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Last aufweist und der Kran (1) zumindest eine
Kamera (14) und zumindest einen Steuerstand (15)
fiir einen Kranfahrer aufweist und der Steuerstand
(15) zumindest einen Bildschirm (17) aufweist, wobei
auf dem zumindest einen Bildschirm (17) in die
Wiedergabe des jeweils momentan von der Kamera
(14) aufgenommenen Bildes (16) zusétzlich
zumindest eine Hilfsgrafik (18) als Hilfsmittel fiir den
Kranfahrer zum Ausrichten der
Lastaufnahmevorrichtung 9) und/oder des
Greifwerkzeugs (10, 11) der Lastaufnahmevorrichtung
(9) relativ zur zu greifenden Last einblendbar ist.
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Zusammenfassunyg

Kran {1} mit zumindest einem verfahrbaven Haupttriger (3} und
einer an dem zumindest einen Haupttriger (3) verfahrbar
gelagerten Laufkatze (5}, wobei an der Laufkatze (5) ein
Wwindentrdger (6) befestigt ist und am Windentrdger (8) eine,
mittels Seilen {7) in vertikaler Richtung (8} auf und ab
verfahrbare, Lastaufnabmevorrichtung (%) hingt, wobeil die
Lagstaufnahmevorrichtung {9) Greifwerkzeuge (10, 11} zum
1dsbaren Greifen einer Last aufweist und der Kran (1)
zumindegt eine Kamera {14) und zumindest einen Steuerstand
(15) fir einen Kranfahrer aufweist und der Steuerstand (15}
zumindest einen Bildschirm (17) aufweist, wobei auf dem
zumindest einen Bildschirm {17) in die Wiedergabe des jeweils
momentan von der Kamera (14) aufgenommenen Bildes (16}
zusdtzlich zumindest eine Hilfsgrafik (18) als Hilfsmittel
fir den Kranfahrer zum Ausvichten der Lastaufnahmevorrichtung
{9} und/oder des Greifwerkzeugs (10, 11) der
Lastaufnahmevorrichtung {(9) relativ zur zu greifenden Last

einblendbar ist. (Fig. 12}
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Pie vorliegende Erfindung betrifft einen Kyran mit zumindest
einem, entlang einer ersten Richtung hin und her verfahrbaren
Haupttriger und einer an dem zumindest einen Haupttriger
entlang einer zweiten Richtung hin und her verfahrbax
gelagerten Laufkatze, wobel die erste Richtung und die zweite
rRichtung orthogonal zueinander ausgerichtet sind und an der
Laufkatze ein Windentriger, insbesondere drehbar, befestigt
igt und am Windentriger eine, mittels Seilen in vertikaler
Richtung auf und ab verfahrbare, Lastaufnahmevorrichtung
hingt, wobei die Lastaufnahmevorrichtung Greifwerkzeuge zum
l&sbharen Greifen einer Last, insbesondere eines
Sattelaufliegers und/oder eines Containers, aufweist und der
Kran zumindest eine Kamera und zumindest einen Steuerstand
fiir einen EKranfahrer zum Verfahren des zumindest einen
Haupttridgers, der Laufkatze und der Lastaufnahmevorrichtung
sowie zum Redienen der Greifwerkzeuge dex
Lastaufnahmevorrichtung aufweist und der Steuerstand
zumindest einen Bildschirm zur Wiedergabe des jeweils

momentan von der Kamera aufgencommensn Bildes aufweist.

Dartber hinaus betrifft die Erfindung auch ein Verfahren zum

Betriek eines Krans.
Krine dieser Art kdénnen z.B. als Portalkran oder auch als

Brickenkran ausgebildet werden. Die WO 2019/1189%%2 zeigt

Portalkrine. Diese Krine werden zum Verladen von Lasten wie
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sattelauflisgern und/oder Containern eingesetzt und vom einem
Rranfiihrer mittels eines Steuerstandes gesteuert. Bg ist in
der Praxis bekannt, solche Xrine mit Kameras auszuriisten, um
dem Kranfahrer das Ausrichten der Lastaufnahwmevorrichtung
und/oder dexr Greifwerkzeuge beim Auf- und/oder Abladen zu
vereinfachen. Oft ist beim Stand der Technik aber nach wie
vor zusdtzliches Hilfspersonal notwendig, um den Kranfahrer

einguweisen.

Aufgabe der Erfindung ist es, eine Verbesserung
vorzuschlagen, die den Kranfahrer noch besser dabeil
unterstitzt, die Lastaufnahmevorrichtung und/oder ihre
Greifwerkzeuge zum Aufnehmen oder Abladen der Last,
insbesondere von Sattelaufliegern und/oder Containern,

optimal auszurichten.

Hierfir schligt die Brfindung flir Kréne der eingangs
genannten Art vor, dass auf dem zumindest einen Bildschirm in
die Wiedergabe des jewells momentan von der Kamera
aufgenommenen Bildes zusdtzlich zumindest eine Hilfsgrafik
als Hilfsmittel fr den Kranfahrer zum Ausrichten der
Lastaufnahmevorrichtung und/oder des Greifwerkzeugs der
Lastaufnahmevorrichtung relativ zur zu greifenden Last

einblendbar ist.

vVereinfacht gesprochen, sieht die Erfindung somit vor, dass
sumindest eine Hilfsgrafik als Zielhilfe in das Bild der
Kamera eingeblendet wird, um so den Kranfahrer beim
ausrichten der Lastaufnahmevorrichtung und/oder des
Greifwerkzeugs der Lastaufnalmevorrichtung noch besser zu
unterstitzen. Hierdurch kann in ginstigen
Ausgestaltungsformen der Erfindung sogay auf Hilfspersonal

zum Einweisen des Kranfihrers verzichtet werden.
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Das erfindungsgemdfe Verfahren zum Betrieb eines
erfindungsgemiien Krang sieht entsprechend vor, dass auf dem
Rildschirm in die Wiedergabe des jewelils momentan von der
Kamera aufgenommenen Bildes zusdtzlich zumindest eine
Hilfsgrafik als Hilfsmittel £ir den Kranfahrer zum Ausrichten
der Lastaufnahmevorrichtung und/oder des Greifwerkzeugs dex
Lastaufnahmevorrichtung relativ zur zu greifenden Last,
vorzugsweise zum zu greifenden Sattelauflieger und/oder

Container, eingeblendet wird.

auas den nachfolgend genannten Merkmalen bevorzugter Varianten
erfindungsgenifer Krine srgeben sich entsprechend auch
bevorzugte Ausgestaltungsformen des eriindungsgematen

Verfahrens.

Die Kameras nehmen bel der Brfindung in dex Regel sine
zeitliche abfolge von Bildern auf. Je nach Geschwindigkeit
der Aufnahme und der Wiedergabe stellt sich diese Abfolge der
Bilder noch als eine Rbiolge von einzeln erkennbarven Bildern

odey als Film fir den Rranfahrer dar.

Die Erfindung kann zum Verladen von verschiedenen Lasten,
insbesondere sowohl von Containern als auch von
Sattelaufliegern, eingesetzt werden. Bei Containern handelt
es gich allgemein um Behllter, welche z.B. auf an gich
bekannten Tiefladern wmittels LKW, Zugmaschine, Terminal
Traktor und dergleichen oder auf Eisenbahnanhdngern aber auch
per Schiff transportiert werden kdnnen. Bevorzugt handelt es
sich bei den Containern um gogenannte IS0-Container oder
Schiffscontainer. Sattelauflieger hingegen haben eigene
Rider, sodass sie direkt an einen LKW angehingt werden
kdnnen. Erfindungsgemife Krine kénnen aber gerade auch dazu
verwendet werden, solche Sattelauflieger auf Schiffe und/oder

Eisenbahnanhdnger zu verladen.
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Die Lastaufnahmevorrichtungen werden hiufig auch als
Spreader bezeichnet. Sie kdnnen auch bei der Eriindung
verschiedene Arten von Greifwerkzeugen zum Greifen der Last,
ingbesondere der Sattelauflieger und/oder Container,
aufwelsen. Z.B. kann die Lastaufnahmevorrichtung als
Greifwerkzeuge schwenkbar gelagerte Zangenarme zum Greifen
eines Sattelaufliegers aufweisen. In einem scolchen Fall kann
an zumindest einem der Zangenarme die zumindest eine Kamera
auch horizontal zur Seite blickend angeordnst gein. Besonders
bevorzugt ist in diesem Zusammenhang vorgesehen, dass die
Kamera in einem unteren Endbereich des Zangenarms im Bereich
eines Zangenfules des Zangenarms angeordnet ist. Zusadtzlich
und/oder anstelle dessen kénnen die Lastaufnahmevorrichtungen
von erfindungsgemifien Kridnen aber auch Verriegelungszapfen,
walche auch als Twistlock bezeichnet werden, als
Greifwerkzeuge aufweisen, um mit diesen in entsprechendse
Eckbeschlige, welche auch als Corner Casts bezeichnet werden,
von Containern einzugreifen. Um die Lage dex
vVerriegelungszapfen relativ zueinander an verschieden lange
Containertypen anpassen zu kdnnen, kann die
Lastaufnahmevorrichtung teleskopartig ausgebildet sein. Bie
kann z.B. Greifertriger aufweisen, an denen sich die
verriegelungszapfen befinden, wobel die Greifertrager mittels
Teleskopen in die Lastaufnahmevorrichtung eingefahren und aus
dieser ausgefahren werden kdnnen, um verschieden lange
Container zu transportieren. In bevorzugten
Ausgestaltungsformen, bel denen sich die Kameras an dex
Lastaufnahmevorrichtung befinden, kdnnen die Kameras auch an
den Greifertrigern, insbesondsre in der Ndhe der

Verriegelungszapfen, angeordnet sein.

Die zumindest eine Kamera kann in bevorzugten Varianten am

Windentriger oder an der Lastaufnahmevorrichtung angebracht
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und vertikal nach unten blickend ausgerichtet sein. Befindet
aich die Kamera oder befinden sich die Kameras an der
Lastaufnahmevorrichtung, so erfolgt das Ausrichten des Xyans
bzw. der Lastaufnahmevorrichtung relativ zur aufzunehmenden
Last, vorzugsweise zum aufrzunshmenden Sattelauflieger
und/oder Container, ginstigerweise in einem Betriebszustand,
in dem sich die Lastaufnahmevorrichtung in einer vorab
festlegbaren Ausgangshdhe z.B. in der maximal wmdglichen Hohe

befindet.

In bevorzugten Ausgestaltungsformen ist der Windentriger
drehbar an der Laufkatze gelagert bzw. aufgehangt. Derx
Begriff des Windentrigers ist allgemein zu verstehen. Hs ist
der Bereich des Krans, welcher an der Laufkatze befestigt ist
und an dem die Seile auf- und/oder abwickelbar und/oder
umlenkbar gind, an denen die Lastaufnabmevorrichtung hangt.
Der Windentriger kann eine gebiudeartige, nach auben
abgeschlossene Struktur haben und als Windenhaus bezeichnet
werden. Der Windentriger kann aber auch als eine ganz oder
teilweise offene Struktur und eben nicht gebaudeartig

ausgefihrt sein.

Der Steuerstand kamn fix mit dem Windentréger verbunden und
in erhdhter Position am Eran angsordnet sein. Im Rahmen der
Frfindung sind aber z.B. auch mobile Steuerstinde denkbar,
welche der Xranfahrer dann z.B. auch mit sich herumtragen
kann. Der Steuerstand kamn z.B. aber auch ein in einem
Gebiude vom Kran entfernt angeordneter Fernsteuerstand sein.
In den Steuerstand ist jedenfalls der zumindest eine
Bildachirm integriert, welcher die momentan von der zumindest
einen Kamera aufgenommenen Bilder wisdergibt, wobel in diese
Bilder eben erfindungsgemif die zunindest eine Hilfsgrafik

eingablendet wixd.
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Bel der Hilfsgrafik kann es sich z.B. um zumindest eine
Hilfslinie zum Ausrichten an einer Greifkante der zu
greifenden Last, insbesondere des zu greifenden
sattelaufliegers und/oder Containers, handeln. Die
Hilfsgrafik kamn z.B. aber auch zumindest zwel orthogonal
zueinander ausgerichtete Hilfslinien zum Ausrichten an einer
Ecke der zu greifenden Last, inasbesondere des zu greifenden
Sattelaufliegers und/oder Containers, umfassen. Z.B. ist aber

auch eine u-férmige Form der Hilfsgrafiken mdglich.

Allgemein gesprochen, ist die Form der Hilfsgrafik
glinstigerweise an die Form der aufzunehmenden Last angepasst
oder auch flexibel anpassbar. Die Lage, Ausrichtung und
gegebenenfalls auch Gréfe und Form dey Hilfsgrafik kann
kalibrierbar ausgebildet sein. So kamnn vorgesehen sein, dass
die Hilfsgrafik anhand von Halibriervkdrpern wie z.B. einem
bestimmten Typ eines Containers oder Sattelaufliegers oder
ainem anderen Typ von Last oder der Lage und Form von
speziellen Markierungen an der Last zundchst kalibriert wird,
um so dann anschlieRend an diesen Typ von Last, insbesondere
Sattelauflieger wund/oder Container, und/oder Markierung

gpeziell angepasst zu sein.

Es ist auch mdglich, die Hilfsgrafiken nicht stindig sondern
nur tempordr einzublenden, insbesondere nur dann, wenn sie
auch tatsichlich bendtigt werden., Es kann z.B. vorgesehen
sein, dass die Hilfsgrafik{en) situationsbedingt und/oder
dynamisch ein- und ausblendbar ist baw. sind, z.B. vom
¥ranfiihrer und/oder automatisiert von einer Kransgteuerung.
Genausogut ist es mdglich, mehrere verschiedene Hilfsgrafiken
fir verschiedene Lasttyvpen so zu hinterlegen, dass der
¥ranfahrer diejenige{n) Hilfsgrafiki{en] auswihlen und
ginblenden lassen kann, welche er flir seinen bestimmten Typ

von Last gerade bendtigt. Auch eine, z.B. von einer
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Xransteuerung, animierte also sich bewegende Ausgestaltung

der Hilfsgrafiken ist mbglich.

Zusdtzlich zu den Hilfsgrafiken kdnnen in bevorzugten
Ausgestaltungsformen der Erfindung auf dem zumindest einen
Bildschirm auch noch Informationen und/oder Anzeligen anderer
Assistenzsysteme angezelgt werden. So ilst es z.B. denkbarvr
Hdheninformationen, Momentangeschwindigkeiten,
Positionsinformationen und/oder auch Abstandsinformationen,
z.B. vom Untergrund, verschiedener Bestandtelle des
erfindungsgemidfien Xrans, wie z.B. des gesamten Krans und/oder
der Laufkatze und/oder des Windentrigers und/oder der
Lastaufnahmevorrichtung und/oder der Greifwerzeuges und/oder
auch der Last, und dergleichen mit einzublenden. Auch hier
gind animierte, also sich bewegende Darstellungen ndglich. So
k&émnnen z.B. Zangenarme und/oder andere Greifwerkzeuge sich
aufeinander zu und voneinander weg bewegend dargestellt

werden.

Eine, beim Stand der Technik bereits an sich bekannte
Technologie in Form einer sogenannten Micromotion kKann auch
beil erfindungsgemifen Krinen realisiert werden. Es handelt
sich dabei um eine Feinpositicnierung der
Lastaufnahmevorrichtung in hovizontaler und vertikaler
Richtung sowie bezliiglich einer Ausrichtung der Last durch

Kippen und/oder Verschwenken der Last.

Die zZahl und Positionierung der Kameras am Kran Kamn
variieren. Resconders bevorzugte Varianten der Erfindung sehen
vor, dass am Windentriger oder an der Lastaufnabmevorrichtung
vier vertikal nach unten blickend ausgerichtete Kameras
voneinander distanziert angebracht sind und die jewelils
momentan aufgenommensn Bilder der vier Kameras in vier

getrennten Sektoren nebeneinander auf dewm Bildschirm zusammen
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mit jeweils zumindest einer eingeblendeten Hilfsgrafik

wiadergebbar sind.

Allgemein gesprochen kdmnte man auch davon reden, dass am
Windentriger oder an der Lastaufnabmevorrichtung mehrere
vertikal nach unten blickend ausgerichtete Hameras
voneinander distanziert angebracht sind und wobeli bevorzugt
die jeweils momentan aufgenommenen Bilder der Kameras in
mehreren getrennten Sektoren nebeneinander auf dem Bildschirn
zugammen mit jeweils zumindest einer eingeblendeten
Hilfsgrafik wiedergebbar sind. Die Kameras kdonen =.B. in
Bckbereichen des Windentrigers und/oder der

Lastaufnahmeverrichtung angecordnet sgein.

Erfindungsoemidfe Krine kdénnen einen aber auch mehrere entlang
der ersten Richtung hin und her verfahrbare Haupttriger
aufweisen. Bei seinem besonders bevorzugten erfindungsgemdfen
Kran ist vorgesehen, dass er zwel, entlang der esrsten
Richtung hin und her verfahrbare Haupttrdger aufweist, auf
denen die Laufkatze entlang der zweiten Richtung hin und her

verfahrbar gelagexrt ist.

Bei besonders bevorzugten Ausgestaltungsformen der Erfindung
ist vorgesshen, dass der Kran ein Portalkran mit auf Radern
verfahrbaren Vertikalstitzen ist, wobei der oder die
Haupttrdger auf den Vertikalstlitzen gelagert und zusammen mit
den Vertikalstitzen auf den Ridern entlang der ersten
Richtung hin und her verfahrbar ist bzw. sind. Eine andere
erfindungsgemiRe Variante sieht vor, dass der Kran ein
Briickenkran ist, wobeli der oder die Haupttriiger nittels
Riadern entlang der ersten Richtung auf Flhrungsschienen hin

ungd her wverfahrbar ist bzw. sind.
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Weitere Merkmale und Einzelhelten bevorzugtey

Ausgestaltungsformen der Erfindung werden nachfolgend

exemplarisch anhand von Ausfihrungsbeispielen erlautert. Es

1 bi

zelgen:
Fig.
Fig. 4
Fig. &
Fig.

Fig.

Fig.

s 3 verschisdene Ansichten auf einen

erfindungsgemdfen Kran, welcher als Portalkran
ausgebildet ist;

gine schematische Darstellung zur Ancordnung der
Haupttriger, der Laufkatze, des Windentrigers und
der Lastaufnahmeverrichtung des in den Fig. 1 bis 3
dargestellten Krans;

eine schematisierte Ansicht von unten auf den
Windentriger und die Lastaufnahmevorrichtung des

-~

Krans ausg den Pig. 1 bis 3;

& bis 8 Davstellungen zu der bei diesem Kran zum

Einsatz kommenden Lastaufnahmevorrichtung;
eine schematische Darstellung, wie wmit vier am
Windentriger dieses Krans angeordneten Kameras
RBilder in vier getrennten, nebeneinander

angeordneten Sektoren aufgenommen werden kdnnen;

10 bis 30 verschiedene Verladesituationen, bel denen das

(2
B2

(93]
ks

Einblenden von Hilfsgrafiken in die aufgenocmmensan
Bilder erfindungsgemdl eingesetzt wird;

eine Darstellung zum Einsatz der als Zangsnarme
ausgebildeten Greifwerkzeugen mit den dort

angeordneten Kameras;

und 233 zwel, verschiedenen Situationen gemaf Fig. 31

zugeordnete Bilder und
einen erfindungsgemdfien Kran, welcher als

Briickenkran ausgebildet ist.

Fig. 1 zeigt eine perspektivische Ansicht von schrag cben auf

einen erfindungsgemdfen, in diesem Ausfihrungsbeispiel als
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Portalkran ausgebildeten ¥ran 1. Neben sinigen nicht
erfindungswesentlichen, an sich bekannten Details, die hiex
nicht weiter erliutert werden, weist dieser Fran 1 vor allem
erst einmal zweil Haupttrdger 3 auf. Diese Haupttrdger 3 sind
auf Vertikalstitzen 22 gelagert. An den unteren Enden der
Vertikalgtitzen 22 befinden sich, wie an sich bekannt,
Radsdtze nmit jeweils mehreren Radern 23. Mittels der R&dexr 23
sind die Haupttriger 2 in der ersten Richtung 2 hin und her
verfahrbar gelagert. Im gezeigten Ausflhrungsbeispiel handelt
2 sich um ein schienengelagertes System, bel dem die Rider
23 auf Kranschienen 29 verfahrbar aufliegen. Es ist aber
genauso gut mdéglich, dass die Rdder 23 z.B. eine
entsprechende luft- oder gummigelagerte Bereifung aufwelisen,
mit denen sie einfach auf einem entsprechend ebenen

Untergrund fahren kdnnen.

An den beiden Haupttrigern 3 ist eine Laufkatze 5 entlang der
zweiten Richtung 4 hin und her verfahrbar gelagert. Die erste
Richtung 2 und die zweite Richtung 4 sind orthogonal
zueinander ausgerichtet. An der Laufkatze 5 ist, wie an sich
bekannt, ein, in diesem Beispiel als Windenhaus ausgefihrter,
Windentriger &, in diegsem Ausfihrungsbelispiel drehbar,
gelagert. Der Windentrdger & kamn um die Drehachse 25 in den
einander entgegengesetzten Drehrichtungen 26 relativ zur
Laufkatze 5 gedreht werden. Am Windentrdger € hingt mittels
Seilen 7 in an sich bekannter Art und Weise eine
Lastaufnahmevorrichtung 9. Durch entsprechendes Auf- und
Abwickeln dieser Seile 7 auf hier nicht explizit dargestellte
Seiltrommeln kann die Lastaufnahmevoerrvichtung 2 in vertikaler
Richtung 8 auf und ab verfahven werden. Die
Lastaufnahmevorrichtung 9 weist verschiedene Greifwerkzeuge
10 und 11 zum l&sbhaven Greifen eines Sattelaufliegers 12
und/oder eines Containers 13 auf, wie sie welter hinten noch

im Detail erliutert werden. Weiters umfasgst dex
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erfindungsgendBe Kran 1 auch mehrere Kamevas 14, daren
Anordnung und Funktion weiter hinten ebenfalls noch im Detail
erliutert wird., In diesem Ausfthrungabeispilel ist der
Steuerstand 15 des Krang fix mit dem Windentriger 6
verbunden. Der Steuerstand 15 umfasst all die Hilfsmittel,
die der Kranfahrer zum Verfahven des zumindest einen
Haupttrigers 3, der Laufkatze 5 und der
Lastaufnahmevorrichtung 9, sowie zum Bedienen der
Greifwerkzeuge 10 und 11 der Lastaufnahmevorrichtung S
bendtigt. Unter andervem umfasst der Steuerstand 15 auch
zumindest einen Bildschirm 17 zur Wiedergabe des jewells
momentan von der jeweiligen Kamera 14 oder den Xameras

aufgenommenen Bildes 16.

Wie eingangs bereits erl&utert, wmuss der Steuerstand 15
nattirlich nicht fix am Windentrdger &, wie in diesem
ausfihrungsbeispiel ausgefihrt, realisiert sein. Es kann sich
vielmehr auch um einen mobilen, insbesondere auch um elnen
vom Kranfahrer mobil tragbaren Steuerstand 15 handeln, was an
gich zur Ansteuerung von Krinen heutzutage auch bekamnt ist.
Dariiber hinaus kann der Steuerstand, wie bereits ausgefiihirt,
z.B. aber auch ein in einem Gebidude vom Kran 1 entfernt

angeordneter Fernsteuerstand sein.

Dargestellt ist in Fig. 1 auch ein LKW 27 mit einem
Sattelauflieger 12, an dem in Fig. 1 gerade die als
Zangenarme ausgeblildeten Greifwerkzeuge 10 dexr
Lastaufnalmevorrichtung ¢ angreifen. Neben dem LEW 27 sind im
Beraich zwischen den Kranschienen 2% in dem
ausfiihrungsbeispiel gemdf der Fig. 1 auch Elsenbahmnschienen
30 vorgesehen, auf denen entsprechende Eisenbahnanhdnger 31
zum Verladen von Sattelaufliegern 12 und Containern 13 oder

auch anderen Lasten bereitgestellt werden kinnen.
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in den Fig. 2 und 3 ist dieser Kran 1 aus Fig. 1 jewells in
einer Seitenansicht dargestellt. In den Filg. 2 und 3 sind im
Bareich zwischen den Xranschienen 29 diverse Container 13
aufgestapelt. Auf den Eisenbahuschienen 30 befinden sich
Eigsenbahnanhidnger 31, wobei auf einem dieser
Eisenbahnanhinger 31 sich gerade ein Sattelauflieger 12
befindet, wahrend der andere HEisenbahnanhdnger 31 noch freil
ist. In Fig. 2 ist die Situation dargestellt, bei der die
Greifwerkzeuge 10 in Form der Zangenarme der
Lastaufnahlmevorrichtung 9 so auseinander geschwenkt sind,
dags die Lastaufnahmevorrichtung 9 in vertikaler Richtung 8
weiter abgesenkt werden kann. AnschlieBend werden die
Greifwerkzeuge in Form der Zangenarme 10 aufeinander zu
geschwenkt, sodass die Zangeniiife 21 den Sattelauflieger 12
greifen. Fig. 3 zeigt, wie der Sattelauflieger 12 mittels der
Lastaufnahmevorrichtung ¢ berveits angehoben ist und Gber dem

noch leeren Eisenbahnanhinger 31 positioniert wizrd.

Fig. 4 zeigt nun eine schematisierte Ansicht, bel der die
zweite Richtung 4 normal auf der Zeichenebene steht.
Dargestellt sind die beiden Haupttriger 3 des Krans 1 und
deren Fahrschienen 47, auf denen die Laufkatze 5 in Richtung
entlang der zweiten Richtung 4 hin und her verfahrbar
gelagert isgt. An der Laufkatze 5 ist der Windentriger §
angebracht und zwar in diesem Ausfliihrungsbeispiel so, dass es
um die vertikale Drehachse 25 in den Drehrichtungen 26
relativ zur Laufkatze 5 verdreht werden kann., Am Windentriger
6 héngt in an sich bekannter Art und Welse mittels Seilen 7
die Lastaufnahmevorrichtung 9. Konkret ist hier vorgesehen,
dase sich auf der Lastaufnahmevorrichbung 2 ein Rollenrahmen
22 befindet, welcher die Verbindung zwischen den Seilen 7 und
der Lastaufnabmevorrichtung ? vealisiert. Solche Rollenrahmen
32 wie auch verschiedenste andere Arten von Seilaufhangungen

fir die Lastaufnahmevorrichtung ¢ sind an sich bekannt und
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missen hier nicht erliutert werden. Natlrlich kann auch auf
einen Rollenrahmen 32 verzichtet werden, z.B. indem
vorgesehen ist, dass die Seile 7 mittels Ankerpunkten oder
Seilrollen oder dergleichen direkt an deyr

Lastaufnahmevorrichtung ¢ befestigt sind.

Um sowohl Sattelauflieger 12 als auch Container 13 greifen zu
k&mnen, weist die Lastaufnahmevorrichtung % dieses
ausfihrungsbeispiels verschiedene CGreifwerkzeuge 10, 11 aul.
Dieg sind zum einen die als Zangenarme ausgebildeten
Greifwerkzeuge 10 zum Aufnehmen einesg Sattelaufliegers 12 und
zum anderen die als Verriegelungszapfen bzw. als Twistlock
ausgebildeten Greifwerkzeuge 11 zur Aufnahme eines Containers
12. Solche Zangenarme und Verviegelungszapfen sind ebenfalls
an gich bekannt und missen nicht ndher erliutert werden.
Eingezeichnet sind in Fig. 4 auch die ersten Schwenkachsen 33
und die zweiten Schwenkachsen 34. Um die evsten Schwenkachsen
33 kdénnen die als Zangenarme ausgebildeten Greifwerkzeuge 10
in an sich kbekamnter Art und Welse auf sich zu und
voneinander weg geschwenkt werden, um so einen
gattelauflieger 12 =zu greifen und such loslassen zu kdunen.
Um die zweiten Schwenkachsen 34 werden die Greifwerkzeuge 10
in Form der Zangenarme dann verschwenkt, wenn sie nicht
bendtigt werden. %.B. in Situationen, in denen gin Container
13 mittels der Greifwerkzeuge 11 gegriffen werden soll. Auch
dag Verschwenken der Zangenarme bzw. Greifwerkzeuge 10 um die
zweiten Schwenkachsen 34 ist an sich bekamnnt und musse nicht

welter erliutert werden.

Auch wernn die Erfindung mit siner minimalen Anzahl von nur
piner Kamera 14 umgesetzt werden kann, so ist auch in diesem
Ausflihrungsbeispiel eine Vielzahl von Kameras 14 vorgesehen.
So befinden sich an der Unterseite des Windentragers 6§ vier

vertikal nach unten blickende, voneinander distanzierte
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Rameras 14. Bevorzugt sind diese vier Kamevas 14 Jjewellsg in
einer der Ecken des Windentrigers 6 angebracht. Zusdtzlich
weist auch die Lastaufnahmevorrichtung 8 in diesem
augfiihrungsbeispiel vier weitere Xameras 14 auf. Jede dieser
Kameras 14 befindet sich in ummittelbarer Nihe esines der als
Verriegelungszapfen ausgebildeten Greifwerkzeuge 11 an hier
mittels der Teleskope 35 ein- und ausfahrbaren Greifertrigeru
26 der lLastaufnahmevorrichtung 9. Zusitzlich sind in diesem
Ausfihrungsbeigpiel aber auch an den als Zangenarmen
ausgefihrten Greifwerkzeugen 10 in der Nihe der ZangenfiiBe 21
noch jeweils eine Kamera 14 angeordnet, welche in

horizontaler Richtung zur Seite blickt.

Fig. § zeigt eine Ansicht von unten auf den Windentrager &
und die darunter angeordnete Lastaufnahmevorrichtung 3. Gut
zu sshen ist hier die Posgiticon soweohl der Kameras 14 am
Windentriger 6 alsg auch der Kameras 14 an dex
Lastaufnahmevorrichtung 2 bzw. derven Sreifertridger 36. Die
Teleskope 235 sind hisr schematisiert dargestellt, beim Stand
der Technik aber an sich bekannt. Sie erlauben es, die
Greifertriger 36 wmit den daran angecordneten Grelfwerkzeugen
11 in Form der Verriegelungszapfen ein- und auszufahren, um
ao die Lings der Lastaufnahmevorrichtung ¢ an die Langs des
jeweils aufzunehmenden Containers 13 anzupassen. In Fig. &
sind die CGreifwerkzeuge 10 in Form der Zangenarme um die
zweiten Schwenkachsen 34 nach oben geschwenkt dargestellt.
Sie befinden sich somit im Fig. % in ihrer inaktiven
Position, welche dazu verwendet wird, Container 13 mittels

der Lastaufnahmevorvichtung 9 zu verladen.

Fig. 6 zeigt die Lastaufnahmevorrichtung 2 in einer
perspekitivischen Darstellung, wobei die Greifwerkzeuge 10 in
Porm der Zangenarme in ihre aktive Position

heruntergeschwenkt sind, in der sie Sattelauflieger 12
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greifen kénnen. Das Verschwenken der Zangenarme bzw.
Greifwerkzeuge 10 auf einander zu und veoneinander wag um die
erate Schwenkachse 32, erfolgt in den ersten
Schwenkrichtungen 38 um den Sattelauflieger 12 zu greifen
oder loszulassen. Das Verschwenken in den zwelten
schwenkrichtungen 39 um die zweiten Schwenkachsen 34 erfolgt,
um die CGreifwerkzeuge 10 in Form der Zangenarme zwischen
ihrer in Fig. 6 dargestellten aktiven Position und ihrer in
Fig. 5 dargestellten inaktiven Position hin und her schwenken
zu kidnnen. Gub zu erkennen ist in Fig. 6 auch die Lage der in
der Nihe der Zangenfife 21 an den CGreifwerkzeugen 10
angebrachten Kameras 14, deren Funktionsweise noch weltex
hinten erliutert wird. Dargestellt sind auch Zusatzkameras
37, welche vorhanden sein kdnnen, aber in der Regel nicht zur
Umgetzung der Erfindung singesetzt werden. Die Zangenfibe 21
sind glinstigerweise, wie auch dargestellt, hakenfirmig
ausgebildet, damit sie entsprechende Greifkanten 19 dex
Sattelauflieger 12 in an sich bekannter Art und Weise
hintergreifen kénnen. Natlrlich werden auch andere
Befestigungen der Greifwerkzeuge bzw. Zangenarme 10 an den
Sattelaufliegern 12 denkbar. Dasselbe gilt fir die
Greifwerkzeuge 11 zur Aufnahme von Containern 13. Auch hier
muss es sich alse nicht zwingend um Verriegelungszapien
handeln. Auch andere Greifwerkzeuge 11 kdnnen zum Einsatz

kommen, um entsprechende Container 13 zu greifen.

In Fig. 7 sind die Greifwerkzeuge 1 in Form der Jangenarme
jedenfalls um die erste Schwenkachse 33 aufeinander zu
geschwenkt und in Fig. 8 voneinander weg geschwenkt
dargestellt.

Fig. 9 zeigt nun zum arsten Ausflihrungshelspiel eines
erfindungsgemiffien Krans 1 die Laufkatze 5 und der daran

angeordnete Windentriger 6 mit seinen vier vertikal mnach
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unten blickend ausgerichteten Rameras 14. Die andervren
Bauteile des Kran 1 und insbesondere die
Lastaufnahmevorrichtung 2 aind in Fig. 9% nicht dargestellt.
Die Lastaufmahmevorrvichtung 8 wird beim nachfolgend
geschilderten Ausrichten jedenfalls in der Prawxis
ginstigerweise so welt vertikal nach oben verfahren, dass sie
die in Fig. 9 mittels gestrichelten Linien dargestellten
Blickwinkel der einzelnen Xameras 14 am Windentriger & nicht

atdren.

In der in Fig. 2 dargestellten Situation kénnen die vier
vertikal nach unten blickend ausgerichteten Kameras 14 am
Windentriger ¢ jewells Billder 16 in voneinander getremntern
Sektoren aufnehmen, welche dann, wie weiter unten erliutert,
gemeinsam nebenelnander auf einem Bildschirm 17 dargestellt
warden kdmnen. Fig. 2 zeigt exemplarisch, wie mittels der
vier Kameras 14 von cben Bilder des darunter angsordneten
LEKW’'s 27 mit dem Sattelauflieger 12 in voneinander getrennten
aber benschbart zueinander angeordneten Sektoren aufgenommen
werden kémnen. Die einzelnen Bilder 16 gind in der
dargestellten Aufnahmesbene Jjewells von den Billdbegrenzungen

40 begrenzt.

Auch wenn dies hier nicht dargestellt ist, szo kdnnten in
analoger Art und Weise auch entsprechende vier Bilder mittels
den an der Lastauinahmevorrichtung 8 angeordneten Kameras 14
vom Sattelauflieger 12 und dem LXW 27 aufgenommen werden. Die
Lastaufnahmevorrichtung 9 wird hierzu glnstigerweise in eine
vorgebbare Ausgangsstellung, besonders bevorzugt eben in die
maximale Hohe unter dem Windentriger 6 verfahren, damit der
Kranfahrer dann die Lastaufnahmevorrichtung 2 und/oder das
Greifwerkzeug 10 bzw. 11 der Lastaufnahmevorrichtung ¢ z.B.

relatbiv zum zu greifenden Sattelauflieger 12 und in analoger
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Weise z.R. eben auch relativ zu einem zu greifenden Container

13 ausrichten kann.

Nachfolgend wird nun geschildert, wie in verschiedenen
Situationen der Kranfahrer erfindungsgemdf mit Hilfe vom in
die Bilder 16 eingeblendeten Hilfsgrafiken 18 die
Lastaufnahmevorrichtung ¢ und/oder das CGreifwerkzeug 10 baw.
11 der Lastaufnabmevorrichtung 9 relativ zum zu greifenden

Sattelauflisger 12 und/cder Container 13 ausvichten kamn.

Fig. 10 zeigt hierzu zundchst eine Seitenansicht auf einen
mittels LKW 27 gezogenen Sattelauflieger 12, welcher zum
verladen des Sattelaufliegers 12 in einem Bereich abgestellt
warden kann, in dem der Xran 1 mittels dex
Lastaufnahmevorrichtung ¢ den Sattelauflieger 12 aufnehmen
uwnd entsprechend verladen kann., Seitlich am Sattelauflieger
12 befinden sich Farbplatten 41, auf deren Funktion weiterx

hinten anhand der Fig. 31 bis 33 noch eingegangen wird.

Zunichat besteht fir den Kranfahrer die Aufgabe, beil
vorzugswelse ganz nach cben gefahrener
Lastaufnahmevorrichtungen 9 die Lastaufnahmevorrichtung 2 so
{iber dem zu verladenden Sattelauflieger 12 zu positionieren,
dass die Lastaufnahmevorrichtung 9 anschlieBend mit ihren
areifwerkzeugen 10 in Form der Zangenarme so auf den
Sattelauflieger 12 herabgelassen werden kamn, dass devr
Sattelanflieger 12 zwischen den CGreifwerkzeugen 10 in Form
der Zangenarme optimal zum Greifen des Sattelaufliegers 12

ausgerichtet ist.

Fig. 11 zeigt nun schematisiert eine Darstellung des
Bildschirms 17 des Steuerstandes 15, auf dem in diesem
ausfihrungsbeispiel wie in Fig. ¢ gezeigt, die vier momentan

aufgenommenen Bilder 1€ der vier Kameras 14 am Windentrager &
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nebeneinander dargestellt werden. In jedes der Bilder 16 ist
eine zumindest eime Hilfsgrafik 18 als Hilfemittel fixr den
Kranfahrer zum Ausrichten der Lastaufnahmevorrichtung @
und/oder des Creifwerkzeugs 10 bzw. 11 der
Lastaufnahmevorrichtung ¢ eingeblendet. In diesem Beispiel
handelt es sich bei den jeweiligen Hilfsgrafiken 18 zundchat
sinmal jeweils um zwel orthogonal zueinander ausgerichtete
Hilfslinien, welche dem Ausrichten an jewells einer Ecke 20
deg Sattelaufliegers 12 dienen. Jedes der auf dem Bildschirm
17 dargestellten Bilder 16 ist von gseinen Bildbegrenzungen 40
begrenzt. In Fig. 10 zeigen die Pfeile 42 in der Néhe dex
Ecken 20 die Ebene an der Oberkante des Sattelaufliegers 12,
walche vom Eranfahrer beim nachfolgend geschilderten
wusrichtvergang betrachtet wird. Dies ist die Ebene, in der
die oberen Ecken 20 des Sattelaufliegers 12 liegen. Fig. 11
zeigt nun die Ausgangssituation, in der der Windentrager 6
und damit die noch nach oben gezogene Lastaufnahmevorrichtung
9 noch nicht in geeigneter Weise Uber dem Sattelauflieger 12
susgerichtet sind, um die Lastaufnahmevorrichtung ¥ so auf
den Sattelauflieger 12 herunterfahren zu kinnen, dass
letztere nittels der Greifwerkzeuge 10 in Form dey Zangenarme

gegriffen werden kann.

Fig. 11 und auch die nachfolgenden Figuren zeilgen
beispielhaft auch, dasg die vier auf dem Bildschizm 17
dargestellten Bilder 16 nicht zwingend so optimal relativ
zueinander ausgerichtet sein missen, dass sie die jeweils in
ihnen dargestellten Teile des Sattelaufliegers 12 bzw. LKW's
27 chne Versatz zeigen. Ein in Fig. 11 beispielhaft
dargestellter Versatz stdrt das nachfolgend geschilderte

Verfahren beil der aAusrichtung nicht.

Bei Betrachtung des in Fig. 11 dargestellten Bildschirms 17

erkemmt der Kranfahrer jedenfalls in einfacher Art und Weilse,
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dass die AuRenumrisse des Sattelsufliegers 12 und
insbesondere seine Ecken 20 noch nicht in geseigneter Art und
Weise in Deckung mit den, den EBcken 20 zuzucrdnenden
Hilfsgrafiken 18 liegen. Der Kranfahrer kamn der Fig. 11 in
einfacher Art und Weise entnehmen, dass die
Lagtaufnahmevorrichtung 2 zundchst ncoch relativ zum
Sattelauflieger 12 ausgerichtet werden muss, bevor die
Lastaufnahmevorrichtung ¢ zum Aufnehmen des Sattelaufliegers
12 auf diesen heruntergefahven werden kamnn. Zum Ausrichten
kann der Xranfahrer den Kran 1 entlang der ersten Richtung 2
und die Laufkatze % entlang der zwelten Richtung 4 =0
verfahren, dass die AuRenkonturen und insbesondere die Ecken
20 des Sattelaufliegers 12 in ausreichender Art und Weise in
peckung mit den in die Bilder 16 singeblendeten Hilfsgrafiken
18 zu liegen kommen. CGegebenenfalls kann der Windentrger &
dabei auch um die Drehachse 25 in einer der Drehrichtungen 26
relativ zur Laufkatze 5 gedreht werden, wenn dies zuxr
optimalen Ausrichtung notwendig ist. Beilm Ausrichten der
Lastaufnahmevorrichtung 2 muss, wie in Fig. 12 dargestellt,
nicht unbedingt ideale Deckung evreicht werden. Es reicht,
wenn die auf den in den Bildern 16 zu sehenden Aulenkonturen,
ingbesondere Bcken 20, des Sattelaufliegers 12 mdglichst
gymmetrisch bezliglich der Hilfsgrafiken 18 zu liegen kommen.
Test der Zustand, wie er in Fig. 12 beispielhaft gezeigt ist,
aerreicht, so ist der Windentriger & nit dex
Laataufnahmevorrichtung 9 £ir den nachfolgenden
verladevorgang optimal Gber dem Sattelauflieger 12
positicniert. Die Lastaufnahmevorrichtung 8 Kamm nun
herabgelassen werden, wodurch der Sattelauflieger 12 fir den
anschliefenden Greifvorgang gut positioniert zwischen den

Greifern 10 in Form der Zangsnarme zu liegen kommb.

Werden nicht die mittels der Kameras 14 am Windentrdger &

aufgenommenen Bilder 16 sondern die Bilder 1§, der an der
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Lastaufnahmevorrichtung ¢ angeordneten Kameras 14 verwendet,
so ergibt sich letztendlich derselbe Vorgang, wobei die
Lagstaufnabmevorrichtung ¢ sich eben beim Ausrichten in einex
vorgebkaren Ausgangshdhe, vorzugsweise in der maximal
mdglichen Hdhe, {ber dem Sattelauflieger 12 befinden sollte.
Pir diese Ausgangshdéhe kdnnen dann auch die entgprechenden
Hilfsgrafiken 18 entsprechend in die Bilder 16 eingeblendet

wardern.

gsattelauflieger 12 mit Parbplatten 41 kdnnen auf ihvem Dach
auch zusétzliche Markierungen 48 aufweisen, die die Lage dexr
Farbplatten 41 auch in einer Draufsicht fir den Xranfahrer
erkemmbar machen. Solche Markierungen 48 sind in den Fig. 11
und 12 zusdtzlich eilngezeichnet. Thre Lage ist in Fig. 10
durch die weiter innen liegenden schraffierten Pfeile 42
gekennzeichnet. Diese Markierungen 48 kinnen ebenfalls dazu
genutzt werden, um an entsprechend angeordneten, hier in Fig.
11 und 12 jeweils bkeispielhaft u-£ormig ausgebildeten
Hilfegrafiken 18 ausgerichtet zu werden. Ob der Kranfahrer
nun die fir die Ecken 20 eingerichteten Hilfsgrafiken 18 oder
die flir die Markierungen 48 eingerichteten Hilfsgrafiken 18
oder beide Arten von Hilfsgrafiken 12 £lr den oben
gegchilderten Prozess des Ausrichtens deyw
Lastaufnahmevorrvichtung ¢ hervanzieht, liegt im Belieben des

Rranfahrers.

Die Fig. 13 bis 15 veranschaulichen nun dieselbe
Vorgangsweise, wenn nicht ein Sattelauflieger 12 sondern ein
in Fig. 13 in einer Seitenansicht dargestellter, auf einem
Tieflader 43 des LXW's 27 angecrdneter Container 13
aufgenommen und verladen werden scll. In Plg. 13 zeigen die
Pfeile 42 wiederum die Ebene im Bereich der cberen Ecken 20
des Containers 13, welche in der Betrachtung der Bilder 16

fhr den geschilderten Ausrichtevorgang ausschlaggebend ist.
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Fig. 14 zeigt die auf dem Bildschirm 17 dargestellten Bilder
156 der Kameras 14 des Windentrigers § vor dem Ausrichten des
windentragers 6 wmit der Lastaufnahmevorrichtung 9 relativ zum
Container 13. In Fig. 14 erkemnt der Xranfahrer anhand der
Hilfsgrafiken 18 chne Weiteres, dass die
Lastaufnahmevorrichtung 9 noch nicht in geeigneter Art und
Weise Viber dem Container 13 positioniert ist. Durch
entsprechendes Verfahren des Krans 1 entlang der ersten
Richtung 2, der Laufkatze 35 entlang der zweiten Richtung 4
und gegebenenfalls mit notwendigewm Drehen des Windentrigers &
um die Drehachse 25 kann der Kranfahrer mun den Windentriger
6 mit der Lastaufnahmevorrichtung 9 so lange verfahren, bis
die in Fig. 15 dargestellte Situation erreicht ist. In Fig.
15 liegen die AuRenkonturen des Containers 13 mit seinen
Ecken 20 optimal zwischen den in die Bilder 16 eingeblendeten
Hilfsgrafiken 18, sodasg der Kranfahrer nun in einfacher Art
und Weise erkennt, dass die Lastaufnahmevorrichtung 9
ausreichend genau fiir den nachfolgenden Verladevorgang Uber
dem Container 13 ausgerichtet ist. Ist die Situation gemal
Fig. 15 erreicht, so kann die Lastaufnabmevorrichtung ?, mit
der Lénge des Containers 13 entsprechend weilt ausgefahrenen
Greifertrigern 36, so auf den Container 13 herabgelassen
warden, dass die an den Greifertrigern 36 angeordneten
Greifwerkzeuge 11 in Form der Verrviegelungszapfen bzw. Twist
Locks in die Eckbeschlige 4 bzw. Corner casts 44 des
Containers 13 singefahren und dort verriegelt werden kdnnen.
Anschliefend kann der Container 13 an der
Lastaufnahmevorrichtung ¢ héngend vom Tieflader 43 abgehoben
werden. Die f£ir diesen Verladevorgang des Containers 13 nicht
bendtigten Greifwerkzeuge 10 in Form der Zangenarme sind
dabei in ihre vorab erlduterte inaktive Position geschwenkt,
sodasa sie das Greifen des Containers 13 mit den
Greifwerkzeugen 11 in Form der Verriegelungszapfen nicht

behindern.
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Wihrend in den Fig. 13 bis 15 ein Container 13 von sinem
Tieflader 43 eines LEKW's 27 abgeladen werden soll, zeigen die
Fig. 16 bis 18 beispielhaft die Situation, wenn die
Lastaufnahmevorrichtung 9 mit einem daran befestigten
Container 13 5o lber einem leeren Tieflader 43 positioniert
warden soll, dass der Container 13 daran anschlieBend auf den
Tieflader 43 aufgeladen werden kann. Hierzu musgs der
¥ranfahrer nun die durch die Pfeile 42 in Fig. 16
veranschaulichte Ebene im Bereich deyx Obexkante des
Tiefladers 43 betrachten. In dieser Ebene befinden sich auf
dem Tieflader 43 auch Verriegelungszapfen 11, wmit denen dev
Container 13 mit seinen auf der Rodenseite angeordneten
Bckbeschligen 44 auf dem Tieflader 43 befestigt werden kann.
Fig. 17 =zeigt wiederum den Bildschirm 17 mit den vier Bildern
16 in der Situation, in der die Lastaufnahwmevorrichtung 9
noch nicht ausreichend gut {ber dem Tieflader 43 ausgerichtetl
ist. Fig. 18 zeigt die Situwation nach entsprechender
ausrichtung der Lastaufnahmevorrichtung 8 in dex
geschilderten Art und Welse lber dem Tieflader 43. Dex
Kranfahrer erkennt mittels der in die Bilder 16
eingeblendeten Hilfsgrafiken 18 und ihrer Lage relativ zu den
verriegelungszapfen 11 auf dem Tieflader 43, dass nun die
Lastaufnahmevorrichtung ¢ mit dem davan befestigten Container
13 ideal bzw. zumindest ausreichend gut fiber dem Tieflader 43
pogitioniert ist, scdass anschlieBend die
Lastaufnahmevorrichtung 9 mit dem Container 13 auf den
Tieflader 43 abgesenkt werden kann, um den Container 13 aul

den Tieflader 42 aufzuladen.

Fig. 19 zeigt die Situation, wenn ein Container 13 von einem
Eisenbahnanhinger 31 abgeladen werden soll. In dieser
Situation ist von dem Kranfahrer wiederum die Ebene im

Bereich des cbheren Endes des Containers 13 mit den Ecken 20
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zu betrachten, siehe Pfeile 42. Fig. 20 zelgt wiederum den
Bildschirw 17 mit den Bildern 16 und den darin eingeblendeten
Hilfsgrafiken 18 vor dem Ausrichten des Windentrigers & mit
der Lastaufnabmevorrichtung 9. Fig. 21 seigt den Zustand,
wenn nach Verfahren des Krans 1 entlang der ersten Richtung
2, der Laufkabtze 5 entlang der zweiten Richtung 4 und
gegebenenfalls notwendigem Drehen des Windentragers & um die
Drehachee 25 die Lastaufnahmevorrichtung 2 wieder ausreichend
gqut (ber dem Container 13 ausgerichtet ist. In der in Fig. 21
dargestellten Situation liegen die AuBenkonturen des
Containers 13 und insbesondere die in den Ecken 20
angecrdneten Eckbeschlige 44 auf der Oberseite des Containers
13 ausreichend symmetrisch innerhalb der mittels dey
Hilfsgrafiken 18 gekennzeichneten Bereiche, sodass
anschlieBend das Herabfahren der Lastaufnahmevorrichtung 8
auf den Container 13 und dessen Befestigung an der

Lastaufnahmevorrichtung 9 und anschlieBende Verladung

stattfinden kann.

Fig. 22 zeigt die Situaticn, bei der auf einen leeren
Eisenbahnanhidnger 31 ein Container 13 aufgeladen werden soll.
Hier betrachtet der Kranfahrer die mit den Pfeilen 42 in Fig.
22 gekennzeichnete Ebene auf der Oberkante des
Fisenbahnanhingers 31, in der sich auch die Greifwerkzeuge 11
in Form der Verriegelungszapfen zur Befestigung des
Containers 13 auf dem Eisenbahnanhénger 31 befinden. Fig. 22
zeigt wisderum schematisiert den Bildschirm 17 mit den viex
nebeneinander angeordneten Bildexrn 16 und den dort jewells
eingeblendeten Hilfsgrafiken 18, welche dem Kranfahrer chne
Weiteres zeigen, dass die Lastaufnahmevorrichtung 2 mit dem
daran hiéngenden Container 13 noch nicht ausreichend gut Uber
dem Eigenbahnanhinger 31 positioniert ist. Fig. 24 zelgt, wie
nach dem entsprechenden Verfahren des Krans 1, der Laufkatze

5 und gegebenenfalls notwendigem Drehen des Windentrigers 6

24/53



24

die Situation erreicht ist, in deyr der Kranfahrer amhand der
eingeblendeten Hilfsgrafiken 18 erkennen kann, dass die
Lastaufnahmevorrichtung 2 nun ausreichend gut iy den
nachfolgenden aAbladevorgang, also das Aufladen des Containers

13 auf den Eisenbahnanhdnger 31 ausgerichtet ist.

Pig. 25 zeigt die Situation, wemn ein Sattelauflieger 12 von
sinem Fisenbahnanhinger 31 bzw. Taschenwagen abgeladen wexden
soll. Zu sehen ist in Fig. 25 u.a. auch der Kénigszapfen 45
des Sattelaufliegers 12 sowie die BSattelkupplung 46 des
Risenbahnanhingers 31, welche der Befestigung des
Kénigszapfens 45 dient. Beim Ausrichten der
Lagtaufnahmevorrvichtung 9 {ber dem Sattelauflieger 12 wird
wiederum die in Fig. 25 mittels der Pfeile 42 gekemnzeichnete
cbere Begrenzungsebene des Sattelaufliegers 12 betrachtet, in
der sich auch die oberen FBcken des Sattelaufliegers 12
befinden. Fig. 26 zeigt wiederum beispielhaft den Bildschirm
17 mit den vier Bildern 16 und den eingeblendeten
Hilfsgrafiken 18 in dem Zustand, in dem die
Lastaufnahmevorrichtung ¢ noch nicht Uber dem Sattelauflieger
12 ausgerichtet ist. Pig. 27 zelgt den Zustand nach dem
ausrichtevorgang durch entsprechendes Verfahren des Krans 1,
der Laufkatze 5 wd/oder durch entsprechendes Drehen des
Windentrigers 6. In Fig. 27 erkemnt der EKranfahrer wiederum
an der ausreichend gut ausgerichteten Lage der Bcken 20
relativ zu den Hilfsgrafiken 18, dass nun die
Lastaufnahmevorrichtung 9 ausreichend genau lber dem
Sattelauflieger 12 fir den nachfolgenden Aufnahwmevorgang

positioniert und ausgerichtet ist.

Fig. 28 zeigt die Situation, bei der ein entsprechender
sattelauflieger 12 auf einen Eisenbahnanhdnger 31 aufgeladen
werden soll. Hier ist die Ebene, welche mit den Pfeilen 42 in

Fig. 28 gekennzeichnet ist, =u betrachten. Fig. 29 zeigt den
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noch nicht ausgerichteten Zustand und Fig. 30 wieder in
analoger Art und Weise den entsprechend gut ausgerichteten
zustand, bei dem dann der Sattelauflieger 12 mittels der
Lastaufnahmevorrichtung 9 auf den Eisenbahnanhdnger 31

abgeladen werden kann.

In den bisher rein =zur Erlduterunyg gezelgten Beispielen
werden immer vier Kameras 14 verwendet, wum deren Bilder 16
gemeinsam auf einem Bildschirm 17 des Steuerstandes 15
darzustellen. Dies muss nicht zwingend go sein. Grundsadtzlich
reicht flir die erfindungsgemife Vorgehensweise auch ein
einziges Bild 16 einer einzigen Kamera 14, wobel dann z.B.
auch vier Hilfsgrafiken 18 in dieses Bild 16 eingeblendet
werden. Es wire z.B. aber auch denkbar mit zur zwel Kameras
14 zu arbeiten und entsprechend in jedes Bild 16 der beiden

Kameras 14 zwel Hilfsgrafiken 18 einzublenden, usw.

Bei den bisher geschilderten Beilgpielen wird die Eriindung
daru eingesetzt, die Lastaufnahmevorrichtung % vor ihrem
Herunterfahren auf den zu verladenden Sattelauflieger 12 cder
den zu verladenden Container 13 ausreichend gut Uber diesem
augzurichten. anhand der Fig. 31 bis 33 wird nun nachiclgend
erliutert, wie die Erfindung dazu eingesetzt werden kann, dem
Kranfahrer dabei zu helfen, die als Zangenarme ausgebildeten
Greifwerkzeuge 10 mit ihren ZangenfiBen 21 so im Bereich dex
Farbplatten 41 am Sattelauflieger 12 zu positionieren, dass
beim anschliefenden Schwenken der Zangenarme hin zum
Sattelauflieger 12 die ZangenfiRe 21 optimal an den
entsprechend dazu vergesshenen Greifkanten 19 des
sattelaufliegers 12 angreifen; um den Sattelauflieger 12

anachlieBend anheben zu kdnnen.

Fig. 31 zeigt die Situation, bei der die

Lastaufnahmevorrichtung 9 mit ihren auseinandergeschwenkten
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Greifwerkzeugen 10 in Form der Zangenarme aul den
Sattelauflieger 12 so herabgelassen wird, dass dex
Sattelauflieger 12 zwischen den auseinandergeschwenkten
Zangenarmen zu liegen kommt. Hier kommen nun die an den
Zangenarmen bzw. CGreifwerkzeugen 10 im Bereich der Zangenfibe
21 angeordneten Kameras 14 zum Einsatz. Diese sind horizontal
zur Seite blickend so angeordnet, dass sie ein Bild 16 der
jeweiligen Seitenwand des Sattelaufliegers 12 wiedergeben.
Dabei igt zu beachten, dass die XKameras 14 wie in diesem
Beispiel auch realisiert und in Fig. 6 zu sehen, jewells auch
etwas seitlich versetzt an den Zangenitfen 21 angebracht sein
kétnnen. An den Ssiten des Sattelaufliegers 12 befinden sich
fiber den Greifkanten 19, an denen die Zangenfife 21 angreifen
sollien, auch die entsprechenden Farbplatten 41, wie sgie beim
stand der Technik bekannt sind. Die Fig. 32 und 33 zelgen nun
exemplarisch, wie auf einem Bildschirm 17 des Steuerstands 15
jeweils ein Bild 16 einer jeden solchen Kamera 14 am
Zzangenarm, also in diesem Beigpiel insgesamt vier Bilder 16,
dargestellt sind. In jedes dieser Bilder 16 wird eine
Hilfsgrafik 18 in Form elney Hilfslinie eingeblendet. Fig. 32
zeigt die Situation, bei der die vier Zangenarme noch nicht
ausreichend gut rvelativ zur Seitenwand des Sattelaufliegers
12 positioniert sind. Dies erkennt der Xranfahrer daran, dass
die Hilfslinien 18 noch nicht in Deckung mit der jeweiligen
Greifkante 19 liegen sondern in Fig. 32 beispielhaflt noch
bereichsweise im Bereich der ijeweiligen Farbplatte 41
angeordnet ist. Die etwas windschiefe Darstellung der
Farbplatten 41 und der Greiferkanten 19 in den Bilderm 16 in
Fig. 32 ist eine Folge der oben geschilderten seitlichen
Anbringung der Kameras 14 an den Zangenfifien 21. Beil einex
zentraleren Anordnung der Kameras 14 an den Zangenfifen 21
ware keine oder nur eine weniger stark ausgebildete
windschiefe Darstellung zu becbachten. Das gilt auch fir die

Bilder 16 in Fig. 33.
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Durch entsprechendes Herablassen der Lastaufnalmevorvichbung
9 und/cder Verfahren des ¥rans 1 entlang der ersten Richtung
2 und/oder der Laufkatze 5 entlang der zweiten Richtung 4
kann die Lastaufnahmevorrichtung 9 dann so pogitioniexrt
werden, dass die Zangenarme mit ihren Zangenfiifen 21 fir den
nachfolgenden Greifvorgang ausrveichend gut relativ zum
Sattelauflieger 12 positioniert sind. Dieser Zustand wird
erreicht, wenn die Hilfsgrafik 18 auf der Greifkante 19 cder
darunter zu lisgen kommib, so wie dieg in Fig. 23 flr alle
vier Bilder 16 der vier Kameras 14 an den vier Zangenarmen
dargeatellt ist. Ist dieser Zustand beli allen vier
Zangenarmen erreicht, so kénnen diese mit ilhren ZangenfiiBen
21 zum Sattelauflieger 12 hin geschwenkt werden, sodass die
Zangenfife 21 die Greifkanten 19 des Battelaufliegers 12
hintergreifen und der Sattelauflieger 12 anschiiefend nmit der

Lastaufnahmevorrichtung 9 angehcben werden kann.

Gunstigerweige befindet sich an jedem Zangenarm bzw.
Greifwerkzeug 10 eine entaprechende Kamera 14, sodass sich,
wie in den Fig. 32 und 33 dargestellt, entsprechende vier
Bilder 16 ergeben, die entweder, wie in den Fig. 32 und 33
ebenfalls dargestellt, gemeinsam auf einem Bildschirm 17 oder
auf voneinander getrennten Bildschirmen 17 dargestellt
waerden, wobel jeweils sine entsprechende Hilfsgrafik 18
eingeblendet wird. Grundsétzlich ist es aufgrund der
gegebenen Symmeirien aber auch denkbar, mit nur ein, zwei
oder drei Kameras 14 und einer entsprechenden Anzahl von
Bildexn 16 an den entsprechenden Zangenarmen erfindungsgemifB

vorzugehean.
Pie Bilder 16 in Fig. 23 veranschaulichen auch, daass die

Greifkanten 19 nicht exakt auf den Hilfsgrafiken 18 zu liegen

kommen missen, damit der XKranfahrer den Greifvorgang auslidsen
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kann. In den Bildern 16 der Fig. 33 ist trotz deyv
windachiefen Darstellung und der nicht exakten Ausrichtung
der Hilfsgrafiken 18 an den Greifkanten 18 vielmehr £4r den
Kranfahrer gut zu erkennen, dass nun eine Stellung erreicht
ist, in der die Zangenf{iRe 21 so weit abgesenkt und
ausreichend gut positionisrt sind, dass der Greifvorgang
durchgefiihrt werden kann. Dieg ist natirlich nur ein Belspiel
dafir, dass die Hilfsgrafiken 18 auch dann schon die vom
¥ranfahrer bendétigten Informationen liefern kimnen, wenn

keine exakte Ausrichtung erfeolgt.

Die in Fig. 31 noch dargestellten Zusatzkawmeras 37 an den
Zangenarmen, welche vertikal nach unten blicken, kénnen als
zugdtzliche adbsicherung und Hilfe flr den Kranfahrer beim

Absenken der Lastaufnahmevorrichtung 9 zum Einsatz kommen.

Wie eingangs bereits erliutert, muss es sich bei
erfindungsgemdfen Krinen nicht zwingend um sogenannte
Portalkrine handeln, wie diss im ersten Ausflibrungsbelspiel
dargestellt ist. Fig. 34 zeigt beispielhalt einen sogenannten
Brickenkran, bei dem die Haupttriger 3 wmittels Riderm 23
entlang der ersten Richtung 2 auf Fihrungsschienen 24 hin und
her verfahrbar gelagert sind. Die Fihrungsschienen 24 gind in
Pig. 34 auf einer Tragkonstruktion 28 gelagert. Sie kdnnen
aber natfirlich genauso gut an Gebdudewdnden oder dergleichen
angebracht sein. Jedenfalls kann der als Brickenkran
ausgebildete Kran 1 in Fig. 34 analog wie beim ersten
ausfiihrungsbeispiel erliutert mit entsprechenden Kameras 14
am Bildschirm 17 usw. ausgeriistet sein, sodass auch solche
Krane 1 erfindungsgemif susgebildet und mittels

erfindungsgemdBer Verfahren betrieben werden kimnen.

In den hier gezeigten Ausflihrungsbeispielen werden Lasten in

Form von Sattelaufliegern 12 und Containern 13
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erfindungsgeni verladen. Die Erfindung ist aber natfrlich
nicht hierauf beschrinkt, sondern kann insbesonderes mit

entsprechend ausgebildeten Greifwerkzeugen auch fir das

verladen anderer Lasten genutzi werden.
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Legeande

211 den Hinweisziffern:

1 Kran 30 Eigenbahnschiens

2 erste Richtung 31 Eigenbahnanhdnger

3 Haupttriger 32 Rollenrahmen

4 zweite Richtung 33 erste Schwenkachse

5 Lautkatze 34 zweite Schwenkachse

6 Windentrager 35 Teleskop

7 Seil 36 Greifertréger

8 vertikale Richtung 37 Zusatzkamera

9 Lagtaufnahmevorrichtung 38 ergte Schwenkrichtung
10 Greifwerkzeuy 32 zweite Schwenkrichtung
11 Greifwerkzeug 40 Bildbegrenzung

12 Sattelauflieger 41 Farbplatte

13 Containex 42 Pfeil

14 Kamera 43 Tieflader

15 Steuerstand 44 Eckbeschlag

186 Bild 45 Konigszapfen

17 Bildschirm 46 Sattelkupplung

18 Hilfsgrafik 47 Fahrschiene

18 Greifkante 48 Markierung

20 Ecke

21 Zangeniul

22 Vertikalstitze
23 Rad

24 Fiihrungsschiens
25 Drehachse

2 Drehrichtung

27 LKW

28 Tragkonstruktion

29 Kranschiene
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FPatentanspriiche

Kran {1} mit zumindest einem, entlang einer ersten
Richtung (2} hin und her verfahrbaren Haupttriger {3}
und einer an dem zumindest einen Haupttrager (3)
entlang einer zwelten Richtung (4) hin und her
verfahrbar gelagerten Laufkatze (5}, wobel die erste
richtung (2) und die zweite Richtung {(4) orthogonal
zueinander ausgerichtet sind und an der Laufkatze (5}
ein Windentrdger (6), insbesondere drehbar, befestigt
ist und am Windentriger (&) eine, mittels Seilen (7} in
vertikaler Richtung (8) auf und ab verfahrbare,
Lastaufnahmevorrichtung (9} hdngt, wobel die
Lastaufnahmevorrichtung (9) Greifwerkzeuge (10, 11} zum
léspbaren Greifen einer Last, insbesondere eines
Sattelaufliegers {12} und/oder eines Containers {13},
aufweist und der Eran (1} zumindest eine Kamera {14)
und zumindest einen Steuerstand (15} flr einen
Kranfahrer zum Verfahren des zumindest einen
Haupttrigers (3), der Laufkatze (5} und der
Lastaufnahmevorrichtung {9} sowie zum Bedienen der
Greifwerkzeuge (10, 11) der Lastaufnahmevorrvichtung (9)
aufweist und der Steuerstand {15} zumindest einen
Bildschirm (17) zur Wiedergabe des jeweils momentan von
der Kamera {(14) aufgenommenen Bildes (16} aufweist,
dadurch gekennzeichnet, dags auf dem zumindest einen
Bildschirm {(17) in die Wiedergabe des jeweils momentan

von der Kamera (14) aufgenommenen Bildes (16)

32/53



58]

3z

zusdtzlich zumindest eine Hilfsgrafik {(18) als
Hilfemittel fir den Franfahrer zum Ausvichten der
Lastaufnahmevorrichtung (9) und/oder des Greifwerkzeugs
(10, 11) der Lastaufnahmevorrichtung (%) relativ zur zu

greifenden Last einblendbar ist.

Kran (1) mach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
die Hilfsgrafik {(18) zumindest eine Hilfslinie zum
Ausrichten an einer Greifkante {19) der zu greifenden
Last oder zumindest zwel orthogonal zueinander
ausgerichtete Hilfslinien zum Ausrichten an einer EHcke

{20) der zu greifenden Last umfasst.

¥ran (1) nach anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass die zumindest eine Kamera {(14) am
Windentriger (6) oder an der Lastaufnahmevorrichtung
{(9) angebracht und vertikal nach unten blickend

ausgerichtet ist.

Kran {1) nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch
gekennzeichnet, dass am Windentriger (8} oder an devr
Lastaufnahmevorrichtung (8) vier vertikal nach unten
blickend ausgerichtete Kameras (14) voneinander
distanziert angebracht sind und die jeweils momentan
aufgencmmenen Bilder (16) der vier Kameras (14] in vier
getrennten Sektoren nebeneinander auf dem zumindest
einen Bildschirm {17} zusammen mit jeweills zumindest
einer eingeblendeten Hilfsgrafik (18} wiedergebbar

sind.

Kran (1} nach einem der Anspriche 1 bis 4, dadurch
gekennzeichnet, dass die Lastaufnalmevorrichtung ({8)
als Greifwerkzeuge {10} schwenkbar gelagerte Zangenarme

zun Greifen eines Sattelaufliegers (12} aufwelst und an
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zumindest einem der Zangenarme die Kamera (14}

horizontal zur Seite blickend angeordnet ist.

XKran {1} nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dasgs
die Kamera {14) in einem unterven Endbereich des
Zangenarms im Bereich eines ZangenfuBeg (21) des

Zangenarms angeordnet ist.

Kran (1) nach einem der Anspriche 1 bis &, dadurch
gekennzeichnet, dass er zwel, entlang der evsten
Richtung (2} hin und her verfahrbare Haupttriger (3)
aufweist, auf denen die Laufkatze (5} entlang der
zweiten Richtung {4) hin und her verfahrbar gelagert

ist.

Kran {1} nach einem der Anspriche 1 bis 7, dadurch
gekennzeichnet, dasgs der Kran ein (1) Portalkran mit
auf Ridern (23} verfahrbaren Vertikalstiitzen (22} ist,
wobei der oder die Haupttridger (3) auf den
Vertikalstlitzen (22) gelagert und zusammen mnit den
Vertikaletiitzen (22} auf den Ridern (23} entlang der
ersten Richtung {2) hin und her verfahrbar ist bazw.

sind.

Kran {1) nach einem der Ansgpriche 1 kis 7, dadurch
gekennzeichnet, dass der XKran (1) ein Brlckenkran iast,
wobei der oder die Haupttriger (3} wmittels Radern (23)
entlang der ersten Richtung (2} auf Flhrungsschienen

(24) hin und her verfahrbar ist bzw. sind.

Verfahren zum Betriek eines Kransg (1) nach einenm dex
Anspriche 1 bis 2, dadurch gekennzeichnet, dass auf dem
zumindest einen RBildschirm (17} in die Wiedergabe des

jeweils momentan von der Kamera {14} aufgenommenen
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Bildes (16) =zusitzlich zumindest eine Hilfsgrafik (18}
als Hilfsmittel f£ir den Kranfahrer zum Ausrichten dev
Lastaufnahmevorrichtung (8} und/oder des Greifwerkzeugs
{10, 11} der Lastaufnahmevorvichtung (9} relativ zur zu

greifenden Last eingeblendet wird.
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