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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　クレーンであって、
　コントローラと、
　支持部、及び該支持部に対して移動軸線に沿って可動であるビームを有する少なくとも
１つのアウトリガと、
　前記ビームに搭載されたジャッキであって、選択的に伸長して支持面と接して当該クレ
ーンを支持可能であり、当該クレーンの重量が前記ジャッキに近づく方向又は前記ジャッ
キから離れる方向に移動したときに前記支持部に対して少量だけ上下に動くようにされた
ジャッキと、
　前記アウトリガの伸長の程度を判定するとともに、前記アウトリガが所望の作業位置に
あるときに前記ジャッキが伸長されて前記クレーンを支持するように前記支持面に係合し
ているか否かを判定する非機械式装置と、を備え、
　前記非機械式装置が、
　ａ）前記移動軸線に対して非平行な向きで前記ビームか前記支持部かのどちらか一方に
取り付けられている一連の検知点と、
　ｂ）前記ビームが前記移動軸線に沿って移動する間において前記一連の検知点を異なる
位置で横切るようにして、前記ビームか前記支持部かのどちらか他方に取り付けられてい
る非機械式センサーと、を備えており、
　ｃ）前記非機械式センサーは、前記ビームが前記移動軸線に沿って動くときに前記一連
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の検知点の位置を検知し、
　ｄ）前記非機械式センサーは、該非機械式センサーが検知した前記支持部に対する前記
ビームの相対位置を示す第一の信号、及び前記ジャッキが前記支持面と係合して当該クレ
ーンを支持していることを示す第二の信号を前記コントローラに提供する、ことを特徴と
するクレーン。
【請求項２】
　請求項１に記載のクレーンであって、
　前記一連の検知点が磁気ストリップからなり、前記非機械式センサーが磁気センサーで
ある、ことを特徴とするクレーン。
【請求項３】
　請求項１に記載のクレーンであって、
　前記一連の検知点が磁気ストリップからなり、前記非機械式センサーが磁気スイッチの
アレイからなる、ことを特徴とするクレーン。
【請求項４】
　請求項１に記載のクレーンであって、
　前記一連の検知点が電流を流すワイヤーからなり、前記非機械式センサーが電流を検知
する機器のアレイからなる、ことを特徴とするクレーン。
【請求項５】
　請求項１に記載のクレーンであって、
　前記ビームが鉄系金属によって構成されており、前記一連の検知点が非鉄系金属によっ
て構成されており、前記非機械式センサーが鉄系金属と非鉄系金属とを区別する素子のア
レイからなる、ことを特徴とするクレーン。
【請求項６】
　請求項１に記載のクレーンであって、
　前記一連の検知点が、光反射性材料、光吸収性材料、及びこれらの組合せからなる群か
ら選択された材料からなり、前記非機械式センサーが光センサーのアレイからなる、こと
を特徴とするクレーン。
【請求項７】
　請求項１に記載のクレーンであって、
　前記一連の検知点が細長い発光素子からなり、前記非機械式センサーが光センサーのア
レイからなる、ことを特徴とするクレーン。
【請求項８】
　請求項１～７のうちのいずれか一項に記載のクレーンであり、
　前記第二の信号が、前記第一の信号に続いて且つ前記ジャッキが前記支持面と接するよ
うに伸長せしめられた後に引き続いて提供され、前記第二の信号は、前記移動軸線を横切
る方向に前記ジャッキによって前記ビームにかけられる力の結果として、前記支持部に対
する前記ビームの位置の相対的な変化を示している、ことを特徴とするクレーン。
【請求項９】
　請求項１～８のうちのいずれか一項に記載のクレーンであり、
　前記クレーンを選択的に支持するために多数のアウトリガを備えており、各アウトリガ
が、支持部と、移動軸線に沿って該支持部に対して可動のビームとを備えており、且つ前
記移動軸線に対して非平行な向きで前記ビームか前記支持部かのいずれか一方に取り付け
られている一連の検知点と、前記ビームが前記軸線に沿って移動する際に種々の位置で前
記一連の検知点を横切る方向で前記ビームか前記支持部かのいずれか他方に取り付けられ
ている非機械式センサーとを有している、ことを特徴とするクレーン。
【請求項１０】
　請求項１～９のうちのいずれか一項に記載のクレーンであり、
　前記一連の検知点が前記ビームの表面上を対角線に沿って延びており、前記非機械式セ
ンサーは、前記支持部に取り付けられており且つ直線状で前記ビームの移動軸線に対して
概ね直角である、ことを特徴とするクレーン。
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【請求項１１】
　請求項１～７のいずれか一項に記載のクレーンであり、
　前記コントローラが、前記第一の信号と前記第二の信号との間の差によって表される直
線位置を表す出力の予期される変化を検知したときに、該コントローラは前記ジャッキが
該クレーンを支持していると判定する、ことを特徴とするクレーン。
【請求項１２】
　請求項１１に記載のクレーンであり、
　前記コントローラが前記非機械式センサーの出力信号を連続的に監視して該クレーンが
作業中に位置を変えたか否かを判定する、ことを特徴とするクレーン。
【請求項１３】
　ビームのための支持部に対する位置を非機械的に判定する方法であり、前記ビームは前
記支持部に対して移動軸線に沿って可動であり、
　ａ）一連の検知点を、前記移動軸線と非平行な向きで前記ビームか前記支持部かのどち
らか一方に取り付けるステップと、
　ｂ）非機械式センサーを、前記ビームが前記移動軸線に沿って移動する間において前記
一連の検知点を異なる位置において横切るようにして、前記ビームか前記支持部かのどち
らか他方に対して関連付けるステップと、
　ｃ）前記ビームが前記移動軸線に沿って移動するときに、前記一連の検知点の位置を前
記非機械式センサーによって検知するステップと、
　ｄ）前記非機械式センサーによって検知された前記支持部に対する前記ビームの相対位
置を示す第一の信号を前記非機械式センサーから提供し、前記移動軸線に交わる方向での
前記ビームに作用する力による前記支持部に対する前記ビームの位置の相対的変化を示す
第二の信号を前記非機械式センサーから提供するステップと、
　を含む方法。
【請求項１４】
　クレーンを作動させる方法であり、
　該クレーンは、コントローラと、少なくとも１つのアウトリガと、ジャッキとを備えて
おり、該アウトリガは、支持部、及び該支持部に対して移動軸線に沿って可動のビームを
備え、前記ジャッキは、前記ビームに搭載され、支持面に接触するまで選択的に伸長して
当該クレーンを支持可能とされており、
　ａ）前記移動軸線に対して非平行な向きで前記ビームか前記支持部かのいずれか一方に
取り付けられた一連の検知点を設けるステップと、
　ｂ）前記ビームが前記移動軸線に沿って移動する間において異なる位置で前記一連の検
知点を横切る方向で、前記ビームか前記支持部かのいずれか他方に取り付けられた非機械
式センサーを設けるステップと、
　ｃ）前記ビームが前記移動軸線に沿って移動する際に、前記非機械式センサーに対する
前記一連の検知点の位置を検知するステップと、
　ｄ）前記非機械式センサーによって検知された、前記支持部に対する前記ビームの相対
位置を示す第一の信号を前記非機械式センサーから前記コントローラに提供するステップ
と、
　ｅ）前記ジャッキを支持面に係合するまで降ろして、前記ジャッキが前記支持面に係合
して前記クレーンを支持していることを示す第二の信号を前記非機械式センサーから前記
コントローラに提供するステップと、
を含むことを特徴とする方法。
【請求項１５】
　請求項１４に記載の方法であり、
　前記第二の信号が、前記ジャッキによって前記移動軸線を横切る方向に前記ビームにか
けられる力の結果としての前記支持部に対する前記ビームの相対位置変化を表している、
ことを特徴とする方法。
【請求項１６】
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　請求項１４又は１５に記載の方法であり、
　前記第一及び第二の信号を前記クレーンのためのコントローラに付与し、前記第一の信
号と前記第二の信号との差によって示される位置の出力変化を検知し、それによって前記
ジャッキが前記クレーンを支持していると判定するステップと、を更に含んでいる、こと
を特徴とする方法。
【請求項１７】
　クレーンであって、
　コントローラと、
　ジャッキを有する少なくとも１つのアウトリガと、
　前記クレーンに対する前記アウトリガの伸長の程度、及び支持面に対する前記ジャッキ
の係合状態を判定する非機械式装置と、を備え
　前記アウトリガが、支持部と、該支持部に対して移動軸線に沿って移動可能なビームと
を有しており、
　前記非機械式装置が、
　ａ）前記移動軸線に対して非平行な向きで前記ビームか前記支持部かのどちらか一方に
取り付けられている一連の検知点と、
　ｂ）前記ビームが前記移動軸線に沿って移動する間において非機械的な前記一連の検知
点を異なる位置で横切るようにして、前記ビームか前記支持部かのどちらか他方に取り付
けられている非機械式センサーと、を備えており、
　ｃ）前記非機械式センサーは、前記ビームが前記移動軸線に沿って動くときに前記一連
の検知点の位置を検知し、
　ｄ）前記非機械式センサーは、前記コントローラに該非機械式センサーが検知した前記
支持部に対する前記ビームの相対位置を示す第一の信号、及び前記ジャッキの係合状態を
示す第二の信号を提供する、ことを特徴とするクレーン。
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　（関連先行出願）
　本願は、２０１１年５月４日に出願された米国特許出願第１３／１００，７５８
号に基づく優先権を主張しており、該米国特許出願の開示内容は、これに言及することに
よりその全体が本明細書に組み入れられている。
【０００２】
　本発明は、支持部上に取り付けられており且つ移動軸線に沿って該支持部に対して可動
のビームの相対位置を判定し、これに加えて又は代替的に、ビームが地面上に支持されて
いるか否かを検知する装置に関する。特に、本発明は、クレーンのような伸縮式アウトリ
ガビーム及び装置を安定化させるためのジャッキをも備えている装置と組み合わせて使用
するための装置に関する。本発明に従って、ビームが前記の移動軸線に沿って動かされる
ときに変化する第一の信号を発生して前記支持部に対するビームの位置を示す信号を堤供
する装置が提供される。該装置は更に、アウトリガジャッキが降ろされてクレーンを支持
しているか否かを検知することができる。
【背景技術】
【０００３】
　移動式クレーンのような建設機械は、典型的には、運搬シャシの形体のキャリアユニッ
トと伸長可能なブームを備えている上部旋回体ユニットとを備えている。上部旋回体ユニ
ットは、典型的にはキャリアユニット上で旋回できる。運搬の際には、クレーンはキャリ
アユニットによってその車軸及びタイヤ上に支持される。
【０００４】
　クレーンは、吊り上げ作業のために使用されているときには、通常は、運搬シャシのタ
イヤ及び車軸上に載置されている際よりも高度に安定化されるべきである。吊り上げ作業
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中のクレーンの安定性及び支持を提供するために、アウトリガ装置を備えたキャリアユニ
ットを提供することが知られている。アウトリガ装置は、通常は、少なくとも２つ（４つ
以上である場合が多い）の伸縮式アウトリガビームを備えており、該アウトリガビームは
、クレーンが吊り上げ作業を行なう位置に配置されたときにクレーンを支える逆さジャッ
キを備えている。
【０００５】
　ジャッキは、伸長可能なビームを使用して、これらのジャッキがクレーンのための安定
化のための基部を堤供できる位置に位置決めされる。該逆さジャッキは、キャリアユニッ
ト及び上部旋回体ユニットを支持し且つ安定化させるために、地面と接する状態まで降ろ
される。ジャッキは、所望ならば、タイヤが地面から持ち上げられた形態でクレーンを支
持するように十分に降ろされる。
【０００６】
　歴史的には、クレーンのオペレータが、クレーンを適正に安定化させるためにアウトリ
ガビームが伸長されるべき伸長程度を判定し且つ目視で検査してクレーンを支持し且つ安
定化させる程度までジャッキが降ろされたか否かを判定していた。しかしながら、アウト
リガ部材の位置及び状態を自動的に監視することができること、及びオペレータにアウト
リガの配列及び状態の表示を提供できることは有用である。アウトリガの位置及び状態を
監視することができること、及び、次いでこれらの状態を示す適当な信号をクレーン監視
及び制御装置に堤供することもまた有益である。
【０００７】
　特に、アウトリガビームが伸長せしめられる場合のアウトリガビームの長さを測定する
ことができること、及びクレーンの動作を補助するためにジャッキの伸長長さ及び配置を
示す信号を提供できることが望ましい。更に、逆さジャッキがこれらのジャッキが実際に
クレーンを支持している位置まで実際に伸長せしめられているか否かを監視し且つ判定で
きること、及びクレーンの動作を支援するために適当な信号を堤供できることが望ましい
。
【発明の概要】
【０００８】
　本発明は、上記した結果を得るための装置及び方法を堤供する。特に、本発明は、伸長
可能なアウトリガビームが、少なくともある種の伸長状態及び好ましくは伸長量において
、実際に伸長せしめられている程度を監視し且つ測定するシステム及び方法を堤供する。
本発明の好ましい実施形態はまた、アウトリガ装置に関係付けられているジャッキが実際
に地面と接していてクレーンを安定させ／支持しているか否かを監視するシステムをも堤
供する。
【０００９】
　本発明は、第一の特徴において伸長可能なビームの測定装置を包含している。該ビーム
の測定装置は、支持部と、該支持部上に取り付けられており且つ移動軸線に沿って該支持
部に対して可動のビームと、前記ビームの移動軸線に非平行な向きに該ビームか前記支持
部かのいずれか一方に沿って取り付けられている一連の検知点と、前記ビームが前記軸線
に沿って移動する際に種々の位置において前記一連の検知点を横切る方向に前記ビームか
前記支持部かのいずれか他方に取り付けられているセンサーと、を備えており、前記セン
サーは、前記ビームが前記移動軸線に沿って動かされると変化する第一の信号を発生し、
それによって前記支持部に対する前記ビームの位置を表す信号を提供するようになされて
いる。
【００１０】
　本発明は、第二の特徴において、移動軸線に沿ってビームのための支持部に対して可動
なビームの前記支持部に対する位置を判定するための方法を包合している。該方法は、一
連の検知点を、移動軸線に対して非平行な向きで前記ビームか前記支持部かのいずれか一
方に取り付けるステップと、センサーを、前記ビームが前記軸線に沿って移動する間に異
なる位置で前記一連の検知点を横切るようにして、前記ビームか前記支持部かのいずれか
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他方に関連付けるステップと、前記ビームが前記軸線に沿って動くときに前記一連の検知
点の位置を前記センサーによって検知するステップと、前記センサーによって検知された
前記支持部に対する前記ビームの相対位置を示す第一の信号を堤供するステップと、を含
んでいる。
【００１１】
　本発明は、第三の特徴において、少なくとも１つのアウトリガと、クレーンに対する前
記アウトリガの伸長程度を判定する装置と、を備えているクレーンを包含している。該ク
レーンにおいては、前記アウトリガは、移動軸線に沿って該アウトリガの支持部に対して
可動であるビームを備えており、前記アウトリガの伸長程度を判定する装置は、前記移動
軸線に対して非平行な向きで前記ビームか前記支持部かのいずれか一方に取り付けられて
いる一連の検知点と、前記ビームが前記軸線に沿って移動する間に異なる位置において前
記一連の検知点を横切るようにして前記ビームか前記支持部かのいずれか他方に取り付け
られているセンサーと、を備えている。該センサーは、前記ビームが前記軸線に沿って動
くときに前記一連の検知点の位置を検知する。該センサーは、該センサーによって検知さ
れた前記支持部に対する前記ビームの相対位置を示す第一の信号を堤供する。
【００１２】
　本発明は、第四の特徴において、移動軸線に沿ってアウトリガの支持部に対して可動の
ビームを備えている少なくとも１つのアウトリガを備えているクレーンを作動させる方法
を包含している。該方法は、ａ）移動軸線に対して非平行な向きで前記ビームか前記支持
部かのいずれか一方に取り付けられた一連の検知点を設けるステップと、ｂ）前記ビーム
が前記軸線に沿って移動する間に異なる位置で前記一連の検知点を横切る方向で前記ビー
ムか前記支持部かのいずれか他方に取り付けられた一連の検知点を設けるステップと、ｃ
）前記ビームが前記軸線に沿って移動する際に前記センサーに対する前記一連の検知点の
位置を検知するステップと、ｄ）前記センサーによって検知された、前記支持部に対する
前記ビームの相対位置を示す第一の信号を提供するステップと、を含んでいる。
【００１３】
　本発明は、第五の特徴において、クレーンを包含している。該クレーンは、ジャッキが
取り付けられている少なくとも１つのアウトリガと、該アウトリガが所望の作業位置にあ
るときに該クレーンを支持するためにジャッキが伸長せしめられ且つ地面と係合している
か否かを判定するための装置と、を備えており、前記アウトリガは、アウトリガ支持部に
対して移動軸線に沿って可動であるビームを備えており、該ビームは、前記クレーンの重
量がジャッキに近づく方向か又は離れる方向に移動せしめられたときに前記支持部に対し
て少量だけ上下に動く機能を有しており、前記判定するための装置は、前記ビームか前記
支持部かのいずれか一方に取り付けられている少なくとも１つの検知点と、前記アウトリ
ガビームが前記所望の作業位置にあるときに前記少なくとも１つの検知点の位置を検知で
きるように、前記ビームか前記支持部かのいずれか他方に取り付けられているセンサーと
、を備えており、前記センサーは、前記ビームが前記支持部に対して上か下に移動したと
きに前記検知点の位置を検知し、このようにして、前記ジャッキが前記クレーンのための
支持を提供しているか否かを示す信号を提供するようになされている。
【００１４】
　本発明は、第六の特徴において、クレーンを作動させる方法であって、該クレーンは少
なくとも１つのアウトリガを備えており、該少なくとも１つのアウトリガは該アウトリガ
が移動軸線に沿ってアウトリガの支持部に対して動くことができるビームを備えている、
クレーンを作動させる方法を包含している。該方法は、ａ）前記ビームか前記支持部かの
いずれか一方に取り付けられた少なくとも１つの検知点を設けるステップと、ｂ）前記ア
ウトリガが所望の作動位置にあるときに前記少なくとも１つの検知点の位置を検知できる
位置で前記ビームか前記支持部かのいずれか他方に取り付けられたセンサーを設けるステ
ップと、ｃ）前記クレーンの重量が前記ジャッキへと或いはジャッキから移動することに
より前記ビームが前記支持部に対して上下に動く際に、前記センサーに対する前記少なく
とも１つの検知点の位置を検知するステップと、ｄ）前記ジャッキが前記クレーンのため
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の支持を提供しているか否かを表す信号を提供するステップと、を含んでいる。
【００１５】
　好ましい装置の構成要素は、事実上は不動部品からなり、極めて耐久性と信頼性とがあ
り、屋外用部材及びクレーン又はクレーンに類似の装置が遭遇する状況に対して容易に耐
えることができる。
【００１６】
　以下、本発明のこれらの及びその他の利点並びに本発明自体を、図面を参照して詳細に
説明する。
【図面の簡単な説明】
【００１７】
【図１】図１は、ビームが伸長せしめられ、ジャッキが持ち上げられている状態のアウト
リガ装置の概略図である。
【図２】図２は、ジャッキが降された位置にある状態のアウトリガ装置の図１に似た図で
ある。
【図３】図３は、短縮位置にあるビームを図示している概略図である。
【図４】図４は、伸長位置にあるビームを図示している概略図である。
【図５】図５は、伸長位置にあるビームと持ち上がった位置にあるジャッキとによっても
たらされる力の配置を図式的に示している図である。
【図６】図６は、伸長位置にあるビームと、降下位置にあるジャッキとによってもたらさ
れる力の配置を図式的に示している図である。
【図７】図７は、短縮位置にあるビームと持ち上がった位置にあるジャッキとによっても
たらされる力の配置を図式的に示している図である。
【図８】図８は、短縮位置にあるビームと降下位置にあるジャッキとによってもたらされ
る力の配置を図式的に示している図である。
【図９】図９は、種々の位置のうちの一つの位置にあるアウトリガと共に使用されている
本発明の装置を示している図である。
【図１０】図１０は、種々の位置のうちの一つの位置にあるアウトリガと共に使用されて
いる本発明の装置を示している図である。
【図１１】図１１は、種々の位置のうちの一つの位置にあるアウトリガと共に使用されて
いる本発明の装置を示している図である。
【図１１Ａ】図１１Ａは図１１の拡大図であり、使用されている目盛の細部を示している
。
【図１２】図１２は、種々の位置のうちの一つの位置にあるアウトリガと共に使用されて
いる本発明の装置を示している図である。
【図１２Ａ】図１２Ａは図１２の拡大図であり、使用されている目盛の細部を示している
。
【図１３】図１３は、種々の位置のうちの一つの位置にあるアウトリガと共に使用されて
いる本発明の装置を示している図である。
【図１４】図１４は、種々の位置のうちの一つの位置にあるアウトリガと共に使用されて
いる本発明の装置を示している図である。
【図１５】図１５は、キャリアユニットと安定化のためのアウトリガとを備えている例示
的な移動式クレーンの側面図である。
【発明を実施するための形態】
【００１８】
　以下、本発明を更に発明する。以下の文節には、本発明の種々の特徴が更に詳細に規定
されている。このように規定されている各特徴は、明確に逆の意味であると記されていな
い限り、あらゆる他の特徴と組み合わせることができる。特に、好ましいか又は有利であ
るとして示されているあらゆる特徴は、好ましいか又は有利であるとして示されている他
の特徴と組み合わせることができる。
【００１９】
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　本明細書及び特許請求の範囲において使用されている幾つかの用語は、以下に規定する
意味を有している。“一連の検知点”という文言は、一つの点を別の点から区別するため
に使用することができる幾何学的構造で配列されている複数の検知のための標識を意味し
ている。これらの一連の点は、相互に結合されて磁性材料からなるストリップのような１
つの連続したストリップを形成することができ、又はこれらの一連の点は互いに分離され
ている個々の標識とすることができる。該一連の点は、全てが一つの直線内に含まれてい
る必要はない。実際には、これらの点は、何らかの分類の幾何学的曲線さえも表わしてい
なくて良い。センサーが各々異なった検知点を検知するときに個々の出力を提供するよう
にコンピュータがプログラムされている場合に、これらの点は、ここで使用されている用
語としての“一連”の点である。
【００２０】
　 “クレーンの重量がジャッキに近づくか又は遠ざかるように移動せしめられるときに
支持部に対して少しだけ上方へ或いは下方へ動かす能力をビームが有している”という文
節における“少しだけ”という用語は、市販されているアウトリガ付きのクレーンにおい
て許容可能であるとわかっている程度の移動程度を意味している。例えば、市販のクレー
ン上のボックス支持部内に取り付けられている所定のアウトリガビームについては、装置
上のボックスの内側でビームが上下に動くことができる程度は、この“少しの”移動程度
を表している。
【００２１】
　本発明の好ましい実施形態は、伸縮式ビームの伸長長さを測定することができると共に
逆さジャッキがクレーンを支持しているか否かを判定することができる、非機械的測定装
置すなわち動かない部品の群を堤供している。以下、好ましい実施形態の例を、上部旋回
体ユニット及びキャリアユニットを備えている移動式クレーンを参照して説明する。
【００２２】
　図１５を参照すると、例示的なクレーン５０は、運搬可能なシャシ又はキャリアユニッ
ト５３上に設けられている上部旋回体５５を備えている。該上部旋回体ユニットは、種々
のタイプの伸長可能なブームのうちのいずれか（例えば、伸縮ブーム５１）を備えている
。該キャリアユニットにはタイヤが設けられており、該タイヤは、移動式クレーンが吊り
上げ作業のために望ましい場所まで地面の上を移動するのを可能にしている。
【００２３】
　しかしながら、タイヤは荷を吊り上げるための適当な支持を堤供しないことが多いので
、クレーンがひとたび吊り上げ作業を行なう場所に位置決めされると、吊り上げ動作中に
クレーンを安定化させるためにアウトリガ装置が設けられている。アウトリガ装置はキャ
リアユニットの一部として設けられることが最も多い。図１５に図示されている例におい
ては、クレーンは、各々、符号６０及び６２として特定されている前方のアウトリガの組
と後方のアウトリガの組とを備えている。幾つかの場合には、アウトリガビームは、キャ
リアユニットとは別個に運搬され、現場でクレーンに取り付けられる。アウトリガのため
の適当な制御装置は、通常は、クレーンの近くに立っている人が操作できるようにキャリ
アユニット上に設けられるか、運転室内に設けられるか、又はそれらの両方に設けられる
。
【００２４】
　アウトリガ装置の例示的な実施形態６０が、運搬シャシの長手軸線に沿った位置から見
た図１及び２に示されている。該クレーンは、クレーンの前方及び後方の各々のためのア
ウトリガの２つの対６０，６２を備えているけれども、図１及び２には、各々、図１５に
おいて符号６０で示されているアウトリガビームの対のみが示されている。アウトリガ部
分６２の詳細はほぼ類似している。
【００２５】
　アウトリガ部分６０は２つのアウトリガビーム３，５を備えている。各アウトリガビー
ムは、アウトリガボックス３０内に入れ子式に取り付けられている。次いで、アウトリガ
ボックスは、キャリアユニット（図１～２には図示されていない）のフレームに取り付け
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られている。従って、ビームは、各々、支持部に取り付けられており且つ該支持部に対し
て移動軸線に沿って動くことができる。図１には図示されていないけれども、ビーム３及
び５の長さは、各ビームを一杯まで引っ込ませるためにアウトリガボックス３０の幅がキ
ャリアユニットの全幅と同じになるようになされているので、ボックス３０は、当該技術
においてよく知られているように異なる面内に並べて配置されている。２つの別個のボッ
クス３０は互いに重なっていて図１の斜視方向から別々に見ることはできないので、１つ
のアウトリガボックスのみが図面に図示されている。当然のことながら、アウトリガ３及
び５の両方が同じボックス内に含まれる幾つかの実施形態が存在する。
【００２６】
　図１に示されているように、アウトリガボックス３０から延びている第一のアウトリガ
３には第一の逆さジャッキ７が取り付けられている。該ジャッキの下方端部にはアウトリ
ガパッド２５が取り付けられている。同様の方法で、第二のアウトリガビーム５がアウト
リガボックス３０から延びている。ビーム５の端部には第二の逆さジャッキ９が取り付け
られており、該第二の逆さジャッキ９はアウトリガパッド２７を備えている。
【００２７】
　クレーンの運搬中は、ビーム３及び５は、ジャッキ７及び９が運搬シャシに当接して配
置されるようにボックス３０内へ一杯まで引っ込められる。図１に示されているように、
吊り上げ作業のためには、伸縮式ビーム３及び５は、シャシから外方へ伸長せしめられて
運搬シャシよりも幅がかなり広い安定化ベースを形成する。図２に示されているように、
次いで、逆さジャッキ７及び９を降ろしてクレーンを安定化させることができる。ジャッ
キは、これらのジャッキがタイヤ１９及び２１を地面から持ち上げてクレーンの重量がジ
ャッキのみで支持されるように、十分に降ろすことができる。
【００２８】
　当該好ましい実施形態に従って、アウトリガビームの伸長長さを測定する測定装置が提
供されている。該好ましい実施形態による装置はまた、逆さジャッキがクレーンを支持す
る位置にあるか否かを判定することもできる。
【００２９】
　該好ましい実施形態の測定装置は、磁気センサーと協働して動作する磁気的な一連の検
知点に基づいている。図１に示されているように、第一の伸縮式ビーム３には第一の磁気
ストリップ１１が設けられており、該第一の磁気ストリップ１１は前記の一連の検知点を
堤供している。この場合には、この一連の検知点は連続した直線である。ビームのための
支持部を堤供しているアウトリガボックス３０に関連付けられた第一の磁気センサー１５
が設けられている。同様に、第二の伸縮式ビーム５には第二の磁気ストリップ１３が設け
られており、第二の磁気センサー１７がアウトリガボックス３０に関連付けられている。
【００３０】
　磁気ストリップ１１，１３は、ビームが伸長せしめられるか短縮せしめられるときに関
連付けられているセンサーに対する磁気ストリップの位置の変化をもたらすやり方で、ビ
ーム３，５に関連付けられて配列されている。図示されている実施形態においては、スト
リップ１１，１３は角度が付けられている（ビームの長手軸線に対してある角度ですなわ
ち対角状に設置されている）。各磁気センサー１５，１７は、ビームがボックスに対して
伸長せしめられるか又は短縮せしめられる際に関係付けられている磁気ストリップの位置
の相対的な変化を検知できるように、位置決めされている。図示されている実施形態にお
いては、各センサー１５，１７は、垂直な向きでアウトリガボックス３０に取り付けられ
ている。
【００３１】
　磁気センサー１５，１７は、磁気ストリップ１１及び１３の各々が隣接している位置を
検知し且つその位置を示す信号を出力する素子である。従って、センサー１５，１７の各
々は、測定センサーで且つリニアー目盛を有しているのが好ましい。当該好ましい実施形
態に従ってアウトリガビームが伸長せしめられている程度又は短縮せしめられている程度
を検知するためのセンサーは、概ね、ビームが伸長せしめられたり短縮せしめられたりす
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るときに該ビームが沿って動く移動軸線にほぼ直角に配置される。このようにして、セン
サーは、ビームが移動軸線に沿って動かされるときに変化する第一の信号を発生し、これ
によって支持部に対するビームの位置を示す信号を堤供する。しかしながら、このセンサ
ーは、ビーム上の磁気ストリップの該センサーに対する相対位置の変化を検知できるよう
に位置決めされている限り、正確に直角である必要はない。一の方向におけるセンサーの
分解能に影響を与えるために又は他の構成要素からの干渉を可能にするために、センサー
の他の位置も考えられる。
【００３２】
　磁気センサー１５，１７として機能するのに適したセンサーの例は、“Ｍａｇｎｅｔｏ
Ｐｏｔ”として知られている製品である。このセンサーは磁気ポテンショメータの一つの
タイプである。しかしながら、該好ましい実施形態における磁気センサーは、磁石の位置
、磁場、又は磁場によって誘導される他の信号を検知することができる種々のタイプの測
定センサーのうちのいずれかとすることができる。
【００３３】
　図示されている実施形態においては、磁気ストリップ１１，１３の各々がアウトリガビ
ームに取り付けられており且つビームの長手軸線に対してある角度で設置されている。該
磁気ストリップは、逆さジャッキを備えているビームの端部の近くからビームに沿って延
びていてビームが一杯まで伸長せしめられた位置にあるときにボックス３０から外方へ伸
長せしめられるビームの少なくとも全長さをカバーできるべきである。ビームに対する磁
気ストリップの角度は、ジャッキの近くに配置されている端部がビームの下面又は上面に
向かっており、一方、該磁気ストリップの他端は反対にビームの上面又は下面に向かって
いるようにすることができる。磁気ストリップのどちらかの端部を、該端部がビームの頂
面又は底面と合致するように位置決めする必要はない。該磁気センサーは、磁気ストリッ
プの位置が伸縮式ビームの全動作範囲に亘って関連付けられている磁気センサーの測定範
囲の終点の内側に留まるように、ビームに沿って配置されるべきである。磁気ストリップ
１１，１３とこれに関連付けられた磁気センサー５，１７との例示的な配置は、図１及び
２に見ることができる。
【００３４】
　ビームがアウトリガボックスから伸長せしめられるか又はアウトリガボックス内へ引っ
込められたときに、磁気ストリップは、ビームに対して角度を付けた該磁気ストリップの
取り付けの結果、関連付けられているセンサーに対して異なる位置に配置されるであろう
。例えば、図３に示されている実施形態においては、ビームが短縮位置にあるときに、セ
ンサー１５は、該磁気センサーの最も下方の点又はその近くで、ストリップ１１によって
発生される磁場によって磁気の存在を検知するであろう。図４に示されているように、ビ
ームが一杯まで伸長せしめられると、磁気センサー１５は、センサーの最も上方の点又は
その近くで磁気の存在を検知するであろう。磁気ストリップは、ビームの一杯の伸長位置
までの動きをカバーするのに十分な長さに亘って該ビームに沿って伸長しているので、磁
気センサーは、アウトリガビームの動作範囲に沿った全ての位置を検知することができる
。
【００３５】
　上記したように、磁気ストリップはビームに沿ってどちらかの対角の沿った方向に取り
付けることができる。図３及び４においては、ストリップ１１はジャッキに隣接している
下方位置からビームの内側端部により近い上方位置まで延びている。その結果、ビームが
短縮されると、センサーはその検知範囲の下方部分の近くで磁気ストリップを検知し、ビ
ームが伸長せしめられたときには、その検知範囲の上方部分において磁気ストリップを検
知する。代替的な実施形態においては、ストリップ１１は反対方向に角度を付けることが
でき、ビームが短縮位置にあるときに、センサーは磁気センサーの最も上方の位置又はそ
の近くにおいて磁気の存在を検知し、ビームが一杯まで延ばされているときに、磁気セン
サーは、該センサーの最も下方の位置又はその近くで磁気の存在を検知するであろう。
【００３６】
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　別の方法として、ストリップ１１，１３をボックス３０に取り付け、センサー１５，１
７は、該センサーの内側端部の近くをアウトリガビーム３，５に取り付けることができる
。また、ストリップとセンサーとは、真直ぐである必要はなく、また図示されている位置
に取り付けられる必要はない。ストリップは、ビーム又は支持部のいずれか一方にビーム
の移動軸線に対して非平行な向きで取り付ける必要があり、センサーは、ビームが移動軸
線に沿って移動する間に異なる位置でストリップを横切る方向で、ビーム又は支持部のい
ずれか他方に取り付ける必要がある（ストリップがビームに取り付けられている場合には
、センサーは支持部に取り付けられ、ストリップが支持部に取り付けられている場合には
、センサーはビームに取り付けられることを意味している）。該ストリップは、実質的に
垂直な向きを有するように（ビーム又はボックス上に）取り付けることができ、センサー
は、対角状の取り付けによって（ビームかボックスかのいずれか他方に）取り付けること
ができる。たとえセンサーが垂直方向に取り付けられるとしても、ストリップは、依然と
してビームの移動軸線に対して非平行な向きに取り付けられる。
【００３７】
　一連の検知点は連続のストリップである必要はない。例えば、クレーンのオペレータが
、アウトリガが３つの位置（完全に引っ込んだ位置、完全に伸長した位置、特定の中間伸
長位置）のうちの１つの位置にあるか否かを知ることのみを必要としている場合には、該
一連の検知点は、ビームが３つの位置のうちの１つにあるときにセンサーによってピック
アップされるように位置決めされた磁性材料からなる３つの点とすることができる。従っ
て、これらの検知点は、ビームの内側端部上の高い位置、ビームの外側端部の低い位置、
及びビーム上の中間長手方向位置とすることができる。従って、該一連の検知点は、セン
サーが３つの異なる点のうちの１つを検知したときに異なる信号を発するであろう。
【００３８】
　ここまで記載したように、磁気センサーと磁気ストリップとの配置は、ビームの伸長長
さを測定するために使用される。しかしながら、アウトリガビームに関連付けられている
ジャッキがクレーンを支持する位置まで降ろされたか否かを検知できることも有用である
。該好ましい実施形態はそのような機能を堤供する。
【００３９】
　ビーム３は主として直線形態でアウトリガボックス３０から及びアウトリガボックス３
０内へと摺動するけれども、伸長ビームが一杯まで伸長する際にその移動は正確に直線で
はないことは了解されなければならない。
【００４０】
　アウトリガビームがアウトリガボックス３０内へ完全に引っ込められると、ビーム３又
は５は、その長手方向軸線がアウトリガボックス３０の長手軸線に事実上完全に平行であ
る位置に配置されるであろう。しかしながら、アウトリガビーム３，５がボックス３０内
で適正に摺動するためには、アウトリガビームの外面とアウトリガボックスの内面との間
に、ある大きさの隙間がなければならない。この隙間は、小さな“遊び”、すなわち、特
にビームが伸ばされたり或いはジャッキが降ろされるか持ち上げられるときのボックスに
対するアウトリガビームの動きを許容し、この動きによって、ビームを横切る方向の実質
的な力がかかる。
【００４１】
　図１に見られるように、ビームが伸長せしめられ且つボックス３０から片持ちにされ、
ジャッキが持ち上げられた状態にあるときには、ビームが伸ばされるときにビームの質量
による力Ｍは該ビームを若干垂れ下がらせる。該ビームの質量による力Ｍは
反作用力を受け、ビームは、三角記号ａ，ｂによって特定されている位置において、主と
してビームとボックス３０との間に作用する反作用力によって支持される。
【００４２】
　図２に示されているように、逆さジャッキが降下位置にあり、アウトリガが、タイヤが
持ち上げられた状態でクレーンを支持しているとき、クレーンの質量Ｃはアウトリガによ
って支えられており、ビームとアウトリガとの間の力の位置ａ，ｂは、ａ’，ｂ’で示さ
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れているように逆さである。ジャッキが上げられるか又は降ろされるときのビーム内での
この動きは、ビームが伸長せしめられておらず引っ込められている場合においてさえ、磁
気ストリップが磁気センサーと交差する場所での変化に反映されるであろう。当該好まし
い実施形態の測定装置は、この現象を利用して伸縮式ビームの長さの測定を堤供するだけ
でなく、ジャッキがクレーンを支持しているか否かの検知をも行なう。従って、該好まし
い実施形態においては、動作軸線を横切る方向でビームに作用する力の結果として、支持
部に関するビームの位置の相対的な変化を示す第二の信号が提供される。
【００４３】
　該好ましい実施形態のこの特徴を図５及び６を参照して更に説明する。図５においてわ
かるように、ビーム３がボックス３０から片持ち状態で自由にされ、主として点ａ及びｂ
において作用する力によって支持されているときに、磁気ストリップ１１は第一の点Ｐ１
においてセンサー１５を横切っている。磁気センサー１５は、この時点で、点Ｐ１におけ
る読みに基づいてビームが伸長せしめられている伸長程度を示す信号をクレーンのための
制御装置に供給することができる。
【００４４】
　図６に示されているように、アウトリガビームが伸長位置に留まっており且つジャッキ
７がクレーンを支持する点まで降ろされていると仮定すると、上記したように、ビーム３
の向きはボックス３０に対して若干ずれるであろう。その結果、磁気ストリップ１１がセ
ンサー１５を横切る点は、センサー１５に沿った比較的高い位置Ｐ２へと若干変わるであ
ろう。この時点でセンサー１５の第二の読み取りがなされる。点Ｐ１とＰ２との間の読み
の差は、クレーンが次いでジャッキ及びアウトリガによって支持され且つ運搬シャシのタ
イヤによっては支持されていないということの指示を堤供する。従って、該センサーは、
ジャッキが支持面と係合し且つクレーンを支持していることを示す第二の信号を堤供する
。
【００４５】
　この結果、該好ましい実施形態によれば、ジャッキが降ろされた量を目視によって判定
すること又はクレーンを支持するために十分に降ろされたか否かをオペレータが判定する
ことが不必要である。アウトリガボックスに対するビームのずれによって生じる磁気セン
サーの読みの少量の変化は、ジャッキがクレーンを支持しているということを示す信号を
堤供するのに十分である。このような信号は、クレーンの動作を監視且つ／又は制御する
ための自動装置に堤供される。
【００４６】
　図７及び８は、アウトリガビームが完全に引っ込められている場合に同じ測定が如何に
してなされるかを図示している。図７においては、ビーム３はボックス内へ完全に引っ込
められており、クレーンはそのタイヤ及び車軸上に支持されている。この形態においては
、ビーム３は単にボックス３０内に“載置”されており且つ例えば点ａ及びｂにおける力
によってほぼ均一に支持されている。この状態では、磁気ストリップ１１は、センサー１
５の下部に比較的近い点Ｐ３においてセンサー１５を横切っている。これは、ビームが完
全に引っ込められていることを示している。
【００４７】
　ビームがボックス３０から外方へ伸長せしめられていないけれどもジャッキ７が降ろさ
れてクレーンを支持している場合には、ビーム３とアウトリガボックス３０との間の力は
変化せしめられ、これらの間の主要な力は、図８に図示されているように点a’とb’とに
おいて作用しているものとして表わされている。結果として、磁気ストリップ１１は、セ
ンサー１５上の若干高い位置Ｐ４において磁気センサー１５を横切っており、これはセン
サーの読みを変える。このセンサーの読みの変化は、現在はジャッキがクレーンを支持し
ていてクレーンが安定化されている、と言うことを示している。このように、短縮位置並
びに伸長位置においては、好ましい実施形態の磁気ストリップとセンサーとは、アウトリ
ガビームの位置とジャッキが下方位置にあってクレーンを支持しているか否かと言うこと
との両方を示す信号を提供する。



(13) JP 5913570 B2 2016.4.27

10

20

30

40

50

【００４８】
　図９～１４は、アウトリガビームとジャッキとが種々の位置において使用されるときに
、好ましい実施形態の装置による測定がどのようにしてなされるか、すなわち、アウトリ
ガビームが完全に引っ込んだ位置（図９～１０）から、ビームが部分的に伸長した位置（
図１１～１２）まで、及びアウトリガビームが一杯まで伸長した位置（図１３～１４）に
おいて、装置による測定がどのようにしてなされるかを示している。
【００４９】
　図９及び１０に示されているビームが引っ込められている状態では、磁気センサーによ
る測定値は、ジャッキが持ち上げられている状態（図９）でのセンサーの読み“９”から
、ジャッキが降ろされている状態（図１０）でのセンサーの読み“８”へと移る。図１１
及び１２に示されているビームが部分的に伸長せしめられている状態においては、磁気セ
ンサーによる測定値は、ジャッキが持ち上げられている状態（図１１Ａ）での読み“６”
から、ジャッキが降ろされている状態（図１２Ａ）での読み“５”へと移る。図１３及び
１４に示されているビームが一杯まで伸長せしめられている状態においては、磁気センサ
ーによる測定値は、ジャッキが持ち上げられている状態（図１３）での読み“３”から、
ジャッキが降ろされている状態（図１４）での読み“２”へと移る。
【００５０】
　ここに記載し且つ図面に示したセンサーに関連する上記の読みの数字は、図示説明及び
明確化の目的のためのみのものであると理解されるべきである。磁気センサーは、磁気ス
トリップがセンサーを横切る点を示す信号を発生し、このような信号を、クレーンの動作
を監視し且つ／又は制御するための装置に供給することができる。図９～１４に図示され
ている磁気ストリップがセンサーと交差する点の視覚的に認識できる指標が、所望ならば
任意に提供され得る。このような指標の目盛は、いずれもが任意のものであり且つ上記し
たものに限定されるものではない。
【００５１】
　また、一連の不連続な磁気的な点が連続ストリップの代わりに使用されている場合には
、ジャッキが持ち上げられるか降ろされるときに、該一連の不連続な点のうちの１つがセ
ンサー位置にある限り、センサーと比較された検知点の動きは依然としてジャッキが降ろ
されたか持ち上げられたかを示す表示を堤供する。
【００５２】
　従って、当該好ましい実施形態の磁気センサーの配列は、伸縮式アウトリガビームがア
ウトリガボックスから伸長せしめられている伸長度合いを判定する機能を果し、それによ
って、クレーンの監視／制御装置がクレーン装置の残りの部分に対するアウトリガジャッ
キの位置を特定することができるようにすることがわかる。該好ましい実施形態の装置は
また、ジャッキが降ろされたことを検知し且つジャッキがクレーンを支持していることを
示す信号を堤供する。これは、クレーンの状態の自動監視と好ましい実施形態の装置によ
って提供される信号に応じた適当な制御とを補助する。
【００５３】
　以上においては、１以上の磁気ストリップ１１，１３又はその他の一連の磁気的な点及
び１以上の磁気センサー１５，１７を含む組み合わせを含んでいる本発明を説明した。し
かしながら、本発明はこのような構成要素の使用に限定されない。所望の新規な結果を達
成するために、他のタイプのセンサー構造を本発明に従って使用することができる。
【００５４】
　磁気スイッチのアレイを含んでいるセンサーを、上記した磁気センサーの代わりにアウ
トリガボックスにおいて使用することができる。磁気ストリップ１１，１３又はその他の
形態の一連の磁気的な点が、ここに記載したアウトリガビーム上で対角状に使用される。
ＭａｇｎａｓｐｈｅｒｅによるモデルＭＧ－Ａ２－１．５Ｎのような磁気スイッチのアレ
イは上記センサー１５，１７の代わりとして適切である。
【００５５】
　一つの代替的な組合せとして、電流を流すワイヤーと該ワイヤーの位置を判定するセン
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サーとの組合せがある。このような実施形態においては、前記の一連の検知点は、各々、
アウトリガビーム上に同様にして配列されているワイヤーに沿った点を備えている。ワイ
ヤーに関連付けられている電流源は、電流をワイヤーの中に流れさせる。代替的な実施形
態は、各磁気センサー１５，１７の代わりに、ビームがアウトリガボックスから又は該ア
ウトリガボックス内へと伸ばされるときに電流が流れているワイヤーの位置を判定するた
めの電流センサーの配列を含んでいる。ビームに沿って延びているワイヤー内の電流を測
定するために使用することができる機器の例は、ハネウェルによって製造されている電流
センサーモデルＨＭＣ１０５１Ｚである。このＨＭＣ１０５１Ｚは、磁気抵抗技術に基づ
いた磁気／電流センサーである。これらのセンサーの垂直なアレイは、該センサーの近く
を通っているワイヤーを流れる電流によって生じる磁場を検知するために使用することが
できる。
【００５６】
　本発明の更にもう一つ別の実施形態は、鉄系金属と非鉄系金属とを区別することができ
るセンサーを備えている。アウトリガボックス及びアウトリガビームは、通常は、鉄系金
属である鋼によって製造される。代替的な実施形態は、各磁気ストリップ１１，１３の代
わりに、非鉄系金属からなる細長いストリップ、又は上記したように対角状にアウトリガ
ビーム上に配列されている一連の非鉄系金属を備えることができる。この実施形態におけ
るセンサー１５及び１７の各アレイは、金属の２つのタイプを区別できるセンサーのアレ
イからなる。鉄系金属／非鉄系金属の選択的な検知機能を有する誘導近接スイッチは、Ｐ
ｅｐｐｅｒｌ＋Ｆｕｃｈｓ　ＧｍｂＨから入手可能である。これらの近接スイッチは２つ
の別個の出力を備えている。一方の出力は鉄系金属の検知信号を出力し、もう一つの出力
は非鉄系金属の検知信号を出力する。このような近接スイッチのアレイによると、アウト
リガビームの鉄系金属と該ビームに沿って位置決めされている非鉄系金属とを区別して、
該非鉄系金属ストリップの位置とビームの対応する位置とを判定することができる。この
ようにして、センサーアレイは、上記したように、アウトリガボックスに対するビームと
アウトリガとの位置を検知することができる。
【００５７】
　当該代替的な実施形態の素子において光センサー技術を利用することができる２つの可
能な方法がある。第一の実施形態においては、本発明は、各センサー１５，１７の位置に
反射型光センサーのアレイを備えている。各光センサーは、一つのパッケージ内にエミッ
タとレシーバとを備えている。このような素子の例はパナソニックのＣＮＢ１００９（Ｏ
Ｎ２１７３）である。これらの素子は、既に記載したように、アウトリガボックス上に概
ね垂直アレイ状に配列される。一連の反射性の検知点又は反射性材料のストリップが、代
わりに且つ磁気ストリップの形態で接着される。該アレイ内の種々のセンサーは、ビーム
がアウトリガボックスから伸長せしめられたりアウトリガボックス内へと引っ込められた
りするときに、各センサーに対して反射性のストリップの配置に依存する低い読みと高い
読みとを有しており、比較的高い読みはセンサーのうちの一つに隣接して反射性ストリッ
プが存在していることを示す。代替的に、一連の検知点は、当てられた放射線を吸収する
材料を備えることができる。この場合には、アレイ内のセンサーは、比較的低い読みを有
する吸収点の近くであることを示す。
【００５８】
　本発明において光学技術を利用するための第二の選択肢は、磁気ストリップ１１，１３
の位置においてアウトリガビーム上に一連の発光点を位置決めすることである。発光点は
、種々の技術とすることができ、該技術としては、ビームに接着されるかさもなければ取
り付けられた恐らくはストリップ形状のＬＥＤ及び光ファイバ素子がある。この構造にお
いては、センサー１５，１７は、光源の存在／近接を検知するフォトダイオード又はトラ
ンジスタのアレイからなる。フォトダイオードの一例はＯＳＲＡＭ　ＳＦＨ２Ｏ３ＦＡで
ある。これらの素子は、小さく且つ容易に入手可能であり、上記したようにビームがアウ
トリガボックスから伸長せしめられるか又はアウトリガボックス内へと引っ込められると
きに前記の発光点の位置を検知するために使用することができるアレイ内に封入すること
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ができる。
【００５９】
　アウトリガビーム上の反射性の検知点又は発光点の使用はまた、伸長せしめられたアウ
トリガの高い視認性を提供できるという付加的な利点をも有している。
【００６０】
　上記したように、アウトリガビームの長さを示す信号と、アウトリガジャッキが降下位
置にあってクレーンを支持していることを示す信号とは、コントローラに供給される。コ
ントローラは、このような情報を記憶し、測定のための補正値を含むルックアップ表を参
照する。すなわち、逆さジャッキが種々のビームの伸長長さに対してクレーンを支持して
いるという検知を行うために、（ビームがアウトリガの使用中の力に応答する方法をもた
らすビームの構造的特徴に基づいた）各アウトリガビームについての適切なデータを含む
ルックアップ表が記憶される。
【００６１】
　例示的な実施形態においては、各アウトリガビームについて２つのルックアップ表が設
けられている。第一のルックアップ表はアウトリガビームの伸長又は短縮に関する値を記
憶している。第二のルックアップ表はジャッキの位置に関する値を記憶している。
【００６２】
　制御装置のための制御論理の例が以下に示す表に提供されている。ビームの伸長又は短
縮の機能（ビームの伸長）は、ビームが所望の位置へ移動されるまで行われる（最大の伸
長、５０％の伸長、又は０％の伸長についてのデータが提供されているが、所望に応じて
他の或いは追加の値が提供され得る）。センサーによって検知された実際のビームの伸長
長さが設定され且つ記憶される。ジャッキ伸長機能（ジャッキの伸長）が実行されている
間は、制御装置はセンサーの出力を連続的に監視する。制御装置が検知された出力の中に
予期される変化を検知したとき、ジャッキはクレーンを支持している（ジャッキ支持－ｙ
ｅｓ）と判定される。ジャッキの更なる伸長又は短縮は、センサーの出力に変化をもたら
さず、ジャッキがクレーンを支持しているという状態が設定される。一方、センサーの出
力がクレーンが支持されていない場合に予期される値まで変化したとき、制御装置は、ア
ウトリガ及びジャッキが最早クレーンを支持していないという状態（ジャッキ支持－ｎｏ
）を設定する。
【表１】

【００６３】
　アウトリガビームが記憶されている長さに設定されている限り、オペレータはジャッキ
の位置を変える操作をすることができる。しかしながら、ジャッキの位置は、センサーが
位置の変化を検知するまではコントローラによって判定されない。
【００６４】
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　また、ジャッキがリークして持ち上がり始め且つ最早クレーンを支持しない高さまで持
ち上がると、センサーの出力は、クレーンが支持されていない状態に関連付けられた値へ
と自動的に変わる。変化した状態を示す信号がオペレータに提供され、この状態及びジャ
ッキを検査し且つ／又は交換する必要性が指示される。
【００６５】
　同様の方法で、クレーンブーム上の荷のような力によってクレーンが傾き始めると、荷
が無い側のアウトリガが地面から持ち上げられる状況が起こり得る。このような場合には
、コントローラは、（クレーンを最早支持していない）ジャッキが持ち上げられた状態へ
の変化を示す信号を受け取り且つこの情報を使用してオペレータにこの状態を表す信号を
送り且つクレーンの動きを制限することができる。
【００６６】
　同様に、コントローラは、各々のジャッキを監視し且つクレーンに対する荷重の位置即
ちある時点で荷重がどちら側にあるかを絶えず判定する。荷重の位置についてのこの情報
に基づいて、コントローラは、各々のアウトリガジャッキの伸長状態の適合性を連続して
評価する。これらの種々の方法によって、コントローラは、センサーの出力信号を連続的
に監視して作動中にクレーンがずれたか否かを判定する。
【００６７】
　上に開示されている実施形態は、アウトリガビームが引っ込められた位置（０％）、最
大まで伸長された位置（１００％）、及び部分的に伸長せしめられた位置（５０％）を参
考のために記載している。しかしながら、本発明はこれら３つの伸長長さに限定されない
。当該好ましい実施形態の測定装置は、ビームの伸長長さの全てを監視することができる
。
【００６８】
　上記したように、該好ましい実施形態の装置における磁気的な読み又は他のセンサーの
読みの変化は、アウトリガジャッキが地面に接しており且つクレーンを支持していること
を示す指示を提供するであろう。しかしながら、上記の読みの変化は、ホイール／タイヤ
が地面から全く持ち上げられた形態でジャッキがクレーンを支持しているか否か、又はた
とえジャッキがクレーンを支持していてもホイールが依然として地面と接しているか否か
、を終局的に確認することはできないかも知れない。当該好ましい実施形態の使用と矛盾
することがない形態で他の手段を使用して、アウトリガが下げられたとき及びホイール／
タイヤがクレーンの重量の幾らかを依然として支持しているか、さもなければ依然として
地面と接しているか否かを検知しても良い。
【００６９】
　トルクが少しかかったときにホイール／タイヤが回転したか否かを判定するために、Ａ
ＢＳセンサーのような検知方法を使用しても良い。ホイール／タイヤが回転した場合には
、次いでタイヤは地面から離れる。また、コントローラは、ホイールの回転のチェックが
開始されるときにブレーキがかけられていないことを判定する。
【００７０】
　代替的に、クレーンのフレーム又はシャシ上の既知の点から地面までの距離を検知する
ために、多数の検知素子を使用しても良い。検知された距離がホイール／タイヤが地面上
にあった場合の距離よりも長い場合には、次いで、ホイール／タイヤは地面から離れる。
【００７１】
　更に別の代替例として、ホイール／タイヤが空中に吊り下げられているか否かを判定す
るために、長さ測定素子をホイールサスペンションと組み合わせたサスペンションストラ
ット又はエアーバッグ内で使用しても良い。
【００７２】
　更に、ジャッキがクレーンを支持しているか否かを判定するプロセスは、本発明のビー
ム伸長度検知という機能が無い状態で使用されるであろうと言うことも理解できるであろ
う。この場合には、クレーンは、依然として、ジャッキが取り付けられている少なくとも
１つのアウトリガを備えているであろう。アウトリガ長さ測定装置の場合と同様に、アウ
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トリガは、アウトリガ支持部に対して移動軸線に沿って可動のビームを備えている。該ビ
ームは、クレーンの重量がジャッキに近づく方向又は遠ざかる方向に移動すると、支持部
に対して若干上下に動く機能を有している。この装置は、アウトリガが所望の作動位置に
あるときにクレーンを支持するために、作動ジャッキが伸長せしめられて地面と係合して
いるか否かを判定するであろう。この点に関して、“所望の作動位置”という用語は、ク
レーンのオペレータが、ジャッキがクレーンを支持しているか否かを知りたがっているア
ウトリガの位置を意味している。例えば、ビームの最大引っ込み位置、ビームの最大伸長
位置、及び中間の伸長位置、のような１以上の位置がある。該装置は、ビームか支持部か
のいずれか一方に取り付けられている少なくとも１つの検知点と、前記ビームか前記支持
部かのいずれか他方における前記アウトリガビームが所望の作動位置にあるときに少なく
とも１つの検知点の位置を検知することができる位置に取り付けられているセンサーと、
を備えている。該センサーは、ビームが前記支持部に対して上下に動くときに前記検知点
の位置を検知する。このようにして、ジャッキがクレーンのための支持部を提供している
か否かを示す信号が発生される。もちろん、図６～１４に関して上記した本発明の好まし
い実施形態のセンサー及び磁気ストリップは、少なくとも１つの検知点とセンサーとを提
供するために使用することができる。
【００７３】
　本発明においては、作業現場においてクレーンを設置するときに、クレーン制御装置の
安全性に関する機構を自動化することができる。アウトリガが伸長せしめられる伸長度合
いに関するデータをオペレータが手動によって入力する代わりに、センサーからの信号が
入力として直接供給される。また、本発明は、最大伸長位置と最大短縮位置との間の中間
伸長位置の全てについての入力を容易に得ることができる。
【００７４】
　ここに記載されている現在のところ好ましい実施形態に対する種々の変更及び改造は当
業者にとって明らかであるということは理解されるべきである。例えば、本発明は、車体
にアウトリガが装備されている場合のクローラクレーンにおいて使用することもできる。
このような変更及び改造は、本発明の精神及び範囲から逸脱することなく且つ本発明が意
図している利点を減らすことなく行うことができる。従って、このような変更及び改造は
添付の特許請求の範囲によって保護されることが意図されている。
【符号の説明】
【００７５】
３　第一のアウトリガビーム、
５　第二のアウトリガビーム、
７　逆さジャッキ、
９　逆さジャッキ、
１１　第一の磁気ストリップ、
１３　第二の磁気ストリップ、
１５　第一の磁気センサー、
１７　第二の磁気センサー、
１９　タイヤ、
２１　タイヤ、
２５　アウトリガパッド、
２７　アウトリガパッド、
３０　アウトリガボックス、
５０　クレーン、
５１　伸縮式ブーム、
５３　キャリアユニット、
５５　上部旋回体、
６０　アウトリガ装置、前方のアウトリガの組、
６２　後方のアウトリガの組、
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