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(54) HANDHABUNGSGERAT ZUM GREIFEN UND BEWEGEN VON GEGENSTANDEN

(s7) Es wird ein Handhabungsgerdt (10) zum Bewegen ge-
griffener Gegenstinde (11) vorgeschlagen, das an einem
Parallelogrammausleger (12) eine Aufnahmevorrichtung
(18) aufweist. Der Parallelogrammausleger (12) hat zwei
zueinander etwa parallele Lenker (13, 14), die jeweils
mit einem Ende an einem Halter (17, 32) angelenkt und
mit ihrem anderen Ende mit der Aufnahmevorrichtung (18)
verbunden sind. Ferner ist eine Lastengewichtsaus-
gleichsvorrichtung (22) mit einem Arbeitszylinder (23)
zwischen dem Halter (17, 32) und zumindest einem Lenker
(13) vorgesehen. Dieser Lenker (13) weist mindestens
einen im Gelenkpunkt (15) quer abstehenden, daran fe-
sten Stiitzarm (24) auf, der etwa parallel zu mindestens
einem in Abstand davon am Halter (17) angelenkten Ver-
bindungsglied (25) verlauft. Der Stiitzarm (24) und das
Verbindungsglied (25) sind liber mindestens ein Koppel-

lied (27? am freien Ende zu einem vom Arbeitszylinder

%23) bewegbaren und den Llenker (13) beaufschlagenden
Parallelogramm verbunden. Der Arbeitszylinder (23) ist
einerseits am Halter (17, 32) und andererseits am Kop-
pelglied (34, 27) des Parallelogramms abgestiitzt. Da-
durch ist in einfacher Weise eine Gewichtsentlastung
erreicht.
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Die Erfindung bezieht sich auf ein Handhabungsgerit zum Greifen und Bewegen von Gegenstinden der im
Oberbegriff des Anspruchs 1 genannten Art.

Bekannte Handhabungsgerdtc dieser Art sind auBerordentlich komphzlcrt kostenaufwendig und
hinsichtlich ihrer Funktionsweise nicht tibersichtlich, Ein weiterer wesentlicher Nachteil besteht darin, daff die
Lastengewichtsausgleichsvorrichtung sich im Bereich des Parallelogrammauslegers befindet und dort stért.
Der Parallelogrammausleger ist damit in seinem Bewegungsbereich eingeschriinkt, Dies fiihrt dazu, da8 man z.
B. bei Hub- und Senkbewegungen mit dem Parallelogrammausleger nicht so hoch wie méglich bzw. so tief wie
mdglich kommt.

Es ist ¢in Handhabungsgerit bekannt (US-PS 46 66 364), das einen Parallelogrammausleger mit zwei
zueinander etwa parallelen Stangen aufweist, die jeweils mit einem Ende im Bereich dortiger Gelenkpunkte an
einem vertikalen Halter angelenkt sind und mit ihrem anderen Ende mit einer Aufnahmevorrichtung fiir
Gegenstéinde verbunden sind, die aus einer Platte besteht, an der wiederum zwei Parallelogrammarme sitzen, an
deren anderem Ende ein Teil um dortige Gelenkachsen schwenkbar gehalten ist. Ferner weist dieses
Handhabungsgerit eine Lastengewichtsausgleichsvorrichtung auf, die aus einem Gegengewicht besteht, welches
auf einer Verlingerung einer Stange sitzt und in Lingsrichtung dieser einen Stange verstellbar ist. Das
Gegengewicht soll so verstellt werden, daB dieses das Gewicht der Parallelogrammarme und der daran
sitzenden Hebel ausgleichen soll. Das Gegengewicht der Lastengewichtsansgleichsvorrichtung wirkt direkt
auf dic cine Stange des Parallelogrammauslegers. Das bekannte Handhabungsgerit weist ferner einen -
Hohenantrieb in Form eines Zylinders auf, dem ein Dampfer parallelgeschaltet ist, wobei der Zylinder auf
einen Teller arbeitet, der in Vertikalrichtung auf und ab verschiebbar gefiihrt ist. Der Zylinder, insbesondere
der Teller, wirkt in Querrichtung auf die eine Stange des Parallelogrammauslegers ein, und zwar vermittels
eines besonderen Hebels, der am Ende eine auf dem Teller aufsitzende und relativ dazu drehbare Rolle trégt und
der in Abstand von der Rolle an der Stange des Parallelogrammauslegers angelenkt ist. Von Nachteil ist, daB
das Gegengewicht jeweils von Hand verstellt werden muB, um einen Lastgewichtsausgleich zu errcichen. Der
vertikal angeordnete Arbeitszylinder befindet sich im Aktionsbereich des Parallelogrammauslegers mit
dessen beiden Stangen und behindert daher deren Bewegung in vertikaler Richtung erheblich, Der
Arbeitsbereich des Parallelogrammauslegers ist dadurch erheblich eingeschrénkt.

Es ist ein anderes Handhabungsgerit bekannt (DE-AS 14 31 892), das einen Parallelogrammausleger mit -

zwei zoeinander etwa parallelen Lenkern aufweist. Von diesen ist nur der obere Lenker an einem Halter in -

Form einer Hiilse durch deren Schwenklagenmg schwenkbar gelagert. Der andere Lenker hat keine Anlenkung
an einem Halier. Beide Lenker sind mit einem Ende gelenkig mit einer Aufnahmevorrichtung fiir die
Gegenstande verbunden. Das Handhabungsgerat weist ferner eine Lastengewichtsausgleichsvorrichtung in
Gestalt eines Gegengewichtes auf, welches an einem aufrechten Hebel sitzt, der an den beiden anderen Enden der
beiden Lenker angelenkt ist. Das Gegengewxcht mitsamt dem Hebel soll ein Gegengewicht zur Last darstellen.
Die Lastengemchtsausglelchsvomchtung ist somit an beiden Lenkern angelenkt. Am unteren Lenker greift
eine hochgefiihrte Gabel an, die in vertikaler Richtung von einem Arbeitszylinder betitigt wird. Dieser soll
verhindern, daB beim Entlasten der Aufnahmevorrichtung von dem dort hidngenden Gewicht der
Parallelogrammausleger unter der Wirkung des Gegengewichtes verstellt wird. Ist der Arbeitszylinder in
Aktion, so verliuft dessen Léngsmittelachse schrig und und nicht vertikal. Bei einer anderen Ausfithrungsform
ist das obere Lager des Arbeitszylinders iiber einen besonderen, aufwendigen Koppelmechanismus in Form von
Hebeln so an die Bewegung des Parallelogrammauslegers gekoppelt, daB die Li#ngsmittelachse des
Arbeitszylinders vertikal ausgerichtet ist und bleibt. Das Handhabungsgerit soll lediglich durch das
Gegengewicht am einen Lenkerende das Gewicht der am anderen Lenkerende des Parallelogrammauslegers
wirkenden und aufgenommenen Gegenstandes kompensieren. Dazu muB aber bei unterschiedlich schweren
Gegenstanden auch das Gegengewicht verandert, namlich angepaBt werden. Dies ist aufwendig.

Bekannt ist ferner eine Vorrichtung zum manuellen Bewegen von Lasten (DE-OS 30 20 562), bei der
ebenfalls in Verlingerung des unteren Armes eines Parallelogrammauslegers ein verschiebbares Gegengewicht
angeordnet ist, das mittels einer besonderen Stellvorrichtung in einer Schieberichtung verstellt werden kann.
Auch hier ist in Abhingigkeit der aufgenommenen Last eine Verschiebung dieses Gegengewichtes und somit
Anpassung an die jeweilige Last notwendig. Bei einem anderen bekannten Handhabungsgerat (GB-PS 21 52 464)
ist eine aufragende Stiitze als gelenkiges Parallelogramm gestaltet mit zwei zueinander parallelen Lenkern, die
am unteren Ende iiber einen Querhebel gelenkig miteinander verbunden sind und die mit ihrem oberen Ende
gelenkig an einem Tragarm angreifen, der von dort frei absteht und am Ende eine Aufnahme fiir aufzunchmende
Gegenstinde trigt. Dieses Handhabungsgerdt hat keine Gemeinsamkeiten mit dem gattungsgemiBen
Handhabungsgerit.

Aus der DD-PS 117 861 ist eine Greifvorrichtung zum Ergreifen eines Gegenstandes bekannt, die zwei
gegeniiberliegende Backen aufweist. Die Greifvorrichtung weist eine aus zwei Hebelarmen gebildete Zange auf,
von denen der eine als Winkelhebel und der andere als etwa horizontale Traverse ausgebildet ist, die mit einem
Ende am Winkelhebel schwenkbar angelenkt ist. Zwischen dem nach oben abstehenden Ende des Winkelhebels
und der Traverse ist ein Arbeitszylinder angeordnet. Die Last wird am freien Ende des Winkelhebels
aufgenommen,

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, das Handhabungsgerst der eingangs genannten Art zu
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vereinfachen und dahingehend zu verbessern, daf8 es kostengiinstig und iibersichtlich in seiner Funktionsweise
ist und hinsichtlich des Parallelogrammauslegers das Durchfahren des gesamten Bewegungsbereiches
ermoglicht unter Beibehaltung der Vorteile einer Lastengewichtsausgleichsvorrichtung mit
druckmitteibetricbenem Arbeitszylinder.

Die Aufgabe ist bei einem Handhabungsgerit der eingangs genannten Art geméB der Erfindung durch die
Merkmale im Kennzeichnungsteil des Anspruchs 1 gelost. Das Handhabungsgerdt ist dadurch einfach,
kostengiinstig und iibersichtlich in seiner Funktionsweise. Damit eignet sich das Handhabungsgeréit mit
Vorzug fiir den Werkstattbetrieb, fiir Montageaufgaben und auBerdem auch mit besonderem Vorzug fiir den
Einsatz auf Baustellen, bei denen z. B. grofe und schwere Gegenstiinde, wie Betonteile, Steine od. dgl.,
gehandhabt werden miissen. Dadurch, daB der Arbeitszylinder ginzlich auBerhalb des Bereichs des
Parallelogrammaustegers und im Bereich des zweiten, gebildeten Parallelogramms angeordnet ist, kann fiir
den Parallelogrammausleger dessen gesamter verfiigbarer Bewegungsbereich durchfahren und somit voll
genutzt werden. Man kann daher mit dem Handhabungsgerit die vom Parallelogrammausleger ermdglichte
maximale Hohenstellung beim Heben bzw. Tiefenstellung beim Senken erreichen, so daB ein insgesamt sehr
groBer Hub verwirklicht ist.

Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen des erfindungsgemifen Handhabungsgeriites ergeben sich aus den
Anspriichen 2 -38.

Weitere Einzelheiten und Vorteile der Erfindung sind der nachfolgenden Beschreibung zu entnehmen, wo
diese besonders herausgestellt sind.

Der vollsiindige Wortlaut der Anspriiche ist vorstehend allein zur Vermeidung unnétiger
Wiederholungen nicht wiedergegeben, sondern statt dessen lediglich durch Nennung der Anspruchsnummermn
darauf Bezug genommen, wodurch jedoch alle diese Anspruchsmerkmale als an dieser Stelle ausdriicklich und
erfindungswesentlich offenbart zu gelten haben. Dabei sind alle in der vorstehenden und folgenden
Beschreibung erwihnten Merkmale sowie auch die allein aus der Zeichnung entnehmbaren Merkmale weitere
Bestandteile der Erfindung, auch wenn sie mcht besonders hervorgehoben und insbesondere nicht in den
Anspriichen erwihnt sind.

Die Erfindung ist nachfolgend anhand eines in den Zeichnungen gezeigten Ausfithrungsbeispieles niher
erlautert. Es zeigen:

Fig. 1 eine schematwche Seitenansicht eines Handhabungsgerites zum Greifen und Bewegen von
Gegenstinden,

- Fig. 2, 3 und 4 jeweils eine schematische, teilweise geschnittene Draufsicht von Einzelicilen des
Handhabungsgerates inFig. 1, :

Fig. 5 eine schematische Draufsicht einer Einzelheit der Greifvorrichtung des Handhabungsgerétes.

In den Zeichnungen ist ein Handhabungsgerit (10) gezeigt, das zum Greifen und Bewegen von Gegenstinden
(11) dient, die aus Bauteilen, Betonteilen, Steinen od. dgl. schweren Teilen bestehen kdnnen, welche
normalerweise entweder gar nicht oder nur in ZuBerst beschwerlicher Weise mittels Kérperkraft angehoben
und bewegt werden kdnnen.

Das Handhabungsgerit (10) ist mit einem Parallelogrammausleger (12) versehen, der zwei zueinander etwa
parallele Lenker (13), (14) aufweist. Beide Lenker (13), (14) sind mit dem (1) linken Ende im Bereich eines
dortigen Gelenkpunktes (15) bzw. (16) an einem Halter (17) angelenkt. Die Gelenkachsen verlaufen
beispielsweise horizontal im Raum. Am anderen, in Fig. 1 rechten Ende der Lenker (13), (14) ist eine spéter noch
niher erlduterte Aufnahmevorrichtung (18) angebracht, die eine endseitig der Lenker (13), (14) im Bereich der
Gelenkpunkte (19), (20) angelenkte Hiilse (21) aufweist. Die Aufnahmevorrichtung (18) dient zum Greifen und
Aufnehmen der Gegenstéiinde (11).

Das Handhabungsgerit (10) ist ferner mit einer aligemein mit (22) bezeichneten
Lastengewichtsausgleichsvorrichtung versehen, die zwischen dem Halter (17) und zumindest einem der beiden
Lenker (13), (14) wirksam ist und zumindest einen druckmittelbetriebenen, insbesondere pneumanschen
Arbeltszylmder (23) aufweist.

Der eine Lenker (13) weist zumindest einen im Gelenkpunkt (15) quer, und zwar unter einem Winkel von
90°, abstehenden, daran festen, beispielsweise angeschweifiten, Stiitzarm (24) auf. Dieser verlduft etwa parallel
zu beidseitig des Arbeitszylinders (23) plazierten Verbindungsgliedern (25), die in Abstand davon am Halter
(17) im Bereich der Gelenkachse (26) angelenkt sind. In Fig. 1 ist nur ein solches Verbindungsglied (25) zu
sehen. Der Stiitzarm (24) und beide Verbindungsglieder (25) sind iiber zwei zueinander parallele Koppelglieder
{27) zu einem vom Lenker (13) mit Stiitzarm (24) bewegbaren Parallelogramm verbunden. Die beidseitigen
Koppelglieder (27) sind am freien Ende beider Verbindungsglieder (25) im Bereich der Gelenkachse (28) mit
den Verbindungsgliedern (25) und am freien Ende des Stiitzarmes (24) im Bereich der dortigen Gelenkachse (29)
mit diesem gelenkig verbunden. Der Arbeitszylinder (23) ist einerseits am Halter (17) und andererseits an
einem der beschriebenen Teile des Parallelogramms abgestiitzt. Mit dem in Fig. 1 rechten Ende seines Gehéuses
(30), an dem zumindest eine frei drehbare Rolle (31) angebracht ist, ist der Arbeitszylinder (23) an einem
Stiitzsteg (32) in seiner Achsrichtung abgestiitzt. Der Stiitzsteg (32) verlduft etwa rechtwinklig zur
Langsmittelachse des Arbeitszylinders (23) und zum L#ngsverlauf beider Koppelglieder (27). Mit dem freien
Ende seiner Kolbenstange (33) ist der Arbeitszylinder (23) etwa auf der Mitte eines Widerlagers (34) zwischen
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beiden Koppelgliedern (27) abgestiitzt, z. B. angelenkt. Der Arbeitszylinder (23) ist mit beiden Koppelgliedern
(27) derart gekoppelt, daB der Arbeitszylinder (23) bei der Bewegung des Parallelogramms, gebildet aus den
Teilen (24), (25) und (27), mit der Querbewegung der Koppelglieder (27) mitgefiihrt wird, hingegen bei der
Langsbewegung der Koppelglieder (27) axial am Stiitzsteg (32) abgestiitzt ist und die Koppelglieder (27)
relativ zum Arbeitszylinder (23) lingsbeweglich sind. Bei einer Querbewegung der Koppelglieder (27) ist
somit das Gehiuse (30) des Arbeitszylinders (23) iiber die Rolle (31) entlang dem Stiitzsteg (32) rollend
gefiihrt. Da die Kolbenstange (33) am Widerlager (34) angelenkt ist, wird schon dariiber der Arbeitszylinder
(23) bei der Querbewegung der Koppelglieder (27) mitgefiihrt.

Wie ersichtlich ist, verldnft der Arbeitszylinder (23) mit seiner Lingsmitielachse - in Richtung der
Querbewegung beider Koppelglieder (27) gesehen - ohne Querabstand von den Koppelgliedern (27). Da bei der
gezeigten doppelarmigen Ausfiihrung zwei Koppelglieder (27) vorgesehen sind, ist der Arbeitszylinder (23)
zwischen beiden Koppelgliedern (27) aufgenommen. Er verlduft zu diesen etwa parallel, wobei die
Langsmittelachse des Arbeitszylinders (23) innerhalb der von beiden Koppelgliedem (27) aufgespannten Ebene
verlauft. '

Der Arbeitszylinder (23) ist an den Koppelgliedern (27) relativ zu diesen translatorisch verschiebbar
gehalten. Hierzu weist jedes Koppelglied (27) eine nur schematisch angedeutete Lingsfiihrung (35) auf, die aus
einer Nut oder einem Lingssteg bestehen kann. Der Arbeitszylinder (23) weist.auf jeder Léangsseite seines
Gehduses (30), die einer solchen Lingsfiihrung (35) zugewandt ist, Fiihrungsglieder (36) auf, die entlang der
Langsfithrung (35) gefiihrt sind, Die Fiihrungsglieder (36) bestehen z. B. aus Rollen. Je Lingsseite des Gehiuses
(30) konnen z. B. zwei in Lingsrichtung in Abstand voneinander gelagerte Rollen als Fithrungsglieder (36)
vorgesehen sein, die jeweils auf der dieser Seite zugeordneten Lingsfiihrung (35) bei der Relativverschiebung
zwischen dem Arbeitszylinder (23) und den Koppelgliedem (27) gefiihrt sind. Die Fiihrungsglieder (36) und
die Lingsfithrung (35) stehen quer zu ihrem Lingsverlauf zu einer Zwangsmitnahme in beiden Richtungen bei
der Querbewegung der Koppelglieder (27) in zur Lingsmittelachse des Arbeitszylinders (23) etwa
rechtwinkliger Richtung miteinander in Eingriff. Die am Stiitzsteg (32) des Halters (17) abgestiitzte und
abrollende Rolle (31) ist auf der gleichen Achse am Gehiiuse (30) des Arbeitszylinders (23) gelagert wie dessen
beidseitige Fithrungsrollen, die dortige Fiihrungsglieder (36) bilden. Dies ist besonders einfach. Der Stiitzsteg
(32) ist - in Richtung zu den Verbindungsgliedern (25) gesehen - in Abstand vom Gelenkpunkt (15) des Lenkers
(13) mit Stiitzarm (24) daran angeordnet, so da der Stiitzarm (24) und der Stiitzsteg (32) sich nicht behindern.
'Wie Fig. 2 erkennen 148t, ist der Stiitzarm (24) im Bereich seiner Gelenkachse (29) zwischen den gabelartigen
Enden beider Koppelglieder (27) aufgenommen und gelagert. ,

Fig. 4 zeigt, daB auch der Halter (17) doppelarmig gestaltet ist. Er weist zwei zueinander parallele Arme
(37) und im Bereich der Gelenkachse (15) des Lenkers (13) mit Stiitzarm (24) eine z. B. etwa halbkreisférmige
Platte (38) auf, die angeschweiBt sein kann. Beide Arme (37) erstrecken sich in einer Ebene, die etwa parallel zu
der Ebene verliuft, die von beiden Koppelgliedern (27) aufgespannt ist, wobei die durch die Arme (37) gebildete
Ebene in Querabstand und gemiB Fig. 1 unterhalb der von den Koppelgliedern (27) aufgespannten Ebene
verliuft, Die zum Lenker (13) weisenden Enden beider Arme (37) bilden eine Gabel, wobei der Lenker (13) mit
Stiitzarm (24) im Bereich der Gelenkachse (15) zwischen den dortigen Enden der Arme (37) aufgenommen und
gelagert ist. Der Stiitzsteg (32) ist an der Platte (38) befestigt und ragt von dieser auf,

Fig. 1 zeigt, daB die Gelenkachse (16) zur Anlenkung des anderen Lenkers (14) am Halter (17) genau
unterhalb der Gelenkachse (15) verliuft. Auch in diesem Bereich kann der Halter (17) als Gabel (39)
ausgebildet sein, zwischen deren Schenkel der zweite Lenker (14) aufgenommen ist.

Der komplette Halter (17), gebildet aus den Armen (37), der Platte (38) und einer endseitigen
Querverstrebung (40), ist seinerseits um eine zu den Gelenkachsen (15), (16), (19), (20), (26), (28), (29) etwa
rechtwinklig verlaufende, z. B. vertikal im Raum gerichtete, Schwenkachse (41) schwenkbar an einem Ausleger
(42) gelagert. Der Halter (17) ist hierzu mit einer Lagergabel (43) ausgestattet. Der eine Gabelschenkel wird
von der Platte (38) gebildet. Der Ausleger (42) greift im Bereich der Schwenkachse (41) in die Lagergabel (43)
ein.

Mit seinem anderen Ende, das dem Parallelogrammausleger (12) und der Schwenkachse (41) abgewandt ist,
ist der Ausleger (42) um eine zweite Schwenkachse (44) schwenkbar an einem Triger (45) gelagert. Die zweite
Schwenkachse (44) verlduft etwa parallel zur ersten Schwenkachse (41), also ebenfalls vertikal im Raum. Der
Tréger (45) ist z. B. als Saule ausgebildet, die von einer fuBseitigen Platic (46) aufragt. Die Platte (46) mit dem
Triger (45) darauf kann ortsfest oder statt dessen auch mobil sein, Im letzigenannten Fall ist der Tréger (45) an
cinem Fahrgestell geeigneter Art angebracht.

Zur Aufnahme und Lagerung des Auslegers (42) ist der Triiger (45) am oberen Ende mit einer Lagergabel
(47) verschen. Ein Schenkel der Lagergabel (47) wird von einer z. B. etwa halbkreisférmigen Platte (48)
gebildet.

In Nachbarbereichen beider Schwenkachsen (41), (44) ist der Ausleger (42) jeweils mit einer nur
schematisch gezeigten, vorzugsweise fernbetitigbaren, Bremseinrichtung zur wahlweisen Blockierung bzw.
Freigabe der Schwenkung um die jeweilige Schwenkachse (41) bzw. (44) versehen, Jede Bremseinrichtung weist
einen am Ausleger (42) um eine z. B, horizontale Achse schwenkbar gelagerten Bremshebel (49), (50) auf, der
mittels einer Zugfeder (51) bzw. (52) in Bremsposition gezwungen ist. Jeder Bremshebel (49), (50) weist in
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Abstand von seiner Schwenkachse am Ende einen in Richtung zur dortigen Platte (38) bzw. (48) abstehenden
Puffer (53) bzw. (54) auf, mit dem der Hebel (49) bzw. (50) auf die jeweils zugeordnete Platte (38) bzw. (48)
kraftschliissig einwirkt. Jede Bremseinrichtung weist einen druckmittelbetriebenen, insbesondere
pneumatischen, Arbeitszylinder (55) bzw. (56) auf, der am Bremshebel (49) bzw. (50) angreift und mittels
dessen die Bremseinrichtung gegen die Wirkung der Zugfeder (51) bzw. (52) in Freigabestellung bringbar ist.
Nicht weiter gezeigt ist, daB beide Arbeitszylinder (55), (56) mittels eines z. B. pneumatischen Handschalters,
der im Bereich der Aufnahmevorrichtung (18) griffbereit plaziert ist, fernbetéitigbar sind, und zwar
gemeinsam.

Der Arbeitszylinder (23) der Lastengewichtsausgleichsvorrichtung (22) besteht aus einem pneumatischen
Arbeitszylinder. Er ist mittels einer Folgeschaltung bei Betitigung von vorzugsweise pneumatischen
Handschaltern fernbetitigbar, die zur Betitigung der Aufnahmevorrichtung (18) vorgesehen sind. Beim
Einschalten der Aufnahmevorrichtung (18) zum Greifen eines Gegenstandes (11) wird iiber die Folgeschaltung
der Arbeitszylinder (23) verz6gert und erst dann auf Gewichtsausgleich eingeschaltet, wenn die
Aufnahmevorrichtung (18) den Gegenstand (11) ergriffen und auBerdem ausreichend fest gefaBt hat, wofiir ein
ausreichender Gegendruck im Bereich der z. B. pneumatisch arbeitenden Aufnahmevorrichtung (18) ein Signal
ist. In umgekehrter Weise wird der Arbeitszylinder (23) bei Einschalten der Aufnahmevorrichtung (18) zum
Freigeben eines gefaBten Gegenstandes (11) zun#chst und vor Freigabe des Gegenstandes (11) entliiftet und erst
danach die Aufnahmevorrichtung (18) auf Freigabe geschaltet. Dadurch ist vermieden, daB die
Aufnahmevorrichtung (18) den Gegenstand (11) bereits freigibt, bevor der Arbeitszylinder (23) entlastet ist,
der somit noch auf Gewichtsausgleich geschaltet ist und ein schlagartiges Hochschleudern des
Parallelogrammauslegers (12) verursachen wiirde.

Die Aufnahmevorrichtung (18) weist eine in der Hiilse (21) gehaltene, dazu koaxiale Stange (57) auf, die mit
cinem Ende in der Hiilse (21) pendelnd aufgenommen sein kann. Die Hiilse (21) weist in Axialabstand vom
freien Ende der Stange (57) ein die Stange (57) umschlieBendes, zumindest in Grenzen Schwenkausschliige der
Stange (57) quer zur Stangenachse elastisch zulassendes Gummilager (58) auf. Dieses ist in einfacher Weise aus
mehreren in vorzugsweise gleichen Umfangswinkelabstanden voneinander in der Hiilse (21) angeordneten,
radialen Gummipuffern (59) gebildet, die radial an der Stange (57) anliegen und zumindest in Grenzen
kompressibel sind. Nur schematisch ist durch einen Pfeil (60) angedeutet, daB die Stange (57) auBerdem in der
Hiilse (21) um die Stangenachse drehbar gelagert sein kann. Beim gezeigten Auvsfiihrungsbeispiel ist diese
Drehlagerung im Bereich der Hiilse (21) nicht vorgesehcn. Statt dessen ist die Stange (57) geteilt, wobei
zwischen beiden koaxialen Stangenteilstiicken ein Schwenklager (61) angeordnet ist, mittels dessen die
Stangenteilstiicke relativ zueinander um die Stangenachse in Pfeilrichtung (62) drehbar sind. :

Die Aufnahmevorrichtung (18) weist am freien Ende der Stange (57) eine Greifvorrichtung (63) mit zwei
einander gegeniiberliegenden und vorzugsweise verstellbaren Spannbacken (64), (65) auf. Die Greifvorrichtung
(63) ist mit einem nur schematisch angedeuteten Riittler (66) ausgestattet, der mittels eines nicht gezeigten
Handschalters wahlweise ein- oder ausgeschaltet werden kann. Werden mittels des Handhabungsgerites (10)
als Gegenstinde (11) z. B. schwere Steine gehoben, bewegt und abgesenkt, z. B. beim Mauem auf eine
Mortelschicht aufgesetzt, so kann durch Einschalten des Riittlers (66) ein Einriitteln mit Verdichtung
erfolgen. Die eine Spannbacke (64) der Greifvorrichtung (63) ist fest angeordnet, jedoch zur Anpassung an
verschieden breite, zu spannende Gegenstinde (11) einstellbar. Die andere Spannbacke (65) verlduft etwa
parallel zur festen Spannbacke (64) und ist mittels eines vorzugsweise pneumatischen Arbeitszylinders (67)
spannbetitigbar, Die Spannbacke (65) ist im Bereich der Gelenkachse (68) am Rahmen der Greifvorrichtung (63)
schwenkbar gelagert und mit einem verlingerten Hebel (69) versehen, an dem der Arbeitszylinder (67)
angreift.

In Fig. 5 ist nur schematisch ein Teil der Greifvorrichtung (63) mit der festen Spannbacke (64) gezeigt. Die
Greifvorrichtung (63) weist eine Nivelliereinrichtung oder zumindest Teile dieser auf. Die
Nivelliereinrichtung besteht insbesondere aus einer Lichtstrahl- oder Laserstrahleinrichtung. Diese weist eine
Zieleinrichtung (70) auf, die nach dem Prinzip von Kimme und Kom arbeitet und z. B. eine Strahlblende (71)
und langs der festen Spannbacke (64) in Abstand davon eine Fadenkreuzscheibe (72) aufweist. Beim Hantieren
ist die Greifvorrichtung (63) so auszurichten, daB der die Strahlblende (71) passierende Nivellierstrahl die
Fadenkreisscheibe (72) im Zentrum durchsetzt, wodurch ersichtlich ist, daB die Greifeinrichtung (63) und
somit der davon gefaBte Gegenstand (11) mit der betreffenden, parallel zur festen Spannbacke (64)
verlaufenden Langskante genau auf das Niveau des Lichtstrahles ausgerichtet ist.

Bei einem nicht gezeigten Ausfiihrungsbeispiel weist die Greifvorrichtung (63) ein Schwenklager auf,
mittels dessen die Greifvorrichtung (63) relativ zur Stange (57) um deren Lingsachse drehbar ist. Dieses
Schwenklager kann vorzugsweise blockierbar sein, wobei dies vorzugsweise von Hand und durch die an der
Greifvorrichtung (63) angreifende Bedienungsperson erfolgen kann.

Nicht weiter gezeigt sind beidseitig absirebende Griffe an der Greifvorrichtung (63), an denen die
Bedienungsperson anfassen kann. Samtliche fiir die Steuerung erforderlichen Schalter sind zweckmiBigerweise
im Zugriffsbereich der Bedienungsperson, z. B. an der Greifvorrichtung (63) und hierbei insbesondere an den
abstehenden Griffen, plaziert. Dies gilt z. B. fiir den oder die pneumatischen Schalter, mittels dessen bzw. denen
die Schlie8- und Offnungsbewegung der beweglichen Spannbacke (65) - und iiber Folgeschaltung daran
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angekoppelt die Betitigung des Arbeitszylinders (23) der Lastengewichtsausgleichsvorrichtung (22) -
gesteuert werden kann, Auch der z. B. pneumatische Schalter zur Betitigung der beiden Arbeitszylinder (55),
(56) zum Liiften der jeweiligen Bremseinrichtung befindet sich im gleichen Zugriffsbereich der
Bedienungsperson, ebenso wie auch ein Schalter zum Ein- und Abschalten des Riittlers (66). Nicht weiter
gezeigt ist, daB die Greifvorrichtung (63) im Aufnahmebereich zwischen beiden Spannbacken (64), (65), z. B. an
der festen Spannbacke (64), einen Fiihler, z. B. einen Endschalter, anfweist, iiber den schaltungstechnisch
sichergestellt ist, daB bei Betitigung des pneumatischen Schalters im Sinne einer SchlieBbewegung der
Greifvorrichtung (63) mit gemiB Folgeschaltung dann aktiviertem Arbeitszylinder (23) eine derartige
SchlieBbetitigung der beweglichen Spannbacke (65) und Aktivierung des Arbeitszylinders (23) aus
Sicherheitsgriinden unterbleibt, wenn sich kein Gegenstand (11) zwischen den Spannbacken (64), (65) zum
Festspannen befindet.

Die Wirkungsweise des Handhabungsgerites (10) ist folgendermaBen. Dabei wird davon ausgegangen, da
eine Schwenkbetitigung um die Schwenkachsen (41), (44) nicht gewiinscht wird und sich beide
Bremseinrichtungen mit Bremshebel (49) bzw. (50) und Puffer (53) bzw. (54) in der in Fig. 1 gezeigten
Bremsstellung befinden. Dann kann durch Auf- und Abbewegen der Aufnahmevorrichtung (18) mit Hilfe des
Parallelogrammauslegers (12) und Schwenkbewegung um die Gelenkachsen (15), (16) sowie (19), (20) eine
Hub-/Senkbewegung und Querbewegung durchgefiihrt werden. Wird das Handhabungsgerét (10) z. B. auf einer
Baustelle eingesetzt, wo als Gegenstéinde groBe und schwere Steine zu handhaben sind, insbesondere anzuheben
und zu bewegen sind, so werden zunéchst die beiden Spannbacken (64), (65) hinsichtlich der Spannweite auf die
MaBe dieser Gegenstiinde (11) eingestellt. Das Handhabungsgerat (10) kann mit dem Triger (45) z. B. auf einer
vertikal auf- und absenkbaren Plattform errichtet sein, die mittels eines darunter befindlichen Fahrgestells
auch noch verfahrbar ist und auf der z. B. die Gegenstéinde (11) als Vorrat aufgestapelt sind. Soll sodann ein
Gegenstand (11) dieser Art von der Bedienungsperson, z. B. dem Maurer, gehandhabt werden, so wird die
Greifvorrichtung (63) von Hand zum Vorrat bewegt, wobei die Stange (57) beim gezeigten
Ausfiihrungsbeispiel immer in vertikaler Richtung verbleibt. Befindet sich die Greifvorrichtung (63) tiber dem
zu greifenden Gegenstand (11), so wird von der Bedienungsperson der z. B. pneumatische Schalter zur .
Aktivierung des Arbeitszylinders (67) der beweglichen Spannbacke (65) und damit zum SchlieBen der
Greifvorrichtung (63) eingeschaltet. Die bewegliche Spannbacke (65) wird geschlossen, wodurch der
Gegenstand (11) fest und rutschsicher zwischen beiden Spannbacken (64), (65) geklemmt ist. Eine Lingskante
des Gegenstandes (11) verlduft dabei etwa parallel zur festen Spannbacke (64). Aufgrund der erliuterten
Folgeschaltung wird zeitlich erst nach diesem Spannvorgang der Arbeitszylinder (23) der
Lastengewichtsausgleichsvorrichtung (22) cingeschaltet, und zwar - bezogen auf die Aufnahmevorrichtung
(18) und insbesondere den in der Greifvorrichtung (63) gespannten Gegenstand (11) - im Sinne "Heben"
beaufschlagt, Die Beaufschlagung des Arbeitszylinders (23) erfolgt somit dergestalt, daB dessen Kolbenstange
(23) aus dem Gehéuse (30) in Fig. 1 - 3 nach links ausgefahren wird. Da das Gehiuse (30) iiber die Rolle (31) am
Stiitzsteg (32) in Langsrichtung abgestiitzt ist, hat die Ausfahrbewegung der Kolbenstange (33) zur Folge, daf
diese Ausschubkraft am Widerlager (34) und somit an beiden Koppelgliedern (27) angreift und somit eine am
Stiitzarm (24) angreifende Kraft zur Folge hat, die ein im Gegenuhrzeigersinn gerichtetes Schwenkmoment um
die Gelenkachse (15) zur Folge hat. Diese vom Arbeitszylinder (23) erzeugte Kraft ist so eingestellt und
geregelt, daB damit die Gewichtskraft des Parallelogrammauslegers (12) und der Aufnahmevorrichtung (18)
mitsamt dem gespannten Gegenstand (11) kompensiert ist, so da die Bedienungsperson die Greifvorrichtung
(63) praktisch nur fiihren muB, jedoch keinerlei Hubkrifte aufbringen muB. Durch die
Lastengewichtsausgleichsvorrichtung (22) wird somit erreicht, daB der Parallelogrammausleger (12) mit
damit verbundener kompletter Aufnahmevorrichtung (18) einschlieBlich gespanntem Gegenstand (11) in jeder
auf- und abgeschwenkten Hohenlage gewichtsentlastet ist. Die an der Greifvorrichtung (63) angreifende
Bedienungsperson braucht somit die Greifvorrichtung mit gespanntem Gegenstand (11) lediglich in vertikaler
Richtung zu fiihren, um diesen Gegenstand (11) an die gewiinschte Stelle zu heben und dort abzusenken und zu
plazieren, Wenn dabei eine Schwenkbewegung um die lotrechten Schwenkachsen (41), (44) notwendig werden
sollte, wird von der Bedienungsperson der den beiden Arbeitszylindern (55), (56) der Bremseinrichtung
zugeordnete, z. B. pneumatische, Schalter betitigt, wodurch die Bremshebel (49), (50) mit ihren Puffern (53)
bzw. (54) von der zugeordneten Platte (38) bzw. (48) abgehoben werden und damit die Schwenkblockierung
aufgehoben wird, Ist bei dieser Manipulation die Sollage fiir den Gegenstand (11) erreicht, konnen tiber
Schalterbetitigung die Bremseinrichtungen wieder in Bremsstellung fallen, Der Gegenstand (11) wird in -
vertikaler Richtung z. B. auf einer gesetzten Mauer abgesenkt, wobei der Gegenstand (11) mittels der
Greifvorrichtung (63) innerhalb der horizontalen Ebene in beiden Achsrichtungen eines entsprechenden
Koordinatensystems so fein ausgerichtet wird, wie erforderlich. Die letzte Feinausrichtung wird durch das
Gummilager (58) zwischen der Hiilse (21) und der Stange (57) erleichtert, da das Gummilager in Grenzen
Querbewegungen der Stange (57) relativ zur Hiilse (21) und zum nicht bewegten Parallelogrammausleger (12)
ermoglicht. Auch eine Drehbetatigung um die Langsmittelachse der Stange (57) kann bei dieser Manipulation
noch notwendig werden und von Vorteil sein. Bei der Langsausrichtung des Gegenstandes (11) kann man sich im
iibrigen der Zieleinrichtung (70) bedienen, die aktiviert wird. Dabei wird von einer Stelle und in Abstand von
der Greifvorrichtung (63) ein moglichst eng gebiindelter Richtstrahl ausgesendet. Bei der Feinausrichtung der
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Greifvorrichtung (63) ist dann eine exakte Nivellierung, bezogen auf diesen Richtstrahl, erreicht, wenn der
Richtstrahl sowohl die Strahlblende (71) passiert als auch die in Abstand davon befindliche Fadenkreuzscheibe
(72) im Zentrum beaufschlagt. Dies ist von der Bedienungsperson relativ leicht zu erkennen, besonders dann,
wenn mit einem Richtstrahl im Spektralbereich sichtbaren Lichts gearbeitet wird, z. B. mit einem
Rotlichtstrahl, Laserstrahl od. dgl. ’

Sollte es vor dem Freigeben des Gegenstandes (11) gewiinscht werden, noch eine zusdtzliche Verdichtung
des Nachbarbereichs durch Riitteln vorzunehmen, wird von der Bedienungsperson fiir bestimmte Zeit der
Riittler (66) eingeschaltet. Dadurch kann z. B. unter dem Gegenstand (11) befindlicher Mortel verdichtet
werden.

Zum Freigeben des Gegenstandes (11) wird von der Bedienungsperson im Bereich der Greifvorrichtung (63)
sodann der zugeordnete Schalter betitigt, der eine Beaufschlagung des Arbeitszylinders (67) und dariiber der
beweglichen Spannbacke (65) im Offnungssinne bewirken soll. Durch die beschriebene Folgeschaltung wird
aber zunichst bei diesem Schaltimpuls der Arbeitszylinder (67) noch nicht in diesem Sinne beaufschlagt,
sondern als erstes der Arbeitszylinder (23) der Lastengewichtsausgleichsvorrichtung (22) vom Druck entlastet
und somit entliiftet. Erst danach zieht der Arbeitszylinder (67) an, wodurch die Spannbacke (65) im
Freigabesinn weggeschwenkt wird und dadurch der Gegenstand (11) von der Greifvorrichtung (63) freigegeben
wird. Die Bedienungsperson schwenkt daraufhin das Handhabungsgerit (10) in beschriebener Weise wieder zum
Vorrat der Gegenstinde (11) und wiederholt den Zyklus in beschriebener Weise.

Das Handhabungsgerdt (10) ist auBerordentlich einfach, kostengiinstig und in seiner Wirkungsweise
iibersichtlich. Es macht mit einfachen Mitteln eine vollstindige Gewichtsentlastung von jeweiligen mittels
der Greifvorrichtung (63) zu fassenden und zu hebenden, zu senkenden und quer zu bewegenden Gegenstinden
(11) moglich, so daB die Bedienungsperson das Handhabungsgerit (10) lediglich fiihren, jedoch keine
Hub-/Senkkriifte oder gar Querbewegungskrifte aufbringen muB.

PATENTANSPRUCHE

1. Handhabungsgerit zum Greifen und Bewegen von Gegenstanden, insbesondere von Bauteilen, Betonteilen,
Steinen od. dgl., mit einem Parallelogrammausleger, der zwei zueinander etwa parallele Lenker aufweist, die
jeweils mit einem Ende an einem Halter angelenkt sind und an ihrem anderen Ende mit einer
Aufnahmevorrichtung fiir die Gegenstinde verbunden sind, und mit einer
Lastengewichtsausgleichsvorrichtung, die zwischen dem Halter und zumindest einem Lenker wirksam ist und
zumindest einen druckmittelbetricbenen Arbeitszylinder aufweist, dadurch gekennzeichnet, daB8 der
zumindest eine Lenker (13) drehfest verbundenen Stiitzarm (24) aufweist, der in bezug auf die Gelenkachse (15)
radial gerichtet ist und etwa parallel zu mindestens einem in Abstand davon am Halter (17) angelenkten
Verbindungsglied (25) verlauft, dag der Stiitzarm (24) und das Verbindungsglied (25) tiber mindestens ein an
deren freiem Ende jeweils angelenktes Koppelglied (27) zu einem vom Arbeitszylinder (23) bewegbaren und
den Lenker (13) beaufschlagenden Parallelogramm verbunden sind und daB der Arbeitszylinder (23) einerseits
am Halter (17, 32) und andererseits an einem Teil (34, 27) des Parallelogramms abgestiitzt ist.

2. Handhabungsgerat nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, da8 der Stiitzarm (24) in der Gelenkachse
(15) etwa unter 90° zum Lenker (13) ausgerichtet ist.

3. Handhabungsgerdt nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB die Abstiitzung des
Arbeitszylinders (23) am Halter (17, 32) mit dem Ende seines Gehauses (30) erfolgt und daB die Abstiitzung

- des Arbeitszylinders (23) an einem Teil (34, 27) des Parallelogramms mit dem freien Ende seiner Kolbenstange

(33) erfolgt.

4, Handhabungsgerit nach ¢inem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, da8 der Arbeitszylinder
(23) am Ende seines Gehiuses (30), das am Halter (17) abgestiitzt ist, zumindest eine frei drehbare Rolle (31)
aufweist, iiber die der Arbeitszylinder (23) an einem in bezug auf den Lingsverlauf des Koppelgliedes (27) etwa
rechtwinklig verlaufenden Stiitzsteg (32) des Halters (17) in seiner Achsrichtung abgestiitzt ist und entlang
diesem (32) bei der Querbewegung rollend gefiihrt ist.

5. Handhabungsgerit nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB der Arbeitszylinder
(23) mit dem freien Ende seiner Kolbenstange (33), das an einem Teil des Parallelogramms abgestiitzt ist, am
Verbindungsglied (25) oder vorzugsweise an einem Widerlager (34) des Koppelgliedes (27), das quer zu diesem
(27) und zur Lingsmittelachse des Arbeitszylinders (23) verliuft, abgestiitzt ist und daB der Arbeitszylinder
(23) an dem mindestens einen Koppelglied (27) relativ zu diesem translatorisch verschiebbar gehalten ist.
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5. Handhabungsgerit nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB der Arbeitszylinder
(23) mit seiner Lingsmittelachse, in Richtung der Querbewegung des Koppelgliedes (27) gesehen, ohne
Querabstand vom Koppelglied (27) verlduft und gehalten ist.

7. Handhabungsgerét nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, da das Koppelglied (27)
doppelarmig ausgebildet ist und der Arbeitszylinder (23) zwischen beiden Koppelgliedern (27) aufgenommen
ist, zu diesen etwa parallel verluft und mit seiner Langsmittelachse innerhalb der von beiden Koppelgliedern
(27) aufgespannten Ebene verliuft.

8. Handhabungsgerdt nach einem der Anspriiche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, daR das mindestens eine
Koppelglied (27) eine Lingsfiihrung (35) und der Arbeitszylinder (23) entlang der Langsfiihrung (35) relativ
dazu gefiihrte Fﬁhrungsglieder (36) aufweist, wobei die Langsfiihrung (35) und die Fuhrungsglieder (36) quer
zu ihrem Lingsverlauf zn einer Zwangsmitnahme in beiden Richtungen der Querbewegung in Eingriff
miteinander stehen.

9. Handhabungsgerdt nach Anspruch 7 oder 8, dadurch gekennzeichnet, daB der Arbeitszylinder (23) auf jeder
Langsseite seines Gehauses (30), die einem Koppelglied (27) zugewandt ist, zwei in Lingsrichtung in Abstand
voneinander gelagerte Rollen als Fiihrungsglieder (36) aufweist, die jeweils auf der dieser Seite zugeordneten
Liangsfithrung (35) bei der Relativverschicbung zwischen dem Koppelglied (27) und dem Arbeitszylinder (23)
gefiihrt sind.

10. Handhabungsgerit nach Anspruch 8 oder 9, dadurch gekennzeichnet, daB die Langsfiihrung (35) aus einer
Nut oder einem Lingssteg gebildet ist.

11. Handhabungsgerit nach einem der Anspriiche 4 bis 10, dadurch gekennzeichnet, daB dic am Stiitzsteg (32) -
des Halters (17) abgestiitzte und abrollende Rolle (31) auf der gleichen Achse am Gehause (30) des
Arbeitszylinders (23) gelagert ist wie dessen beidseitige, Fiihrungsglieder (36) bildende Fiihrungsrollen.

12. Handhabungsgerit nach einem der Anspriiche 4 bis 11, dadurch gekennzeichnet, daB der Stiitzsteg (32) des
Halters (17), in Richtung zum Verbindungsglied (25) gesehen in Abstand vom Gelenkpunkt (15) des Lenkers
(13) mit Stiitzarm (24) daran angeordnet ist.

13. Handhabungsgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 12, dadurch gekennzeichnet, daB der Halter (17) einen
zur Langsmittelachse des Arbeitszylinders (23) und zum mindestens einen Koppelglied (27) etwa parallel
verlaufenden Doppelarm (37) aufweist, der im Bereich des Gelenkpunktes (15) des Lenkers (13) mit Stitzarm
(24) cine z. B. etwa halbkreisftrmige Platte (38) trigt.

14. Handhabungsgerdt nach Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, daB der Lenker (13) mit Stiitzarm (24)
daran im Bereich des Gelenkpunktes (15) zwischen beiden Armen (37) des Halters (17) aufgenommen und
gelagert ist.

15. Handhabungsgerét nach einem der Anspriiche 4 bis 14, dadurch gekennzeichnet, daB der Stiitzsteg (32) an
der Platte (38) befestigt ist und von dieser aufragt.

16. Handhabungsgerit nach einem der Anspriiche 1 bis 15, zum Greifen und Bewegen von Gegenstéinden,
insbesondere von Bauteilen, Betonteilen, Steinen od. dgl., mit einem Parallelogrammausleger, der zwei
zueinander etwa parallele Lenker aufweist, die jeweils mit einem Ende an einem Halter angelenkt sind und an
ihrem anderen Ende mit einer Aufnahmevorrichtung fiir die Gegenstinde verbunden sind, und mit einer
Lastengewichtsausgleichsvorrichtung, die zwischen dem Halter und zumindest einem Lenker wirksam ist und
zumindest einen druckmiticlbetricbenen Arbeitszylinder aufweist, dadurch gekennzeichnet, da der Halter
(17) des Parallelogrammausiegers (12) um eine vertikal verlaufende Schwenkachse (41) schwenkbar an einem
Ausleger (42) gelagert ist, z. B. mit einer Lagergabel (43), in der der Ausleger (42) eingreift.

17. Handhabungsgerét nach einem der Anspriiche 1 bis 16, dadurch gekennzeichnet, daB der Ausleger (42) mit
dem Ende, das der Schwenkachse (41) des Halters (17) abgewandt ist, um eine zweite Schwenkachse (44)
schwenkbar an cinem Trdger (45), z. B. einer vertikal aufragenden Siule, gelagert ist, wobei die zweite
Schwenkachse (44) etwa parallel zur ersten Schwenkachse (41) verlauft.

18. Handhabungsgeréit nach Anspruch 17, dadurch gekennzeichnet, daB der Triger (45) eine Lagergabel (47)
aufweist, in die der Ausleger (42) eingreift, und vorzugsweise, daB ein Gabelteil der Lagergabel (47) eine z. B,
etwa halbkreisformige Platte (48) aufweist.
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19. Handhabungsgerit nach einem der Anspriiche 16 bis 18, zum Greifer und Bewegen von Gegenstiinden,
insbesondere von Bauteilen, Betonteilen, Steinen od. dgl., mit einem Parallelogrammausleger, der zwei
zueinander etwa parallele Lenker aufweist, die jeweils mit einem Ende an einem Halter angelenkt sind und an
ihrem anderen Ende mit einer Aufnahmevorrichtung fiir die Gegenstinde verbunden sind, und mit einer
Lastengewichtsausgleichsvorrichtung, die zwischen dem Halter und zumindest einem Lenker wirksam ist und
zumindest einen druckmittelbetricbenen Arbeitszylinder aufweist, dadurch gekennzeichnet, daB zwischen
dem Halter (17) und dem Ausleger (42) im Bereich einer ersten Schwenkachse (41) und/oder zwischen dem
Ausleger (42) und dem Triger (45) im Bereich einer zweiten Schwenkachse (44) eine, vorzugsweise
fernbetitigbare, Bremseinrichtung (49, 51, 53, 55 bzw. 50, 52, 54, 56) angeordnet ist zur wahlweisen
Blockierung bzw. Freigabe der Schwenkung um die Schwenkachse (41 bzw. 44).

20. Handhabungsgerit nach Anspruch 19, dadurch gekennzeichnet, daB die Bremseinrichtung einen am
Ausleger (42) schwenkbar gelagerten Bremshebel (49 bzw. 50) aufweist, der in Abstand von seiner
Schwenkachse am einen Ende einen quer abstehenden, auf die jeweils zugeordnete etwa halbkreisformige Platte
(38 bzw. 48) kraftschliissig einwirkenden Puffer (53 bzw. 54) aufweist und mittels einer am Ausleger (42)
gehaltenen Feder (51 bzw. 52) mit dem Puffer (53 bzw. 54) gegen die Platte (38 bzw. 48) angedriickt ist.

21. Handhabungsgerit nach Anspruch 19 oder 20, dadurch gekennzeichnet, daB die Bremseinrichtung einen
druckmittelbetricbenen Arbeitszylinder (55 bzw. 56) aufweist, der am Bremshebel (49 bzw. 50) angreift und
mittels dessen die Bremseinrichtung in Freigabestellung bringbar ist.

22. Handhabungsgerat nach Anspruch 21, dadurch gekennzeichnet, da8 beide, vorzugsweise pneumatische,
Arbeitszylinder (55, 56) gemeinsam mittels eines, vorzugsweise pneumatischen, Handschalters fernbetétigbar
sind.

23. Handhabungsgerdt nach einem der Anspriiche 1 bis 22, dadurch gekennzeichnet, daB der Arbeitszylinder
(23) der Lastengewichtsausgleichsvorrichtung (22) aus einem pneumatischen Arbeitszylinder gebildet ist und
mittels einer Folgeschaltung bei Betitigung von, vorzugsweise pneumatischen, Handschaltern fiir die
Aufnahmevorrichtung (18) fernbetétigbar ist.

24. Handhabungsgerit nach Anspruch 23, dadurch gekennzeichnet, daB der Arbeitszylinder (23) beim
Einschalten der Aufnahmevorrichtung (18) zum Greifen eines Gegenstandes (11) verzégert und erst dann auf
Gewichtsausgleich einschaltbar ist, wenn die Aufnahmevorrichtung (18) den Gegenstand (11) ergriffen und
ausreichend fest gefafit hat.

25. Handhabungsgerit nach Anspruch 23 oder 24, dadurch gekennzeiéhnet, daB der Arbeitszylinder (23) bei
Einschalten der Aufnahmevorrichtung (18) zum Freigeben eines gefaBten Gegenstandes (11) zunéchst und vor
Freigabe entliiftbar ist und erst danach die Aufnahmevorrichtung (18) auf Freigeben schaltbar ist.

26. Handhabungsgerdt nach einem der Anspriiche 1 bis 25, dadurch gekennzeichnet, daB die
Aufnahmevorrichtung (18) eine am Parallelogrammausleger (12) endseitig beider Lenker (13, 14) angelenkte
Hiilse (21) mit einer darin gehaltenen, dazu koaxialen Stange (57) aufweist.

27. Handhabungsgerit nach Anspruch 26, dadurch gekennzeichnet, daB die Stange (57) mit ihrem Ende
pendelnd in der Hiilse (21) aufgenommen ist.

28. Handhabungsgerdt nach Anspruch 26 oder 27, dadurch gekennzeichnet, daB die Hiilse (21) in
Axialabstand vom freien Stangenende ein die Stange (57) umschlieBendes, zumindest in Grenzen
Schwenkausschlige der Stange (57) quer zur Stangenachse elastisch zulassendes Gummilager (58) aufweist.

29. Handhabungsgerit nach Anspruch 28, dadurch gekennzeichnet, daB das Gummilager (58) mehrere in
vorzugsweise gleichen Umfangswinkelabstinden voneinander angeordnete, etwa radial gerichtete
Gummipuffer (59) aufweist, die radial an der Stange (57) anliegen.

30. Handhabungsgerit nach einem der Anspriiche 26 bis 29, dadurch gekennzeichnet, daB die Stange (57) in
der Hiilse (21) um die Stangenachse drehbar (Pfeil (60)) gelagert ist.

31. Handhabungsgerit nach einem der Anspriiche 26 bis 30, dadurch gekennzeichnet, daB die Stange (57)

unterteilt ist und zwischen beiden koaxialen Stangenteilstiicken ein Schwenklager (61) angeordnet ist, mittels
dessen die Stangenteilstiicke relativ zueinander drehbar (Pfeil (62)) sind.

-9.
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32. Handhabungsgerit nach einem der Angpriiche 1 bis 31, dadurch gekennzeichnet, daB die
Aufnahmevorrichtung (18) eine Greifvorrichtung (63) mit zwei einander gegeniiberliegenden, vorzugsweise
verstellbaren, Spannbacken (64, 65) aufweist, wobei die Greifvorrichtung (63) vorzugsweise am freien Ende der
Stange (57) angeordnet ist.

33. Handhabungsgerit nach Anspruch 32, dadurch gekennzeichnet, daB die Greifvorrichtung (63) einen
mittels eines Handschalters ein- oder ausschaltbaren Riittler (66) anfweist.

34. Handhabungsgerit nach Anspruch 32 oder 33, dadurch gekennzeichnet, dafl cinec Spannbacke (64) der
Greifvorrichtung (63) fest angeordnet ist und die andere, dazu etwa parallele Spannbacke (65) beweglich und
mittels eines, vorzugsweise pneumatischen, Arbeitszylinders (67) spannbetitighar ist.

35. Handhabungsgert nach einem der Anspriiche 32 bis 34, dadurch gekennzeichnet, daB die
Greifvorrichtung (63) eine Nivelliereinrichtung oder zumindest Teile (71, 72) dieser aufweist.

36. Handhabungsgerit nach Anspruch 35, dadurch gekennzeichnet, daB die Nivelliereinrichtung aus einer
Lichtstrahl- oder Laserstrahleinrichtung gebildet ist.

37. Handhabungsgerit nach Anspruch 35 oder 36, dadurch gekennzeichnet, da88 die Greifvorrichtung (63) eine
etwa nach dem Prinzip von Kimme und Korn arbeitende Zieleinrichtung (70), z. B. eine Strahlblende (71) und in
Abstand davon eine Fadenkreuzscheibe (72), aufweist, wobei beide an der fest angeordneten Backe (64) gehalten
und von einem der Nivellierung dienenden Richistrahl beaufschlagbar sind.

38. Handhabungsgerat nach einem der Anspriiche 26 bis 37, dadurch gekennzeichmnet, daf die
Greifvorrichtung (53) ein vorzugsweise blockierbares Schwenklager aufweist, mittels dessen die
Greifvorrichtung (63) relativ zur Stange (57) um deren Langsachse drehbar ist.

Hiezu 3 Blatt Zeichnungen
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