fahrtrichtung umgesetzt wird. Das
erforderliche Betatigen eines Bedienelements erméglicht einer Bedienperson
stattdessen, zunachst eine Lageénderung des Markierungselements entsprechend
der gewlinschten Fahrtrichtung vorzunehmen. Erst durch Betétigen des
Bedienelements wird dann die Fahrtrichtung vorgegeben und/oder der eigentliche
Steuerbefehl zum Ansteuern des Fahrantriebs erzeugt, durch den die Fahrbewegung
gestartet und das Hebezeug in der von den ermittelten Lagedaten abhangigen
Fahrtrichtung verfahren wird, wobei die Lagedaten zuvor durch die Lageanderung
beeinflusst wurden. Zudem kann so verhindert werden, dass Lageanderungen des
Markierungselements, die beispielsweise zum manuellen Dampfen etwaiger
Pendelbewegungen des Tragmittels Uber entsprechende Manipulationen der
Handhabungseinrichtung erfolgen, félschlich als vermeintlich beabsichtigtes Erzeugen

eines Steuerbefehls bzw. einer Fahrbewegung interpretiert werden.

Vorteilhaft kann zudem vorgesehen sein, dass die Sensorik die Lagedaten
kontinuierlich ermittelt, also auch Lageé&nderungen kontinuierlich abbildet bzw.
widerspiegelt, und derart mit der Steuerungseinheit zusammenwirkt, dass die
vorgegebene Fahrtrichtung wahrend des Verfahrens des Kranes bzw. dessen
jeweiligen Fahrantriebs in Abhangigkeit der ermittelten Lagedaten kontinuierlich
verandert wird, insbesondere also wahrend der laufenden Fahrbewegung(en) und

ohne Stoppen des Fahrantriebs (,on the fly*).

Sofern fur die Vorgabe der Fahrtrichtung die Betatigung eines Bedienelements
erforderlich ist, kann hierbei vorgesehen sein, dass die vorgegebene Fahrtrichtung
nur dann kontinuierlich verandert wird, wenn das zur Vorgabe der Fahrtrichtung zu
betatigende Bedienelement anhaltend betéatigt wird und wahrenddessen Lagedaten
ermittelt werden, die eine Lageanderung, insbesondere der Richtung oder

Ausrichtung, des mindestens einen Markierungselements widerspiegeln.

In einer vorteilhaften Ausgestaltung des Verfahrens ist vorgesehen, dass der
Steuerbefehl fur den jeweiligen Fahrantrieb gemaf einer Betriebsart ,Auslenken® des
Krans durch eine Lageédnderung des mindestens einen detektierten
Markierungselements und den hierzu ermittelten Lagedaten erzeugt wird, wobei

vorzugsweise auch ein Geschwindigkeits-Sollwert flr den entsprechenden
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Fahrantrieb vorgegeben und/oder geéndert wird, der ebenfalls von den zur
Lageénderung ermittelten Lagedaten abhangig ist, insbesondere vom Maf} bzw.
Betrag eines Auslenkungswinkels oder einer Bewegungsamplitude in Richtung einer
Kranfahrrichtung und/oder Katzfahrrichtung, also inshesondere in Bezug auf die x-y-

Ebene.

Uber das jeweils detektierte Markierungselement kénnen also dessen
Lageénderungen, insbesondere in der oben genannten Form, erfasst und
entsprechend zugehdrige, die Lageanderung widerspiegelnde bzw. repréasentierende
Lagedaten ermittelt werden, um infolgedessen den Steuerbefehl fir den jeweiligen
Fahrantrieb zu erzeugen, insbesondere ohne, dass hierflr ein Bedienelement des
Krans betatigt werden muss, wie es beispielsweise fur die unten beschriebene
Betriebsart ,Drehen” vorgesehen ist. Als Lagednderung kann es dann beispielsweise
ausreichen, die Handhabungseinrichtung bzw. den Steuerschalter in die gewlinschte
Fahrtrichtung zu ziehen oder zu drlicken und hierbei ein reines Auslenken des
Markierungselements zu bewirken, insbesondere ohne dass eine Drehung im obigen
Sinne erfolgen muss. Im Zusammenhang der Betriebsart ,Auslenken® kann auch
vorgesehen sein, dass zum Erzeugen des Steuerbefehls vordefinierte Lagedaten
ermittelt werden missen, die beispielsweise einer solchen Auslenkung entsprechen.
Auch kann vorgesehen sein, dass bei Ermittlung vordefinierter Lagedaten kein
Steuerbefehl erzeugt wird, beispielsweise bei Lagedaten, die nur eine

auslenkungsfreie Drehung im obigen Sinne abbilden.

Diese jeweilige Lagednderung zum Erzeugen des Steuerbefehls kann also mit der zur
Vorgabe und/oder Anderung der Fahrtrichtung erfolgenden Lageénderung
zusammenfallen, so dass infolge derselben Bewegung bzw. Lageanderung sowohl
die Fahrtrichtung vorgegeben und/geéndert als auch der Steuerbefehl mit der
entsprechend vorgegebenen Fahrtrichtung, optional einschliellich Vorgabe eines
Geschwindigkeits-Sollwerts, erzeugt und insbesondere in eine entsprechende

Fahrbewegung des Krans umgesetzt werden.

In Bezug auf die Fahrantriebe lassen sich damit in einer Mindestkonfiguration fur die
Betriebsart ,Auslenken® auch bereits mit einer Handhabungseinrichtung ohne
Bedienelement fir den jeweiligen Fahrantrieb Steuerbefehle fur alle

Bewegungsrichtungen der Fahrebene realisieren, da hierfur lediglich entsprechende
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Lageénderungen mindestens eines Markierungselements bewirkt und detektiert bzw.

erfasst werden mussen.

Nach einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung des Verfahrens ist vorgesehen, dass
der Steuerbefehl fur den jeweiligen Fahrantrieb gemaR einer Betriebsart ,Drehen” des
Krans durch Betatigung eines Bedienelements des Krans, insbesondere der somit
optional als Steuerschalter ausgebildeten Handhabungseinrichtung, erzeugt wird. Der
Steuerbefehl als solcher kann damit insbesondere erzeugt werden ohne dass
zusatzlich, insbesondere vor der Betatigung des Bedienelements, eine Lagednderung
des mindestens einen Markierungselements bewirkt oder entsprechende Lagedaten
hierzu ermittelt werden mussen, wobei vorzugsweise durch die Betéatigung des
Bedienelements auch ein Geschwindigkeits-Sollwert fir den Fahrantrieb vorgegeben
wird. Der Betédtigungsweg des Bedienelements kann als Maf fUr die Vorgabe des
Geschwindigkeits-Sollwerts heranzogen werden, wobei der Betatigungsweg und
damit auch die Geschwindigkeits-Sollwerte stufenlos oder gestuft vorgegeben werden

kdénnen.

Im Zusammenhang der Betriebsart ,Drehen” kann vorgesehen sein, dass eine
Betétigung des Bedienelements erfolgen muss, um den Steuerbefehl fir den
jeweiligen Fahrantrieb zu erzeugen, fur welchen dann die Fahrtrichtung in
Abhangigkeit unveranderter Lagedaten, insbesondere einer unverénderten
Ausrichtung bzw. eines unveranderten Drehwinkels, vorgegeben wird. Auch kann
vorgesehen sein, dass durch die Betétigung des Bedienelements ein Steuerbefehl
auch dann erzeugt wird, wenn Lagedaten ermittelt werden, die bei der Betriebsart
LAuslenken” nicht ausreichen, um einen Steuerbefehl zu erzeugen, beispielsweise

Lagedaten, die nur einer auslenkungsfreien Drehung im obigen Sinne entsprechen.

In Bezug auf das Bedienelement gelten die Ausfilhrungen zum Bedienelement fur die
Vorgabe der Fahrtrichtung analog. Hierbei kann es sich um dasselbe Bedienelement,
insbesondere denselben Joystick oder dieselbe Taste, handeln, wie das zur Vorgabe
der Fahrtrichtung und optional des Geschwindigkeits-Sollwerts zu betédtigende
Bedienelement. Die Betatigung zum Erzeugen des Steuerbefehls flr den Fahrantrieb
und zur Vorgabe der Fahrtrichtung sowie optional eines Geschwindigkeits-Sollwerts
kann also zusammenfallen. Auch separate Bedienelemente fur das Erzeugen des

Steuerbefehls und die Vorgabe der Fahrtrichtung sowie optional eines
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Geschwindigkeits-Sollwerts sind denkbar.

In Bezug auf die Fahrantriebe lassen sich damit in einer Mindestkonfiguration fur die
Betriebsart ,Drehen” mit einem einzigen Bedienelement Steuerbefehle fur alle
Bewegungsrichtungen der Fahrebene realisieren, da hierfur lediglich entsprechende
Lageénderungen mindestens eines Markierungselements bewirkt werden mussen,
wobei insbesondere auslenkungsfreie Drehungen im obigen Sinne ausreichen und
ermUdendes Herausbewegen aus der schwerkraftgetriebenen Ruhelage flr eine
Auslenkung nicht erforderlich ist, um durch entsprechend ermittelte Lagedaten die
jeweiligen Fahrtrichtungen flr die dann durch Betdtigung des Bedienelements jeweils
erzeugten Steuerbefehle vorzugeben. Beispielsweise kann dann zwischen zwei
Betédtigungen des Bedienelements eine auslenkungsfreie 180°-Drehung des
Markierungselements um die imaginare Vertikalachse bewirkt werden, um durch die
zweite Betatigung des Bedienelements fur den Fahrantrieb einen Steuerbefehl mit
entgegengesetzter Fahrtrichtung zu erzeugen.

Des Weiteren kann das Verfahren so ausgestaltet sein, dass die Betriebsart ,Drehen*
und/oder die Betriebsart ,Auslenken® jeweils ausschlieBlich fur vordefinierte
Anwendungsfalle, die insbesondere durch Parametrierung oder durch vordefinierte
Lastbereiche festlegbar sind, aktiviert werden, wobei vorzugsweise die Betriebsart
,Drehen” im Sinne einer Schwerlastfahrfunktion fir Lasten oberhalb eines
vordefinierten Lastwerts und die Betriebsart ,Auslenken® im Sinne einer
Leichtlastfahrfunktion fur Lasten unterhalb des vordefinierten Lastwerts aktivierbar ist.
Zur Aktivierung der Leichtlastfahrfunktion und/oder der Schwerlastfahrfunktion im
Sinne eines Betriebsartwechsels kann dann eine Lastsensorik des Krans,
insbesondere des Hebezeugs, eingesetzt werden, welche die aktuelle Last ermittelt.
Hierzu kann beispielsweise ein Lastsensor im Laststrang angeordnet sein,
insbesondere an dem Tragmittel selbst oder in oder an dem Gehause der
Handhabungseinrichtung. Zur Realisierung einer Lastsensorik kann die aktuelle Last
auch aus Betriebsdaten des Hebezeugs, beispielsweise einem Motorstrom, ermittelt
werden. Es kann jedoch auch insbesondere durch entsprechende Parametrierung
vorgesehen sein, dass grundséatzlich nur eine der Betriebsarten ,Drehen” oder
LJAuslenken® aktiviert ist, insbesondere unabhangig vom ermittelten Lastwert, wobei
die jeweilige Betriebsart dann von einer Bedienperson manuell aktiviert werden kann

oder muss.
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Die Steuerungseinheit kann zumindest teilweise an oder in der
Handhabungseinrichtung und insbesondere innerhalb von deren Gehéuse
angeordnet sein. Mittels der Steuerungseinheit kann auch der Hubantrieb des
Hebezeugs angesteuert werden, indem ein entsprechendes Bedienelement an der
somit als Steuerschalter ausgebildeten Handhabungseinrichtung betatigt wird.
Alternativ kann die Steuerungseinheit auch zumindest teilweise auf3erhalb der
Handhabungseinrichtung angeordnet sein. Die Steuerungseinheit kann also auch
geteilt sein, bspw. so dass ein der Ansteuerung des Katzantriebs fur ein Verfahren in
der Katzfahrrichtung dienender Teil der Steuerungseinheit als Katzsteuerung an der
Krankatze und ein der Ansteuerung des Kranantriebs fUr ein Verfahren in der
Kranfahrrichtung dienender Teil der Steuerungseinheit als Kransteuerung auf3erhalb
der Krankatze an dem Krantrager oder zumindest einem der Kranfahrwerke

angeordnet ist. Die Katzsteuerung kann dann auch den Hubantrieb ansteuern.

Die fur die Ausfihrung des erfindungsgemafen Verfahrens und dessen optionale
Ausgestaltungen erforderlichen Komponenten, wie die Steuerungseinheit bzw. deren
Teile, die Sensorik zum Ermitteln der Lagedaten, sowie die optionalen Komponenten
wie Bedienelement(e) der dann als Steuerschalter ausgebildeten
Handhabungseinrichtung, Handerkennungssensor und Lastsensorik sind jeweils flr
eine signallUbertragende Verbindung untereinander eingerichtet und zumindest
teilweise miteinander verbunden. Damit ist die Ubertragung von Signalen, die
zumindest den ermittelten Lagedaten, den genannten Sollwerten, insbesondere
jeweils als Richtungs-Sollwert vorgegebenen Fahrtrichtungen und/oder
Geschwindigkeits-Sollwerten, und/oder Steuerbefehlen mit solchen Soll-Werten fur
den Fahrantrieb und Hubantrieb entsprechen, zwischen den jeweils involvierten
Komponenten sichergestellt. Hierbei kann die Signallbertragung zwischen den
vorgenannten Komponenten kabellos, beispielsweise per Funk oder Infrarot, oder
kabelgebunden Uber entsprechende Signallbertragungskabel, insbesondere

Steuerleitungen, erfolgen.

Im Zusammenhang der genannten, insbesondere auslenkungsfreien, Drehungen
kann vorgesehen sein, dass die Handhabungseinrichtung alternativ zu einer
drehfesten Befestigung am Tragmittel ein Drehelement aufweist. Uber das

Drehelement kann die Handhabungseinrichtung relativ zu dem Tragmittel sowie um
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die imaginare Vertikalachse bzw. eigene Drehachse, insbesondere Langsachse,
drehbar an dem Tragmittel befestigt werden, um eine Torsion des Tragmittels sowie
ein dadurch entstehendes rickdrehendes Drehmoment zu verhindern. Das
Drehelement kann beispielsweise Rollkdrper, insbesondere ein als Wélzlager

ausgebildetes Axiallager aufweisen.

GemaR einem weiteren Aspekt der Erfindung wird ein Lasthandling-Kran, an dessen
Tragmittel eine Handhabungseinrichtung fur eine Bedienperson befestigt ist, wobei
der Kran eine Sensorik zur Ermittlung von Lagedaten eines am Tragmittel befestigten,
d.h. angebrachten, Teils, aufweist und eine Steuerungseinheit des Krans
signalUbertragend mit der Sensorik verbunden und eingerichtet ist, um in
Abhangigkeit von den mittels der Sensorik ermittelten Lagedaten eine Fahrtrichtung
fur einen von der Steuerungseinheit erzeugbaren Steuerbefehl fir mindestens einen
Fahrantrieb des Krans, insbesondere einen Katzantrieb und/oder einen Kranantrieb,
vorzugeben, dadurch verbessert, dass mindestens ein Markierungselement am
Tragmittel, vorzugsweise an der Handhabungseinrichtung, angebracht ist, um zur
Ermittlung der Lagedaten von der Sensorik detektiert zu werden und wobei die
Sensorik und/oder die Steuerungseinheit eingerichtet sind, um mindestens ein
vordefiniertes Identifikationsmerkmal des jeweils detektierten Markierungselements
auszuwerten, insbesondere um ein Verfahren nach einem der vorgehenden

Anspriche auszufihren.

Die Ausfiihrungen zum Verfahren und den hierflr bendétigten Komponenten gelten
somit in gleicher Weise flr den zur Durchflihrung des Verfahrens mit den
entsprechenden Komponenten ausgestatteten und eingerichteten Lasthandling-Kran.
Auch die sich ergebenden Vorteile wurden bereits im Zusammenhang des
erfindungsgemafen Verfahrens naher ausgeftihrt, worauf an dieser Stelle ebenfalls

verwiesen wird.

Ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung wird anhand der nachfolgenden Beschreibung

néher erlautert. Es zeigen:

Figur 1 eine perspektivische Ansicht eines erfindungsgemaen Lasthandling-Krans in
einer schematischen Darstellung,

Figur 2a eine Ansicht einer Handhabungseinrichtung des Krans aus Figur 1,
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Figur 2b eine Ansicht einer alternativen Handhabungseinrichtung fur den Kran aus
Figur 1 und
Figur 3 eine schematische Darstellung von Steuerungskomponenten des Krans aus

Figur 1.

Die Figur 1 zeigt einen erfindungsgemafen Lasthandling-Kran 1 in einer
perspektivischen Ansicht. Der Kran 1 ist beispielhaft als Ein-Trager-Brickenkran mit
einem als Fachwerktrager ausgebildeten Krantrager 2 dargestellt. Der Kran 1 ist
insgesamt mittels Kranfahrwerken 5, 6, die an gegeniberliegenden Enden 3, 4 des
eine Kranbricke ausbildenden Krantragers 2 befestigt sind, auf nicht dargestellten
Schienen in einer Kranfahrrichtung x verfahrbar. Die Schienen sind tblicherweise
gegenulber einem Boden hochliegend angeordnet und kdénnen hierflr beispielsweise
Uber eine geeignete Tragkonstruktion aufgestandert oder an sich gegeniberliegenden
Gebaudewéanden und/oder an einer Gebaudedecke befestigt sein, die dann als

Tragkonstruktion dienen.

Selbstverstandlich sind auch alternative und hier nicht néher gezeigte
Ausgestaltungsformen flr den Kran 1, inshesondere den Krantrager 2 und die
Schienen denkbar. So kann der Kran 1 beispielsweise als Hangekran ausgebildet
sein. Im Falle eines Hangekrans kénnen sowohl die Schienen als auch der Krantréger
2 von Schienenprofilen gebildet sein, die in der Regel einen c-férmigen und in ihrer
Einbauposition nach unten offenen Querschnitt aufweisen. In der Einbauposition ist
die von dem Krantréger 2 gebildete Kranbrlicke dann Uber die Kranfahrwerke 5, 6 an
den beispielsweise an einer als Tragkonstruktion dienenden Gebaudedecke
aufgehéngten Schienen aufgehangt, wobei die Kranfahrwerke 5, 6 von unten in die
Schienenprofile eingefiihrt sind und innerhalb der Schienenprofile auf dort
ausgebildeten Kranbahnen verfahren kénnen. Die nachfolgenden Ausfiihrungen zu
dem vorliegenden Kran 1 gelten fir einen als Hangekran ausgebildeten Lasthandling-

Kran entsprechend.

Der Krantrager 2 erstreckt sich mit seiner Langserstreckung LE horizontal und quer,
insbesondere rechtwinklig, zu der Kranfahrrichtung x. Uber die von einem
motorisierten Kranantrieb angetriebenen Kranfahrwerke 5, 6 ist der Kran 1
beziehungsweise dessen Krantrager 2 in der Kranfahrrichtung x verfahrbar. Der

Krantrieb umfasst vorzugsweise fur beide Kranfahrwerke 5, 6 jeweils einen



WO 2024/200412 PCT/EP2024/058065

10

15

20

25

30

35

19

Elektromotor 5a beziehungsweise 6a. An dem Krantréger 2 ist eine Krankatze 7 mit
einem Hebezeug 8 angeordnet, die mittels ihres Uber einen motorisierten Katzantrieb
angetriebenen Katzfahrwerks 7a gemeinsam mit dem Hebezeug 8 an dem Krantrager
2 entlang dessen Langserstreckung LE und somit quer, insbesondere rechtwinklig,
zur Kranfahrrichtung x in einer Katzfahrrichtung y verfahrbar ist. Der Katzantrieb
umfasst vorzugsweise ebenfalls einen Elektromotor. Im Falle eines Hangekrans ist die
Krankatze 7 mit ihrem Katzfahrwerk 7a in gleicher Weise innerhalb der Kranschiene 2
auf einer dortigen Katzbahn verfahrbar wie die Kranfahrwerke 5, 6 innerhalb der

jeweiligen Schiene auf der Kranbahn.

Die Fahrantriebe des Krans 1 umfassen also die Fahrwerke 5, 6 und 7a und deren
motorisierte Antriebe. Durch eine gezielte Ansteuerung des Kranantriebs und/oder
des Katzantriebs kann die Krankatze 7 und damit das Hebezeug 8 in einer
Fahrtrichtung auf und parallel zu einer vorzugsweise horizontalen Fahrebene E
motorisiert verfahren werden. Die Fahrtrichtung entspricht also der Kranfahrrichtung x

oder der Katzfahrrichtung y oder deren Uberlagerung.

Uber einen insbesondere mittels eines Elektromotors motorisierten Hubantrieb des
Hebezeugs 8 kann ein biegeschlaffes und strangférmiges Tragmittel 9 des
Hebezeugs 8 beziehungsweise dessen von der Fahrebene E herabhéngender
Abschnitt sowie ein daran befestigtes und somit aufgehangtes Lastaufnahmemittel 9a
mit gegebenenfalls an dem Lastaufnahmemittel 9a angeschlagener Last L gehoben
beziehungsweise gesenkt werden. Das Tragmittel 9 kann neben der beispielhaften
Ausbildung als Seil in Figur 1 auch wie in den Figuren 2a und 2b dargestellt als Kette
ausgebildet sein, so dass das Hebezeug 8 dann nicht als Seilzug, sondern als
Kettenzug ausgebildet ist. Das Lastaufnahmemittel 9a umfasst beispielhaft einen
Lasthaken und ist an dem Tragmittel 9 und somit am Laststrang, insbesondere Uber
eine lasttragend an dem Tragmittel 9 befestigte Handhabungseinrichtung 10 im
Laststrang, befestigt und aufgehangt. Dadurch ist der Kran 1 im eingangs definierten

Sinne als Lasthandling-Kran 1 ausgebildet.

Die lasttragende Verbindung zwischen dem Lastaufnahmemittel 9a und der
Handhabungseinrichtung 10 zur Befestigung des Lastaufnahmemittels 9a am
Tragmittel ist vorzugsweise eine drehfeste Verbindung, um eine Last L besonders

prazise durch entsprechende Manipulation der Handhabungseinrichtung 10 bewegen
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und somit handhaben zu kénnen. Hierfir ist an einem Gehause 12 der
Handhabungseinrichtung 10 ein Griff 15 angeordnet, der von der jeweiligen
Bedienperson 13 mit einer Hand 13a ergriffen werden kann, um durch eine
entsprechende manuelle Kraft das Tragmittel 9 und somit den Laststrang
einschliellich der etwaigen Last L fuhren und ausrichten sowie etwaige
Pendelbewegungen hiervon dampfen zu kénnen. Die andere Hand 13b der
Bedienperson 13 kann dabei in einem direkten Kontakt mit der Last L stehen und das
FUhren und Ausrichten beziehungsweise Dampfen unterstitzen, so dass hierflr
insgesamt beide Hénde 13a, 13b zur VerflUgung stehen, wie es flr Lasthandling-
Krane typisch ist. AuRerdem ist die Handhabungseinrichtung 10 zum Bedienen des
Krans 1 mit einem beispielsweise als Joystick ausgebildeten Bedienelement 16 (siehe

Figur 2a) versehen und somit als Steuerschalter ausgebildet.

Auch umfasst der Kran 1 eine Steuerungseinheit 11, die steuerungstechnisch und
insbesondere signallbertragend sowohl mit der Handhabungseinrichtung 10
beziehungsweise deren Bedienelement 16 als auch mit den Fahrantrieben sowie dem
Hubantrieb des Krans 1 verbunden ist. Indem eine Bedienperson 13 insbesondere mit
der den Griff 15 ergreifenden Hand 13a zugleich das Bedienelement 16 betétigt,
werden von der Steuerungseinheit 11 entsprechende Steuerbefehle zum
insbesondere voneinander unabhangigen Ansteuern der Antriebe beziehungsweise
deren Elektromotoren erzeugt, so dass hieriber der Kran 1 bedient und die
zugehorigen Kranbewegungen, insbesondere Fahrmandver auf der Fahrebene E und
Hub- und Senkbewegungen des Tragmittels 9 senkrecht hierzu, bewirkt werden

kdénnen.

Die Steuerungseinheit 11 kann physisch und/oder funktional geteilt sein, so dass ein
der Ansteuerung des Katzantriebs und insbesondere auch des Hubantriebs dienender
Teil 11a der Steuerungseinheit 11 als Katzsteuerung an der Krankatze 7 und ein der
Ansteuerung des Kranantriebs dienender Teil 11b der Steuerungseinheit 11 als
Kransteuerung auRerhalb der Krankatze 7 an dem Krantréager 2 oder zumindest
einem der Fahrwerke 5, 6 angeordnet ist. Alternativ kann die Steuerungseinheit 11
auch zumindest mit beiden Teilen 11a und 11b in der Handhabungseinrichtung 10
beziehungsweise deren Gehduse 12 untergebracht sein und von dort sowohl den
Hubantrieb als auch den jeweiligen Fahrantrieb (Kranantrieb bzw. Katzantrieb)

ansteuern (nicht dargestellt).
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Um den Kran 1, insbesondere dessen Hebezeug 8 gemaR dem erfindungsgemafRen
Verfahren steuern und dementsprechend mittels seiner Fahrantriebe intuitiv, sicher
und effizient in einer gewiinschten Fahrtrichtung auf der Fahrebene E verfahren zu
kénnen, ist der Kran 1 mit einer Sensorik 18 versehen, die einen als Kamera
ausgebildeten optischen Sensor 18a zum Ermitteln von Lagedaten eines am
Tragmittel 9 befestigten Teils aufweist. Als solches Teil ist erfindungsgemar
mindestens ein beispielhaft als 2D-Code 14 ausgebildetes Markierungselement im
oben definierten Sinne vorgesehen, das im oben definierten Sinne ein vordefiniertes
und eindeutiges Identifikationsmerkmal aufweist. Im vorliegenden
Ausfuhrungsbeispiel sind exemplarisch zwei 2D-Codes 14 in Form je eines AprilTags
als Markierungselemente an der Handhabungseinrichtung 10 angebracht (siehe auch
Figuren 2a und 2b), insbesondere auf einer Gehduseoberseite 12a des Gehauses 12
der Handhabungseinrichtung 10. Anstelle des jeweiligen 2D-Codes 14 bzw. AprilTags
kénnen im Rahmen der vorliegenden Erfindung auch ein oder mehrere andere(s)
Markierungselement(e) genutzt werden. Die 2D-Codes 14 werden zur Ermittlung der
Lagedaten von der Sensorik 18 detektiert und ausgewertet. Dabei ist
Steuerungseinheit 11 signallbertragend mit der Sensorik 18 verbunden und
eingerichtet, um in Abhé&ngigkeit von den mittels der Sensorik 18 ermittelten
Lagedaten eine Fahrtrichtung fir einen von der Steuerungseinheit 11 erzeugten
Steuerbefehl fur den jeweiligen Fahrantrieb, also den Katzantrieb und/oder den
Kranantrieb, des Krans 1 vorzugeben. Hierbei wirkt das Bedienelement 16 mit der
Sensorik 18 Uber eine signalUbertragende Verbindung (siehe Figur 3) derart
zusammen, dass durch eine Betatigung des Bedienelements 16, ein Steuerbefehl
zum Ansteuern des jeweiligen Fahrantriebs mit einem die vorgegebene Fahrtrichtung
reprasentierenden Richtungs-Sollwert erzeugbar ist. Durch den Steuerbefehl kann
das Hebezeug 8 dann mittels des entsprechenden Fahrantriebs in einer
entsprechenden Fahrtrichtung auf der Fahrebene E verfahren werden, wobei die
Fahrtrichtung von den mittels der Sensorik 18 detektieren 2D-Codes und deren

anschlieBend ermittelten Lagedaten abhangig ist.

Die in Figur 1 schematisch dargestellte Sensorik 18 ermittelt Lagedaten des
jeweiligen 2D-Codes 14, die beispielhaft durch eine auslenkungsfreie Drehung R der
Handhabungseinrichtung 10 um eine Drehachse z herum anderbar und somit

einstellbar sind. Zu diesem Zweck kann die jeweilige Bedienperson 13 die
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Handhabungseinrichtung 10 beispielsweise am Griff 15 mit einer Hand 13a ergreifen
und durch eine entsprechende manuelle Kraft die gewlinschte Drehung R mit einem
Drehwinkel W bewirken. Die Drehachse z ist eine eigene Achse, insbesondere
Langsachse, der Handhabungseinrichtung 10, die sich in der dargestellten
schwerkraftgetriebenen Ruhelage in Gravitationskraftrichtung erstreckt und somit mit
einer imaginéren Vertikalachse zusammenféllt. Dementsprechend befindet sich auch
das Tragmittel 9, an dem die Handhabungseinrichtung 10 und insbesondere Uber die
Handhabungseinrichtung 10 auch das Lastaufnahmemittel 9a befestigt ist, in der
schwerkraftgetriebenen Ruhelage. In diesem Zusammenhang kann in der
dargestellten Ruhelage auch das Tragmittel 9 selbst entsprechend der Drehung R um
die Drehachse z tordiert werden. Da dies jedoch fUr die Bedienperson 13 mit einem
erhdéhten manuellen Kraftaufwand einhergeht, um ein aufgrund der Tragmitteltorsion
entstehendes rickdrehendes Drehmoment zu kompensieren, erfolgt die Drehung der
Handhabungseinrichtung 10 vorzugsweise relativ zu dem Tragmittel 9. Hierfr ist die
Handhabungsrichtung 10, insbesondere gemeinsam und gleichférmig mit dem
Lastaufnahmemittel 9a und einer etwaigen daran befestigten Last L, mittels eines
insbesondere unterhalb der Gehduseoberseite 12a in das Gehduse 12 integrierten
Drehelements 17 (siehe Figuren 2a und 2b) an dem Tragmittel 9 und relativ zu
diesem um die Drehachse z drehbar befestigt. Das Tragmittel 9 selbst wird dabei
nicht oder héchstens zu einem vernachlassigbaren Maf um die Drehachse z herum
tordiert.

Figur 2a zeigt die am Tragmittel 9 aufgehéngte Handhabungseinrichtung 10 aus Figur
1 in einer schematischen Seitenansicht ndher im Detail. Dargestellt ist, dass die
Handhabungseinrichtung 10 Uber ihr Drehelement 17 mit dem Tragmittel 9 gekoppelt
ist. Dem Drehelement 17 gegenlberliegend weist die Handhabungseinrichtung 10
beziehungsweise deren Gehaduse 12 eine Aufnahme 10a zur insbesondere
drehfesten Befestigung des Lastaufnahmemittels 9a auf. Das Drehelement 17,
verbindet die Handhabungseinrichtung 10 lasttragend mit dem Tragmittel 9. Hierdurch
ist es moglich, insbesondere das Gewicht der Last L Uber die
Handhabungseinrichtung 10 weiterzuleiten und von deren Drehelement 17 in das
Tragmittel 9 einzuleiten. An dem Gehause 12, insbesondere an dem dortigen Griff 15,

ist das Bedienelement 16 angeordnet.

Auch ist erkennbar, dass der Griff 15 ausgebildet ist, um von einer Hand 13a, 13b der
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Bedienperson 13 zumindest teilweise umgriffen zu werden und zugleich das
Erreichen des Bedienelements 16 mit derselben Hand 13a, 13b zu ermdglichen. Der
Griff 15 kann zudem als Hebelarm genutzt werden, um die Handhabungseinrichtung
10 zusammen mit einer angehangten Last L (siehe Figur 1) bequem um die
Drehachse z drehen zu kénnen. Hierflr ist der Griff 15 stabférmig ausgebildet und
zwischen zwei parallelen Haltearmen 15b angeordnet, von denen in der Ansicht von
Figur 2a nur der vordere dargestellt ist. Der Griff 15 erstreckt sich dabei im
Wesentlichen horizontal zwischen den Haltearmen 15b. Der Hebelarm in Bezug auf
die Drehachse z wird somit durch die Haltearme 15b realisiert, da diese den Griff 15b
entsprechend von der Drehachse z beabstanden. Darlber hinaus weist die
Handhabungseinrichtung 10 einen in den Griff 15 integrierten Handerkennungssensor

15a auf, um die Anwesenheit einer Bedienperson zu erkennen.

Schematisch dargestellt ist auch die Anordnung der Sensorik 18 mit ihrem optischen
Sensor 18a, die exemplarisch am Hebezeug 8 oberhalb der beiden an der
Handhabungseinrichtung 10 angebrachten 2D-Codes 14 angebracht ist. Ebenso
exemplarisch am Hebezeug 8 angeordnet ist die Lastsensorik 19, die zur Aktivierung
der Leichtlastfahrfunktion und/oder der Schwerlastfahrfunktion die aktuelle Last
ermittelt. Die Lastsensorik 19 kann auch einen Lastsensor umfassen, der im
Laststrang angeordnet ist, inshesondere an dem Tragmittel 9 selbst oder in oder an

dem Gehduse 12 der Handhabungseinrichtung 10.

Figur 2b zeigt eine Ansicht einer alternativen Handhabungseinrichtung 10 fur den
Kran 1 aus Figur 1. Im Vergleich zur Handhabungseinrichtung 10 aus Figur 2a
erstreckt sich der Griff 15 insbesondere mit dem integrierten Handerkennungssensor
15a in Figur 2b vertikal und umschlie3t die Drehachse z. Der Hebelarm gemaf Figur
2b ist also durch die fehlenden Haltearme 15b und den somit geringeren Abstand der

Bedienerhand von der Drehachse z kleiner als in Figur 2a.

Das in Figur 2a beispielhaft als Joystick ausgebildete Bedienelement 16 ist in Figur 2b
verdeckt und kann hier ebenfalls als Joystick oder auch als Taste ausgebildet sein.
Alternativ kann die Handhabungseinrichtung 10 in beiden Figuren 2a und 2b auch
ganzlich ohne Bedienelement 16 ausgebildet sein oder nur ein Bedienelement fir den

Hubantrieb aufweisen, jedoch keines fiir die Fahrantriebe.
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Beide Figuren 2a und 2b zeigen die Position des Drehelements 17 unterhalb der
Gehé&useoberseite 12a und insbesondere innerhalb des Gehduses 12. Im Gegensatz
zu Figur 2a sind die Markierungselemente in Form von 2D-Codes 14 jedoch in Figur
2b nicht unmittelbar auf der Gehauseoberseite 12a angebracht, sondern auf einem
separaten, flach und ringférmig ausgebildeten Halteteil 12b, das oberhalb des
Gehéuses 12 drehfest mit dem Gehause 12 bzw. der Gehduseoberseite 12a
verbunden ist. Ein solches Halteteil 12b flr das mindestens eine Markierungselement
kann unabhéngig von der Ausgestaltung Handhabungseinrichtung 10, des Griffs 15

und des Bedienelements 16 vorgesehen sein.

Im Ubrigen sind in Figur 2b gegeniiber Figur 2a gleiche Teile mit gleichen
Bezugszeichen versehen und die Ausflhrungen hierzu gelten entsprechend flr beide

Handhabungseinrichtungen 10.

Figur 3 zeigt eine schematische Darstellung von Steuerungskomponenten des Krans
1. Dargestellt sind insbesondere fiir die Erfindung erforderliche Komponenten, wie die
Steuerungseinheit 11, deren als Katzsteuerung zur Ansteuerung des Katzantriebs und
insbesondere auch des Hubantriebs dienender Teil 11a sowie deren als
Kransteuerung zur Ansteuerung des Kranantriebs dienender Teil 11b, die Sensorik 18
mit beispielhaft als Kamera ausgebildetem optischem Sensor 18a zum Ermitteln der
Lagedaten der 2D-Codes 14, sowie die fur die optionalen Ausgestaltungen der
Erfindung ggf. bendtigten Komponenten wie ein Bedienelement 16 der somit als
Steuerschalter ausgebildeten Handhabungseinrichtung 10, der
Handerkennungssensor 15a und die Lastsensorik 19. Mit gestrichelten Linien sind
darUber hinaus signaltbertragende Verbindungen der genannten Komponenten
insbesondere zur Steuerungseinheit 11 dargestellt, womit die Ubertragung von
Signalen, die zumindest den ermittelten Lagedaten, genannten Sollwerten,
insbesondere jeweils als Richtungs-Sollwert vorgegebenen Fahrtrichtungen und/oder
Geschwindigkeits-Sollwerten, und/oder Steuerbefehlen mit solchen Sollwerten fir den

Fahrantrieb und Hubantrieb entsprechen, sichergestellt ist.

Im Rahmen der vorliegenden Erfindung kann der Lasthandling-Kran 1 nun

beispielsweise gemaR folgender Szenarien gesteuert werden.

In einem Szenario a), das der Betriebsart ,Drehen” bzw. der Schwerlastfahrfunktion
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entspricht, kann oberhalb eines vordefinierten Lastwerts von beispielsweise 20kg die
Bedienperson die als Steuerschalter ausgebildete Handhabungseinrichtung 10 mit
einer auslenkungsfreien Drehung R im obigen Sinne in die gewiinschte Fahrtrichtung
drehen. AnschlieRend kann der Steuerbefehl flir den Fahrantrieb durch Betétigung
des beispielsweise als Joystick ausgebildeten Bedienelements 16 erzeugt werden,
der dann in der gewlinschten Fahrtrichtung in eine entsprechende Fahrbewegung
umgesetzt wird, da die Sensorik 18 die Drehung R von mindestens einem der 2D-
Codes 14 in Form entsprechender Lagedaten ermittelt und die mit der Sensorik 18
signalUbertragend verbundene Steuerungseinheit 11 den Steuerbefehl mit
dementsprechend vorgegebener Fahrtrichtung und somit in Abh&ngigkeit von den
ermittelten Lagedaten erzeugt. Damit ist auch die oben genannte Lenkfunktion
umgesetzt, wobei die Geschwindigkeit des Fahrantriebs ebenfalls Gber den Joystick

steuerbar ist.

In einem Szenario b), das der Betriebsart ,Auslenken” bzw. der Leichtlastfahrfunktion
entspricht, muss unterhalb eines vordefinierten Lastwerts von beispielsweise 20kg die
Bedienperson die als Steuerschalter ausgebildete Handhabungseinrichtung 10 nur in
die gewlnschte Fahrtrichtung ziehen oder driicken, wobei keine auslenkungsfreie
Drehung R im obigen Sinne erforderlich bzw. keine Lenkfunktion wie bei der
Schwerlastfahrfunktion aktiviert ist. Auch hier wird gewlinschte Fahrtrichtung durch
entsprechende Lageénderung mindestens eines 2D-Codes 14 Uber die Sensorik 18
erfasst und von der Steuerungseinheit 11 in einen entsprechenden Steuerbefehl
umgesetzt, wobei die Geschwindigkeit vom Maf der Lagednderung beziehungsweise

den hierzu ermittelten Lagedaten abhangt.

In beiden Szenarien kann die vorgegebene Fahrtrichtung im laufenden Betrieb ,,on the
fly“, also wéhrend der laufenden Fahrbewegungen und ohne Stoppen des jeweiligen

Fahrantriebs, durch entsprechende Lageanderung geandert werden.
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Patentanspriche

1. Verfahren zum Steuern eines Lasthandling-Krans (1), an dessen Tragmittel (9) eine
Handhabungseinrichtung (10) flr eine Bedienperson befestigt ist, wobei mit einer
Sensorik (18) Lagedaten eines am Tragmittel (9) befestigten Teils ermittelt werden,
und eine Steuerungseinheit (11) signallbertragend mit der Sensorik (18) verbunden
und eingerichtet ist, um in Abh&ngigkeit von den mittels der Sensorik (18) ermittelten
Lagedaten eine Fahrtrichtung fiir einen von der Steuerungseinheit (11) erzeugten
Steuerbefehl flr mindestens einen Fahrantrieb des Krans (1), insbesondere einen
Katzantrieb und/oder einen Kranantrieb, vorzugeben, dadurch gekennzeichnet, dass
mindestens ein Markierungselement, welches mindestens ein vordefiniertes,
insbesondere eindeutiges, |dentifikationsmerkmal aufweist, am Tragmittel (9),
vorzugsweise an der Handhabungseinrichtung (10), angebracht wird, und zur
Ermittlung der Lagedaten von der Sensorik (18) das mindestens eine
Markierungselement detektiert wird und das mindestens eine vordefinierte
Identifikationsmerkmal des jeweils detektierten Markierungselements ausgewertet

wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass das mindestens eine
Markierungselement ein passives Markierungselement, vorzugsweise in Form eines
2D-Codes (14), oder ein aktives Markierungselement ist, vorzugsweise in Form eines
elektromagnetische Strahlung, insbesondere Infrarotstrahlung, emittierenden

Senders.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass der
Steuerbefehl flr den jeweiligen Fahrantrieb nur, insbesondere erst, erzeugt und/oder
in eine Fahrbewegung des Krans (1) umgesetzt wird, wenn ein
Handerkennungssensor (15a) der Handhabungseinrichtung (10) zumindest die

Anwesenheit einer Bedienperson erkennt.

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Fahrtrichtung fur den Steuerbefehl durch eine Lagednderung des jeweils
detektierten Markierungselements und die hierzu ermittelten Lagedaten vorgegeben

und/oder geandert wird.
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5. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Fahrtrichtung fir den Steuerbefehl durch Betatigung eines Bedienelements

(16) des Krans (1), inshesondere der Handhabungseinrichtung (10), vorgegeben wird.

6. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Sensorik (18) die Lagedaten kontinuierlich ermittelt und derart mit der
Steuerungseinheit (11) zusammenwirkt, dass die vorgegebene Fahrtrichtung wéahrend
des Verfahrens des jeweiligen Fahrantriebs in Abh&ngigkeit der ermittelten Lagedaten
kontinuierlich veréndert wird, insbesondere also wahrend der laufenden

Fahrbewegung(en) und ohne Stoppen des jeweiligen Fahrantriebs.

7. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass der Steuerbefehl flr den jeweiligen Fahrantrieb gemang einer Betriebsart
LJAuslenken® des Krans (1) durch eine Lageénderung des mindestens einen
detektierten Markierungselements und den hierzu ermittelten Lagedaten erzeugt wird,
wobei vorzugsweise auch ein Geschwindigkeits-Sollwert fir den jeweiligen
Fahrantrieb vorgegeben und/oder gedndert wird, der von den zur Lageanderung
ermittelten Lagedaten abhéngig ist, insbesondere vom Mal} eines
Auslenkungswinkels oder einer Bewegungsamplitude in Richtung einer

Kranfahrrichtung und/oder Katzfahrrichtung.

8. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass der Steuerbefehl flr den jeweiligen Fahrantrieb gemang einer Betriebsart
,Drehen“ des Krans (1) durch Betétigung eines Bedienelements (16) des Krans (1),
insbesondere der Handhabungseinrichtung (10), erzeugt wird, insbesondere ohne
dass zusatzlich eine Lageénderung des mindestens einen Markierungselements
bewirkt oder entsprechende Lagedaten hierzu ermittelt werden missen, wobei
vorzugsweise durch die Betédtigung des Bedienelements (16) auch ein

Geschwindigkeits-Sollwert flr den Fahrantrieb vorgegeben wird.

9. Verfahren nach Anspruch 7 oder 8, dadurch gekennzeichnet, dass die Betriebsart
,Drehen“ und/oder die Betriebsart ,Auslenken” jeweils ausschlieBlich fur vordefinierte
Anwendungsfalle, die vorzugsweise durch Parametrierung oder durch vordefinierte
Lastbereiche festlegbar sind, aktiviert werden, wobei vorzugsweise die Betriebsart

,Drehen” im Sinne einer Schwerlastfahrfunktion fir Lasten oberhalb eines
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vordefinierten Lastwerts und die Betriebsart ,Auslenken® im Sinne einer
Leichtlastfahrfunktion fir Lasten unterhalb des vordefinierten Lastwerts aktivierbar ist,
und zur Aktivierung der Leichtlastfahrfunktion und/oder der Schwerlastfahrfunktion

eine Lastsensorik (19) die aktuelle Last ermittelt.

10. Lasthandling-Kran (1), an dessen Tragmittel (9) eine Handhabungseinrichtung
(10) fur eine Bedienperson befestigt ist, wobei der Kran (1) eine Sensorik (18) zur
Ermittlung von Lagedaten eines am Tragmittel (9) befestigten Teils, aufweist und eine
Steuerungseinheit (11) des Krans (1) signaltbertragend mit der Sensorik (18)
verbunden und eingerichtet ist, um in Abhéangigkeit von den mittels der Sensorik (18)
ermittelten Lagedaten eine Fahrtrichtung flr einen von der Steuerungseinheit (11)
erzeugbaren Steuerbefehl fur einen mindestens einen Fahrantrieb des Krans (1),
insbesondere einen Katzantrieb und/oder einen Kranantrieb, vorzugeben, dadurch
gekennzeichnet, dass mindestens ein Markierungselement, welches mindestens ein
vordefiniertes, insbesondere eindeutiges, Identifikationsmerkmal aufweist, am
Tragmittel (9), vorzugsweise an der Handhabungseinrichtung (10), angebracht ist, um
zur Ermittlung der Lagedaten von der Sensorik (18) detektiert zu werden und wobei
die Sensorik (18) und/oder die Steuerungseinheit (11) eingerichtet sind, um das
mindestens eine vordefinierte Identifikationsmerkmal des jeweils detektierten
Markierungselements auszuwerten, insbesondere um ein Verfahren nach einem der

vorgehenden Anspriche auszuflhren.
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