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(57) Abstract: The invention relates to a mobile large manipulator (10), comprising a chassis (12), two front support arms (14) and
two rear support arms (16) that can be supported on a base surface by way of extendable support legs. The respective support arms
are arranged on the chassis (12), and can be extended, entirely or in part, from a travel position to a support position. The invention
further comprises a foldout mast arm (18) provided with a swiveling bolster (20) rotatably arranged on the chassis about a vertical
axis and a plurality of mast segments that are hingedly connected to one another, wherein the operating range (60) of the mast arm
(18) is dependent upon the support configuration, that is, dependent upon the support positions of the support arm. The large
manipulator (10) is characterized by a program-controlled positioning aid, configured for outputting a graphical representation of
ambient image data on a screen (42), wherein the operating range (60) of the mast arm (18) is visualized in the graphical
representation. The invention further relates to a method for program-controlled assistance with positioning and/or supporting a
large manipulator (10).

(57) Zusammenfassung:

[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]
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Die Erfindung betrifft einen fahrbaren GroBmanipulator (10) mit einem Fahrgestell (12), zwei vorderen (14) und zwei hinteren
(16) auf einem Untergrund iiber ausfahrbare Stiitzbeine abstiitzbaren Stiitzauslegern, die jeweils am Fahrgestell (12) angeordnet
und von einer Fahrstellung in eine Abstiitzstellung ganz oder teilweise ausfahrbar sind, und einem ausfaltbaren Mastarm (18), der
einen am Fahrgestell um eine Hochachse drehbar angeordneten Drehschemel (20) und eine Mehrzahl von gelenkig miteinander
verbundenen Mastsegmenten aufweist, wobei der Arbeitsbereich (60) des Mastarms (18) von der Abstiitzkonfiguration, d.h. von
den Abstiitzstellungen der Stiitzausleger abhéngt. Der Grofmanipulator (10) zeichnet sich durch eine programmgesteuerte
Positionierungshilfe aus, die, die zur Ausgabe einer graphischen Darstellung von Umgebungsbilddaten auf einem Bildschirm (42)
eingerichtet ist, wobei der Arbeitsbereich (60) des Mastarmes (18) in der graphischen Darstellung visualisiert wird. Auflerdem
betrifft die Erfindung ein Verfahren zur programmgesteuerten Unterstiitzung der Positionierung und/oder Abstiitzung eines
Grofimanipulators (10).
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Fahrbarer GroBmanipulator

Die Erfindung betrifft einen fahrbaren GroBmanipulator sowie ein Verfahren zur
programmgesteuerten Unterstitzung der Positionierung eines GroBmanipulators.

GroBmanipulatoren sind aus dem Stand der Technik (siehe z.B. EP 2 038 493 B1)
bekannt. Sie umfassen insbesondere ein Fahrgestell, zwei vordere und zwei
hintere auf einem Untergrund Uber ausfahrbare Stltzbeine abstltzbare
Stutzausleger, die am Fahrgestell angeordnet sind und von einer Fahrstellung in
eine Abstltzstellung ganz oder teilweise ausfahrbar sind, und einen ausfaltbaren
Mastarm, der einen um eine Hochachse drehbaren Drehschemel und eine
Mehrzahl von gelenkig miteinander verbundenen Mastsegmenten aufweist.

Bei voll ausgefahrenen und abgestitzten Stltzauslegern ist Ublicherweise eine
Drehung des voll ausgeklappten Mastarms um 360° moglich. Es lasst sich somit
insgesamt ein kreisférmiger Bereich um den GroBmanipulator mit dem Mastarm
erreichen, ohne dass die Gefahr des Kippens des GroBmanipulators besteht. Je
nach Lange des Auslegers kann so Dickstoff in einem Radius von 70 Metern und
mehr ausgebracht werden. Allerdings ist es haufig der Fall, dass die
Stutzausleger nicht komplett ausgefahren werden kdnnen, da die Einsatzorte der
GroBmanipulatoren vielfach zu schmal sind. Es befinden sich beispielsweise
Hindernisse am Einsatzort oder der Boden weist keine ausreichende Befestigung
zum Abstltzen der Maschine auf. In diesen Féllen kann nur eine Teilabstltzung
des GroBmanipulators erfolgen. Hier kbnnen dann beispielsweise lediglich die
vorderen, die seitlichen oder drei der vier Stutzausleger vollstandig ausgefahren
und abgestiutzt werden. Die anderen Stltzausleger werden nur in eine verkirzte
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Ausfahrstellung ausgefahren oder verbleiben sogar komplett in ihrer
eingeklappten Stellung. Hierdurch ergibt sich insgesamt ein eingeschrénkter
Arbeitsbereich des Mastes. Wird dieser Arbeitsbereich des Mastes Uberschritten,
dann besteht die Gefahr, dass der GroBmanipulator umkippt. Je nach
verwendeter Abstltzkonfiguration ergeben sich verschiedene Schwenkbereiche
des Mastes, in denen sich der Mast befinden kann, ohne dass die
Autobetonpumpe umkippt.

Fdr den Maschinisten stellt sich beim Anfahren einer Betonierstelle immer wieder
das Problem, eine geeignete Aufstellposition des GroBmanipulators zu finden, so
dass die zu betonierende Flache moglichst optimal mit dem Mastarm erreicht
werden kann. Eine geeignete Aufstellposition 1asst sich sehr schwer abschatzen.
Hierzu bedarf es einer groBen Erfahrung des Maschinisten sowie guter
Kenntnisse der Umgebung, wie beispielsweise Informationen Gber die
Bodenbeschaffenheit. Dies wird noch weiter erschwert, wenn der Drehwinkel bzw.
der Schwenkbereich des Mastarms bei Teilabstltzung eingeschrankt ist. Haufig
sind daher zeitaufwandige Neupositionierungen der Maschinen notwendig, oder
der Beton muss auf andere Art und Weise von den Arbeitern auf der Baustelle
zum Ausbringungsort gebracht werden. Durch die entstehenden Verzogerungen
kann eine ideale Betonierung nicht gewahrleistet werden, da die Gefahr besteht,
dass der Beton aushértet und es unter Umstanden zu Stopfern in der
Betonpumpe kommit.

Die Positionierung der aus dem Stand der Technik bekannten GroBmanipulatoren
erfolgt aufgrund der Erfahrung des Maschinisten, der hdchstens noch auf
Diagramme zurlckgreifen kann, in denen die méglichen Drehwinkel des
Knickmastes bei verschiedenen Abstltzvarianten graphisch dargestellt sind. Der
Maschinist positioniert die Maschine an der abgeschatzten Position und stutzt
diese dort ab. Nachteilig an den bekannten GroBmanipulatoren ist, dass hierdurch
eine geeignete Aufstellposition, mit der die zu betonierende Flache optimal mit
dem Mastarm erreicht wird, nur geschéatzt werden kann. Ein optimaler Aufstellort
wird daher selten beim ersten Anlauf gefunden, so dass es wenigstens einer
zeitaufwandigen Neupositionierung bedarf.
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Es ist somit Aufgabe der Erfindung, einen fahrbaren GroBmanipulator
bereitzustellen, der es dem Maschinist ermoglicht, einen optimalen Aufstellort zu
finden, so dass der GroBmanipulator mit einer an der Betonierstelle ausfihrbaren
Abstitzkonfiguration die zu betonierende Flache méglichst optimal bzw. komplett
erreichen kann.

Geldst wird diese Aufgabe durch einen GroBmanipulator mit den Merkmalen des
Anspruchs 1 sowie ein Verfahren mit den Merkmalen des Anspruchs 15.
Vorteilhafte Ausgestaltungen sind jeweils Gegenstand der abhangigen
Anspriche. Es ist darauf hinzuweisen, dass die in den Ansprlchen einzeln
aufgefihrten Merkmale auch in beliebiger und technologisch sinnvoller Weise
miteinander kombiniert werden kénnen und somit weitere Ausgestaltungen der
Erfindung aufzeigen.

Ein erfindungsgemaBer fahrbarer GroBmanipulator weist ein Fahrgestell, zwei
vordere und zwei hintere, auf einem Untergrund Uber ausfahrbare Stltzbeine
abstitzbare Stltzausleger, die jeweils am Fahrgestell angeordnet und von einer
Fahrstellung in eine Abstltzstellung ganz oder teilweise ausfahrbar sind, und
einen ausfaltbaren Mastarm auf, der einen am Fahrgestell um eine Hochachse
drehbar angeordneten Drehschemel und eine Mehrzahl von gelenkig miteinander
verbundenen Mastsegmenten aufweist. Der Arbeitsbereich des Mastarmes, d.h.
der mit der Spitze des Mastarmes erreichbare Bereich, ist von der
Abstltzkonfiguration der Stltzausleger abhangig. Der Bediener des
GroBmanipulators kann z.B. aus einer Mehrzahl von mdglichen Abstltz-
konfigurationen wéhlen, die jeweils die Abstltzstellungen der Stltzausleger
vorgeben. Der erfindungsgeméBe GroBmanipulator zeichnet sich durch eine
programmgesteuerte Positionierungshilfe aus, die zur Ausgabe einer
graphischen Darstellung von Umgebungsbilddaten auf einem Bildschirm
eingerichtet ist, wobei der Arbeitsbereich des Mastarmes in der graphischen
Darstellung visualisiert wird.

Durch den erfindungsgemaBen GroBmanipulator wird eine graphische
Darstellung der Baustelle und der Umgebung mit der Position des
GroBmanipulators und dem von diesem bei einer bestimmten
Abstltzkonfiguration abgedeckten Arbeitsbereich angezeigt, und zwar bevorzugt
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noch bevor der Maschinist die Maschine endguiltig aufstellt und die Stltzausleger
ausfahrt.

Dabei kann der Bediener des GroBmanipulators beispielsweise verschiedene
Abstitzkonfigurationen ausprobieren, in dem er diese eingibt und die
Uberdeckung des sich bei der jeweiligen Abstitzkonfiguration ergebenden
Arbeitsbereiches mit z.B. einer zu erreichenden Betonierstelle Gberprift. Erst
wenn die geeignete Positionierung und Abstltzkonfiguration gefunden ist, fahrt
der Bediener die Stltzenausleger entsprechend der gewdahlten
Abstutzkonfiguration aus.

Alternativ kann der Bediener beispielweise einen gewunschten Arbeitsbereich
des Mastarmes vorgeben, woraus sich eine Abstltzkonfiguration des
GroBmanipulators ergibt, die auch auf dem Bildschirm dargestellt werden kann.
So kann der Bediener feststellen, ob an dem geplanten Aufstellort des
GroBmanipulators mit der notwendigen Abstlutzkonfiguration, z.B, bei beengten
Platzverhaltnissen, der Arbeitsbereich von dem Mastarm Gberhaupt abgedeckt
werden kann.

Die Erfindung weist somit gegeniber dem Stand der Technik den Vorteil auf, dass
der Maschinist schon vor dem endgultigen Abstellen und Abstltzen des
GroBmanipulators sehen kann, ob er bei seinem ausgewahlten Abstellort und bei
der von ihm gewahlten AbstUtzkonfiguration den Zielbereich, insbesondere alle
Betonierpunkte auf der Baustelle, erreichen kann oder ob er den GroBmanipulator
an einer anderen Position mit beispielsweise einer anderen Abstitzkonfiguration
aufstellen muss bzw. sollte, um den Zielbereich besser oder vollstandig erreichen
zu kénnen. Durch die Erfindung kann eine zeitaufwandige Neupositionierung des
GroBmanipulators vermieden werden. Insgesamt kann somit eine bestmdgliche
Betonierung sichergestellt werden.

Die Visualisierung der Umgebung ermoglicht es dem Maschinisten zudem, einen
optimalen Rundumblick von der Baustelle zu erhalten. Hierzu kann die
Positionierungshilfe in der Weise eingerichtet sein, dass zur Visualisierung des
Arbeitsbereiches eine graphische Darstellung des Arbeitsbereiches mit der
graphischen Darstellung der Umgebung des fahrbaren GroBmanipulators
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uberlagert wird. Die graphische Darstellung der Umgebungsbilddaten kann
vorteilhaft so erfolgen, dass auf dem Bildschirm der GroBmanipulator von oben,
d.h. gleichsam aus der Vogelperspektive, zusammen mit seiner Umgebung
lagerichtig, d.h. in korrekter relativer raumlicher Anordnung und moglichst auch in
realitatsgetreuen GréBenverhaltnissen, zu sehen ist. Hierdurch ist es flr den
Maschinisten leichter zu erkennen, ob beim Aufstellen z.B. einer Autobetonpumpe
auch ein ausreichend groBer Freiraum far einen Fahrmischer bleibt bzw.
vorhanden ist.

Die graphische Darstellung der Umgebung kann auf unterschiedliche Art und
Weise erfolgen. Bevorzugt weist der GroBmanipulator wenigstens eine Kamera
auf, die die Umgebungsbilddaten aufnimmt. Die Positionierungshilfe ist derart
eingerichtet, dass sie die Umgebungsbilddaten verarbeitet, z.B. um sie
entsprechend der gewlnschten Darstellungsperspektive umzurechnen, und auf
dem Bildschirm ausgibt.

Vorteilhafterweise ist die wenigstens eine Kamera am Drehschemel angeordnet.
Der Drehschemel stellt den Mittelpunkt des Mastarms und damit auch den
Mittelpunkt des Arbeitsbereichs dar. Es konnen auch zwei Kameras am
Drehschemel angeordnet sein. Diese sind dann bevorzugt seitlich an der rechten
und linken Seite des Drehschemels angeordnet.

Ein erfindungsgemaBer GroBmanipulator weist bevorzugt an allen vier Seiten
wenigstens eine Kamera auf. Vorteilhafterweise ist je eine Kamera vorne, hinten,
seitlich links und seitlich rechts am GroBmanipulator angeordnet. Idealerweise
kénnen die Aufnahmen der Kameras rechnertechnisch Uberlagert werden, so
dass eine 360°-Rundumsicht um das Fahrzeug erhalten wird. Die Kameras
kénnen am Fahrgestell bzw. am Flhrerhaus des GroBmanipulators angeordnet
sein. Hierdurch kdénnen die Kameras einfach mit einer zentralen Steuereinheit
kabelgebunden oder kabellos verbunden werden. Eine gewisse Einschrankung
ist dabei, dass durch die niedrige Anordnung am GroBmanipulator die Kameras
nur einen relativ kleinen Bereich der Umgebung anzeigen kdnnen.

Um die Reichweite der Kameras zu verbessern, kann auch wenigstens eine
Kamera am Mastarm angeordnet sein. Durch die verbesserte Reichweite erhalt
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der Maschinist eine bessere Ubersicht der Baustelle. Dies ist insbesondere
dahingehend wichtig, dass durch die immer groBer werdenden
GroBmanipulatoren auch der Austragungsbereich immer weiter wachst und der
Maschinist diesen vollstandig erfassen muss, damit eine optimale Ausrichtung
des GroBmanipulators auf der Baustelle méglich ist. Um auf eine aufwandige
Verkabelung der Kameras verzichten zu konnen, sind die Kameras bevorzugt
Uber eine Funkverbindung mit der Positionierungshilfe verbunden.

|dealerweise ist wenigstens eine Kamera moglichst hoch oben am
GroBmanipulator angeordnet. Die Kamera kann an einem nach oben
ausfahrbaren oder ausschwenkbaren Kameraausleger, der bevorzugt am
Drehschemel angeordnet ist, angeordnet sein. Je nach Gegebenheit kann der
Kameraausleger dann entsprechend weit nach oben ausgefahren bzw.
ausgeschwenkt werden.

Der erfindungsgemaBe GroBmanipulator kann eine Kamera mit 360°
Rundumsicht aufweisen. Vorteilhaft hierbei ist, dass eine aufwendige
rechnertechnische Uberlagerung von Aufnahmen verschiedener Kameras
entfallen kann. Der Maschinist erhalt eine stetige Darstellung der
Baustellenumgebung. Die beste Darstellung wird erreicht, wenn die Kamera mit
360° Rundumsicht an einem mdglichst hohen Punkt am GroBmanipulator
angelenkt ist.

Denkbar ist auch, dass die Kamera an einem unbemannten Luftfahrzeug,
beispielsweise einer Drohne, angeordnet ist, die von dem Bediener steuerbar ist.
Die Kamera kommuniziert idealerweise mit der Positionierungshilfe zur
Ubertragung der Umgebungsbilddaten drahtlos. Sie kann die Aufnahmen Uber
Funk an die Positionierungshilfe Ubertragen. Hierdurch lasst sich eine besonders
gute Darstellung der Umgebung erreichen. Die Kamera ist bevorzugt an der
Unterseite des Luftfahrzeugs angeordnet. Das Luftfahrzeug wird von dem
GroBmanipulator oder neben dem GroBmanipulator gestartet. Ein Abbild der
Baustelle wird dann moglichst mittig Gber dem Drehschemel und damit im
Mittelpunkt des Arbeitsbereichs erstellt und an die Positionierungshilfe
ubertragen.
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|dealerweise weist die Positionierungshilfe einen Datenspeicher auf, in dem die
Umgebungsbilddaten gespeichert sind. Die Positionierungshilfe kann ebenso
eine Kommunikationsschnittstelle zu einem Datennetz aufweisen und dazu
eingerichtet sein, Uber die Kommunikationsschnittstelle die Umgebungsbilddaten
zu Ubertragen. Eine Moglichkeit, eine graphische Darstellung der
Baustelle/Umgebung zu erhalten, ohne dass eine aufwandige Kameratechnik
bendtigt wird, ist die Verwendung von Satelliten- oder Luftbildern (z.B. ,Google
Maps* oder ,Google Earth®), die Uber die Kommunikationsschnittstelle an die
Positionierungshilfe  Ubertragen werden, oder Kartenmaterialien eines
Navigationssystems, die in dem Datenspeicher der Positionierungshilfe vorab
hinterlegt werden. Da die Daten derartiger Systeme haufig aber nicht die aktuellen
Gegebenheiten darstellen, wobei dies insbesondere fur Bereiche gilt, die flr die
Allgemeinheit nicht von groBer Bedeutung sind und die somit nicht regelmanig
erneut erfasst werden, ist es von Vorteil, wenn die Satelliten-/Luftbilder bzw. die
Kartenmaterialien wenigstens far den Nahbereich um den GroBmanipulator
herum mit aktuell aufgenommenen Kamerabildern Gberlagert werden.

Die Positionierungshilfe ist bevorzugt so eingerichtet, dass sie die
Umgebungsbilddaten entsprechend der momentanen Position und Ausrichtung
des GroBmanipulators so ausgibt, dass die Umgebung auf dem Bildschirm in der
korrekten relativen Lage zu dem GroBmanipulator auf dem Bildschirm angezeigt
wird. |dealerweise weist der GroBmanipulator einen mit der Positionierungshilfe
verbundenen Ortungsempfanger und/oder Kompass zur Bestimmung der
momentanen Position und/oder Ausrichtung des GroBmanipulators auf. Hierbei
kann es sich beispielsweise um einen oder mehrere GPS-Positionsempfénger
handeln, der bevorzugt in Verbindung mit einem Kompass verwendet wird.
Hierdurch wird die Position des GroBmanipulators bei der Ausgabe der
graphischen Darstellung der Umgebungsbilddaten auf dem Bildschirm mit erfasst
und auch angezeigt.

|dealerweise ist die Positionierungshilfe zur Eingabe eines Zielbereichs Uber den
Bildschirm und zur Ermittlung einer Positionierungsempfehlung in der Weise
eingerichtet, dass der Zielbereich in der empfohlenen Positionierung des
GroBmanipulators innerhalb des Arbeitsbereiches liegt. Unter Zielbereich ist
erfindungsgeman bevorzugt die Flache zu verstehen, die mit dem
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GroBmanipulator erreicht werden soll. Besonders bevorzugt wird darunter die zu
betonierende Flache verstanden.

Bevorzugt ist der Bildschirm als Touchscreen ausgebildet. Der Touchscreen ist
vorteilhafterweise im Bereich des Armaturenbretts des Fahrerhauses angebracht.
Der Bildschirm ist idealerweise zweigeteilt, er weist eine Eingabe- und eine
Anzeigeeinheit auf. Auf der einen Seite, der Eingabeseite, kann der Bediener die
gewlnschte AbstUtzkonfiguration eingeben. Auf der anderen Seite wird die
Umgebung dargestellt. Die graphische Darstellung der Umgebung kann dann mit
der Position des GroBmanipulators und dem von diesem abgedeckten
Arbeitsbereich Uberlagert und ausgegeben werden. Die Anordnung der Eingabe
und Anzeige zueinander ist variabel. Denkbar ist auch, dass der Eingabebereich
nur zum Zwecke der Eingabe temporar eingeblendet wird, ahnlich wie man es
von den Benutzerschnittstellen von Smartphones kennt.

Der Benutzer kann erfindungsgemal auch die Mdglichkeit haben, einen
Zielbereich, beispielsweise eine zu betonierende Flache, selbst auszuwahlen.
Hierzu zeichnet er auf dem berthrungsempfindlichen Bildschirm mit einem Finger
oder einem Stift die Umrisse der zu betonierenden Flache ein. Im Anschluss
daran errechnet die Positionierungshilfe die optimale Positionierung. Die
Berechnung erfolgt gegebenenfalls unter Berlcksichtigung der erkannten oder
eingegebenen ortlichen Einschrénkungen. Die Positionierungshilfe kann zudem
auch eine dazu passende und mdgliche Abstltzkonfiguration angeben. Ferner
kann die Positionierungshilfe den Maschinisten mit dem GroBmanipulator dann
auch zum optimalen Aufstellort leiten. Vorteilhafterweise werden Informationen
zur Abstutzkonfiguration sowie die Wegbeschreibung zum optimalen Aufstellort
auf dem Bildschirm ausgegeben.

Ferner ist Gegenstand der vorliegenden Erfindung ein Verfahren. Das
erfindungsgemaBe Verfahren zur programmgesteuerten Unterstitzung der
Positionierung eines GroBmanipulators umfasst folgende Verfahrensschritten:

- Bestimmung einer Abstitzkonfiguration, wobei die
Abstltzkonfiguration die Abstitzstellungen von Stitzauslegern des GrofB3-
manipulators angibt, und

- Ausgabe einer graphischen Darstellung von Umgebungsbilddaten,
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wobei der zu der Abstltzkonfiguration korrespondierende Arbeitsbereich eines
Mastarmes des GroBmanipulators in der graphischen Darstellung visualisiert
wird.

Durch das erfindungsgemaBe Verfahren wird eine graphische Darstellung der
Baustelle und der Umgebung mit dem abgedeckien Arbeitsbereich angezeigt und
gegebenenfalls miteinander Uberlagert, noch bevor der Maschinist die Maschine
endgultig aufstellt.

Hierbei ist es moglich, dass der Bediener einen gewunschten Arbeitsbereich
vorgibt, woraus sich eine hierfir notwendige Abstitzkonfiguration ergibt, damit
der GroBmanipulator in sdmtlichen Stellungen des Mastarmes innerhalb des
Arbeitsbereiches sicher abgestitzt ist, oder der Bedienter gibt eine gewlnschte
bzw. am Aufstellort mégliche Abstlitzkonfiguration vor, woraus dann der mégliche
Arbeitsbereich des Mastarmes fur die Visualisierung abgeleitet wird.

Die Erfindung sowie das technische Umfeld werden nachfolgend anhand der
Figuren n&her erlautert. Es ist darauf hinzuweisen, dass die Figuren eine
besonders bevorzugte Ausfuhrungsvariante der Erfindung zeigen. Die Erfindung
ist jedoch nicht auf die gezeigte Ausflihrungsvariante beschrankt. Insbesondere
umfasst die Erfindung, soweit es technisch sinnvoll ist, beliebige Kombinationen
der technischen Merkmale, die in den Ansprichen aufgefihrt oder in der
Beschreibung als erfindungsrelevant beschrieben sind.

Es zeigen:

Fig. 1 schematische  Draufsicht auf einen
erfindungsgemaBen GroBmanipulator in
einer ersten Ausgestaltungsform,

Fig. 2 schematische Seitenansicht auf einen
erfindungsgemanen GroBmanipulator
geman Fig. 1,



10

15

20

25

30

WO 2015/197708

Fig.

Fig.

Fig.

Fig.

Fig.

Fig.

Fig.

Fig.

9a

9b

PCT/EP2015/064281

10

schematische Seitenansicht auf einen
erfindungsgemaBen GroBmanipulator in
einer zweiten Ausgestaltungsform,

schematische  Draufsicht auf einen
erfindungsgemaBen GroBmanipulator in
einer dritten Ausgestaltungsform,

schematische Seitenansicht auf einen
erfindungsgemanen GroBmanipulator
gemas Fig. 4,

schematische Seitenansicht auf einen
erfindungsgemaBen GroBmanipulator in
einer vierten Ausgestaltungsform,

schematische Seitenansicht auf einen
erfindungsgemaBen GroBmanipulator in
einer finften Ausgestaltungsform,

schematische Ansicht eines Touchscreens
in einer Ausgestaltungsform geman der
Erfindung,

Darstellung einer graphischen
Uberlagerung von Umgebungsbilddaten,
Arbeitsbereich  und  Position  eines
GroBmanipulators  in  einer  ersten
Ausfuhrungsform,

Darstellung einer graphischen
Uberlagerung von Umgebungsbilddaten,
Arbeitsbereich  und  Position  eines
GroBmanipulators in  einer  zweiten
Ausflhrungsform.

Figur 1 zeigt eine Draufsicht auf einen erfindungsgemafBen GroBmanipulator 10
in einer ersten Ausgestaltungsform. Der GroBmanipulator 10 umfasst ein
Fahrgestell 12, zwei vordere 14 und zwei 16 hintere auf einem Untergrund Uber
ausfahrbare Stltzbeine abstltzbare Stltzausleger, die am Fahrgestell
angeordnet sind und von einer Fahrstellung in eine Abstutzstellung ganz oder
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teilweise ausfahrbar sind, und einen ausfaltbaren Mastarm 18, der einen um eine
Hochachse drehbaren Drehschemel 20 und eine Mehrzahl von gelenkig
miteinander verbundenen Mastsegmenten aufweist. Ferner weist der
GroBmanipulator 10 eine programmgesteuerte Positionierungshilfe auf, mit der
die Ausgabe einer graphischen Darstellung von Umgebungsbilddaten auf einem
Bildschirm 42 moglich ist, wobei der Arbeitsbereich des Mastarms 18 mit
visualisiert wird.

Der Bediener des GroBmanipulators kann beispielsweise zunachst einen
gewunschten Arbeitsbereich 60 des Mastarmes 18 vorgeben, der dann eine
bestimmte Abstltzkonfiguration bedingt. Bei der Visualisierung wird dann der
GroBmanipulator 10 mit der entsprechenden Abstltzkonfiguration und dem
Arbeitsbereich 60 des Mastarmes visualisiert, so dass der Bediener erkennen
kann, ob die notwendige Abstltzkonfiguration flir den ausgewahlten
Arbeitsbereich 60 auf der Baustelle, insbesondere bei beengten Platz-
verhaltnissen, verwendet werden kann. Wenn der Bediener anhand der Visuali-
sierung den optimalen Aufstellort fir den GroBmanipulator 10 ermittelt hat, stellt
er den GroBmanipulator 10 an diesem Aufstellort mit der notwendigen
Abstltzkonfiguration auf und eine geeignete Sensorik Uberprift, ob die geforderte
Abstitzkonfiguration flir den gewilnschten Arbeitsbereich 60 mit den
Stutzauslegern erreicht wird. Wahrend des Betonierbetriebes Uberprift dann eine
Sensorik am Mastarm standig die Stellung des Mastarmes und begrenzt bzw.
stoppt dessen Bewegung, wenn die Grenzen des ausgewahlten Arbeitsbereiches
60 erreicht sind.

Bei der sensorischen Uberpriifung der Abstiitzkonfiguration ist die tatsachliche
Abstltzkonfiguration (Ausschublange / Abklappwinkel der Stltzausleger 14, 16)
malfgeblich. Wenn der vorgegebene Arbeitsbereich 60 bedingt, dass ein
bestimmter Stutzausleger z.B. nur zur Halfte (50 %) ausgefahren werden muss,
aber der Aufstellort ein weiteres Ausfahren (z.B. zwei Drittel) zulasst, wird die
Freigabe far die Mastarmbewegung gegeben und u.U. auch ein gréBerer
Arbeitsbereich 60 flr den Mastarm freigegeben.

Alternativ kann der Bediener zunachst eine Abstltzkonfiguration vorgeben, die
sich auf der Baustelle, soweit ersichtlich, evtl. mit Unterstitzung durch die
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Visualisierung auf dem Bildschirm, méglich ist, woraufhin die Positionierungshilfe
den fur die gewéhlte Abstltzkonfiguration méglichen Arbeitsbereich berechnet
und visualisiert, so dass der Bediener erkennen kann, ob mit diesem
Arbeitsbereich alle Punkte einer Betonierstelle erreichbar sind,

Die graphische Darstellung der Umgebung erfolgt bevorzugt durch Kameras 26,
28, 30, 32, 44, wobei die Positionierungshilfe so eingerichtet ist, dass sie die
Umgebungsbilddaten verarbeitet und auf dem Bildschirm 42 ausgibt.
Vorteilhafterweise weist der GroBmanipulator 10 an allen vier Seiten: vorne 26,
seitlich rechts 28, hinten 30 und seitlich links 32, wenigstens eine Kamera auf.
Jede der Kameras 26, 28, 30, 32 deckt einen Sichtbereich 34, 36, 38, 40 ab.
|dealerweise kénnen die Aufnahmen der Kameras 26, 28, 30, 32
rechnertechnisch Uberlagert werden, so dass eine 360° Rundumsicht um den
GroBmanipulator 10 erhalten wird.

Figur 2 zeigt eine schematische Seitenansicht auf den erfindungsgemafen
GroBmanipulator 10 in der ersten Ausgestaltungsform gemaB Figur 1. Die
Kameras 26, 28, 30, 32 sind am Fahrgestell 12 bzw. am Fahrerhaus 22 des
GroBmanipulators angeordnet. Hierdurch kénnen die Kameras 26, 28, 30, 32
einfach mit der Positionierungshilfe kabelgebunden verbunden werden.

Figur 3 zeigt eine schematische Seitenansicht auf einen erfindungsgemafen
GroBmanipulator 10 in einer zweiten Ausgestaltungsform. Um die Reichweite der
Kameras 26, 28, 30, 32 zu verbessern, sind diese hier moglichst weit oben am
GroBmanipulator 10 angeordnet. Die vordere Kamera 26 ist am Fahrerhaus 22,
die anderen drei Kameras 28, 30, 32 sind am Mastarm 18 angeordnet. Durch eine
derartige Anordnung der Kameras 26, 28, 30, 32 erhalt der Maschinist eine
bessere Ubersicht der Baustelle. Um auf eine aufwéndige Verkabelung der
Kameras 26, 28, 30, 32 verzichten zu konnen, sind die Kameras 26, 28, 30, 32
bevorzugt Gber eine Funkverbindung mit der Positionierungshilfe verbunden.

Figur 4 zeigt eine schematische Draufsicht auf einen erfindungsgemafen
GroBmanipulator 10 in einer dritten Ausgestaltungsform. Die Kamera 44 ist am
Drehschemel 20 angeordnet. Der Drehschemel 20 stellt den Mittelpunkt des
Mastarms 18 und damit auch den Mittelpunkt des Arbeitsbereichs 60 dar.



10

15

20

25

30

WO 2015/197708 PCT/EP2015/064281

13

|dealerweise handelt es sich bei der Kamera 44 um eine Kamera mit 360°
Rundumsicht. Vorteilhaft ist hierbei, dass eine aufwendige rechnertechnische
Uberlagerung von Aufnahmen verschiedener Kameras entfallen kann. Es kénnen
auch zwei Kameras am Drehschemel 20 angeordnet sein. Diese sind dann
bevorzugt seitlich, an der rechten und linken Seite des Drehschemels 20,
angeordnet.

Figur 5 zeigt eine schematische Seitenansicht auf einen erfindungsgemafen
GroBmanipulator 10 in der dritten Ausgestaltungsform geman Figur 4. Die 360°-
Kamera 44 ist auf dem Drehschemel 20 angeordnet.

Figur 6 zeigt eine schematische Seitenansicht auf einen erfindungsgemafen
GroBmanipulator 10 in einer vierten Ausgestaltungsform. Eine Kamera 44 ist an
einem nach oben ausschwenkbaren Kameraausleger 46, 48, der sich am
Drehschemel 20 befindet, angeordnet. Der Kameraausleger ist von einer
zusammengeklappten Stellung 46, in der sich die Kamera 44 in Hbéhe des
Drehschemels 20 befindet, in eine ausgeklappte Stellung 48 Gberflhrbar. In der
ausgeklappten Stellung 48 ragt die Kamera 44 nach oben Uber den
GroBmanipulator 10 hinaus. Je nach Gegebenheit kann der Kameraausleger 48
entsprechend weit nach oben ausgeschwenkt werden. Anstelle des
ausschwenkbaren Kameraauslegers 46, 48, ware auch ein nach oben in eine
ausreichende Héhe teleskopierbarer Trager flr die Kamera 44 denkbar.

Figur 7 zeigt eine schematische Seitenansicht auf einen erfindungsgemafen
GroBmanipulator 10 in einer finften Ausgestaltungsform. Die Kamera 44 ist an
einem unbemannten Luftfahrzeug 50, beispielsweise einer Drohne, angeordnet,
das/die von dem Bediener steuerbar ist. Die Kamera 44 kommuniziert
idealerweise  mit der  Positionierungshilfe  zur  Ubertragung  der
Umgebungsbilddaten drahtlos. Die Kamera 44 kann die aufgenommenen
Bilddaten Uber Funk an die Positionierungshilfe Ubertragen. Die Kamera 44 ist
bevorzugt an der Unterseite des Luftfahrzeugs 50 angeordnet. Das Luftfahrzeug
50 wird von dem GroBmanipulator 10 oder neben dem GroBmanipulator 10
gestartet. Ein Abbild der Baustelle wird dann moglichst mittig Uber dem
Drehschemel 20 erstellt und an die Positionierungshilfe Gbertragen.
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Figur 8 zeigt eine schematische Ansicht eines Bildschirms/Touchscreens 42 der
erfindungsgemanBen Positionierungshilfe in einer Ausgestaltungsform. Der
Bildschirm 42 ist zweigeteilt. Auf der rechten Seite ist die Anzeige 54 und auf der
linken Seite die Eingabe 56 angeordnet. Die Eingabe 56 kann eine Mehrzahl von
Tasten 56 aufweisen, Uber die der Maschinist verschiedene vordefinierte
Abstitzkonfigurationen auswéhlen kann. Alternativ kann der Maschinist auch
verschiedene, evtl. vordefinierte Arbeitsbereiche 60 des Mastarmes auswéahlen,
die jeweils unterschiedliche Abstltzkonfigurationen bedingen, die dann auf dem
Bildschirm dargestellt werden. Die Anzeige 54 zeigt eine graphische Darstellung
von Umgebungsbilddaten, die bevorzugt mit Kameras wie oben beschrieben
aufgenommen werden. Alternativ oder zusatzlich kdnnen gespeicherte oder aus
dem Internet geladene Satelliten- oder Luftbilder dargestellt werden. Uberlagert
wird diese Abbildung mit der Position des GroBmanipulators 10 mit ausgewéahlter
Abstitzkonfiguration bzw. ausgewéhltem Arbeitsbereich 60 des Mastarms 18,
basierend auf der auf der linken Seite ausgewahlten Abstltzkonfiguration bzw.
dem ausgewahlten/vorgegebenen Arbeitsbereich.

Der Arbeitsbereich des GroBmanipulators bei verschiedenen
Abstitzkonfigurationen kann prinzipiell auf zwei verschieden Arten ermittelt
werden. In dem o.g. Beispiel mit der Auswahl einer Abstitzkonfiguration wird der
Arbeitsbereich fur die méglichen, auswéhlbaren Abstltzkonfigurationen in einem
Speicher bzw. einer Tabelle abgelegt und bei Auswabhl einer Abstltzkonfiguration
wird der dazugehdrige Arbeitsbereich aus der Tabelle ausgelesen und auf dem
Touchscreen angezeigt. In diesem Fall kann der Maschinist nur zwischen
vordefinierten Abstltzkonfigurationen auswahlen, bei der einzelne Stitzen nur
voll oder Uberhaupt nicht ausgefahren werden, oder bspw. nur zu 50%
ausgefahren werden.

Wenn der Maschinist die Mdglichkeit haben soll, die Stitzen individuell auch in
allen mdglichen Zwischenpositionen auszufahren, ist es notwendig eine
Schwerpunktberechnung durchzufihren, so dass bei der Ermittlung des
Arbeitsbereiches derjenige mit der Spitze des Mastarmes erreichbare Bereich
berechnet wird, in dem sich der Schwerpunkt des GroBmanipulators innerhalb
eines durch die Positionen der Stlitzbeine in der eingegebenen
Abstltzkonfiguration definierten Stltzvierecks befindet.
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Bei beiden Varianten wird dem Maschinisten ausschlieBlich der Arbeitsbereich
des GroBmanipulators bzw. des Mastarms angezeigt, in dem die Standfestigkeit
des GroBmanipulators sichergestellt ist und die Gefahr eines Umkippens nicht
besteht.

Figur 9a =zeigt eine Darstellung einer graphischen Uberlagerung von
Umgebungsbilddaten, dem Arbeitsbereich 60 des Mastarms 18 und der Position
des GroBmanipulators 10 in einer ersten Ausflhrungsform wie sie durch die
Anzeige 54 ausgegeben werden kann. Mit dem dargestellten GroBmanipulator 10
soll eine L-férmige Flache 58 betoniert werden. In unmittelbarer Nahe der L-
formigen Flache 58 befindet sich ein Hindernis 62. Bei der Vollabstitzung des
GroBmanipulators 10 unter Umgehung des Hindernisses, wie sie in Figur 9a
gewahlt wurde, ist nur ein Teilbereich der Betonierflache 58 zu erreichen. Wirde
der Maschinist den GroBmanipulator 10 an dieser Stelle aufstellen, wirde eine
Neupositionierung des GroBmanipulators 10 unumganglich sein oder Beton
musste anderweitig an die nicht zu erreichenden Stellen verbracht werden.

Figur 9b zeigt ebenfalls eine Darstellung einer graphischen Uberlagerung von
Umgebungsbilddaten, dem Arbeitsbereich 60 des Mastarms 18 und der Position
des GroBmanipulators 10. Wie in Figur 9a, soll auch hier eine L-férmige Flache
58 betoniert werden. Der GroBmanipulator 10 befindet sich zwischen dem
Hindernis 62 und der zu betonierenden L-férmigen Flache 58. Indem durch das
Hindernis nur eine Teilabstltzung mdglich ist und nur die rechten Stitzausleger
ausgefahren werden kénnen, ist der Arbeitsbereich 60 beschrankt. Der Mastarm
18 kann nicht um 360° verfahren werden, ohne dass ein Umkippen des
GroBmanipulators 10 droht. Eine vollstdndige Abdeckung der Betonierflache 58
durch den Mastarm 18 ist aber dennoch moglich. Der Maschinist wirde somit an
dieser Stelle dann die Stltzausleger 14, 16 in die aus dem Arbeitsbereich 60
abgeleitete bzw. ausgewahlte Abstitzkonfiguration bringen. Danach kénnte mit
dem Austragen des Betons begonnen werden.

Die erfindungsgeman vorgesehene programmgesteuerte Positionierungshilfe
kann in einer praktischen Ausgestaltung als in dem GroBmanipulator verbauter
Computer an sich Ublicher Bauart (mit Prozessor, Arbeitsspeicher, Datenbus
usw.) mit geeigneten Ein- und Ausgabeschnittstellen zu Bildschirm, Sensoren,
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Kameras, Eingabetasten oder dergleichen realisiert sein. Seine
erfindungsgeméBe  Einrichtung erh@lt die Positionierungshilfe  durch
entsprechende Software. Die Software kann im Arbeitsspeicher oder einem
nichtfliichtigen Speicher der Positionierungshilfe gespeichert sein.
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Bezugszeichenliste

10 GroBmanipulator

12 Fahrgestell

14 vorderer StUtzausleger

16  hinterer StUtzausleger

18 Mastarm

20 Drehschemel

22 Fahrerhaus

24 Dickstoffpumpe

26  vordere Kamera

28  seitliche rechte Kamera

30 hintere Kamera

32 seitliche linke Kamera

34  Sichtbereich vordere Kamera

36  Sichtbereich rechte Kamera

38  Sichtbereich hintere Kamera

40

Sichtbereich linke Kamera

PCT/EP2015/064281
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42 Bildschirm/Touchscreen
44  360° Kamera
46 Kameraausleger (zusammengeklappt)
48 Kameraausleger (ausgeklappt)
50 Drohne
52 Eingabe
54  Anzeige
56  Tasten
58  Zielbereich/zu betonierende Flache
60  Arbeitsbereich
62 Hindernis

PCT/EP2015/064281
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Patentansprlche

1. Fahrbarer GroBmanipulator (10) mit

- einem Fahrgestell (12),

- zwei vorderen (14) und zwei hinteren (16) auf einem Untergrund
Uber ausfahrbare Stltzbeine abstlitzbaren Stutzauslegern, die jeweils am
Fahrgestell (12) angeordnet und von einer Fahrstellung in eine Abstutzstellung
ganz oder teilweise ausfahrbar sind,

- einem ausfaltbaren Mastarm (18), der einen am Fahrgestell um eine

Hochachse drehbar angeordneten Drehschemel (20) und eine Mehrzahl von
gelenkig miteinander verbundenen Mastsegmenten aufweist, wobei der
Arbeitsbereich (60) des Mastarms (18) von der Abstitzkonfiguration, d.h. von den
Abstltzstellungen der Stltzausleger abhangt,
g e Kk e n n z e i ¢ h n e t d u r ¢ h
eine programmgesteuerte Positionierungshilfe, die zur Ausgabe einer
graphischen Darstellung von Umgebungsbilddaten auf einem Bildschirm (42)
eingerichtet ist, wobei der Arbeitsbereich (60) des Mastarmes (18) in der
graphischen Darstellung visualisiert wird.

2. GroBmanipulator (10) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass die Positionierungshilfe weiter in der Weise eingerichtet ist, dass zur
Visualisierung des Arbeitsbereiches (60) eine graphische Darstellung des
Arbeitsbereiches (60) lagerichtig mit der graphischen Darstellung der Umgebung
des fahrbaren GroBmanipulators (10) Uberlagert wird.

3. GroBmanipulator (10) nach einem der Anspriche 1 bis 2,
gekennzeichnet durch wenigstens eine Kamera (26, 28, 30, 32), die die
Umgebungsbilddaten aufnimmt, wobei die Positionierungshilfe eingerichtet ist,
die Umgebungsbilddaten zu verarbeiten und auf dem Bildschirm (42)
auszugeben.

4. GroBmanipulator (10) nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet,
dass die Kamera (44) am Drehschemel (20) angeordnet ist.
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5. GroBmanipulator (10) nach Anspruch 3 oder 4, dadurch
gekennzeichnet, dass je eine Kamera vorne (26), hinten (30), seitlich links (32)
und seitlich rechts (28) am GroBmanipulator (10) angeordnet ist.

6. GroBmanipulator nach einem der Anspriche 3 bis 5, dadurch
gekennzeichnet, dass wenigstens eine Kamera am Mastarm angeordnet ist.

7. GroBmanipulator (10) nach einem der Anspriche 3 bis 6, dadurch
gekennzeichnet, dass wenigstens eine Kamera (44) an einem nach oben
ausfahrbaren oder ausschwenkbaren Kameraausleger (46, 48) angeordnet ist.

8. GroBmanipulator (10) nach einem der Anspriiche 3 bis 7, dadurch
gekennzeichnet, dass die Kamera (44) an einem unbemannten Luftfahrzeug (50)
angeordnet ist, das von dem Bediener steuerbar ist, wobei die Kamera (44) mit
der Positionierungshilfe zur Ubertragung der Umgebungsbilddaten drahtlos
kommuniziert.

9. GroBmanipulator (10) nach einem der Anspriche 1 bis 8, dadurch
gekennzeichnet, dass die Positionierungshilfe einen Datenspeicher aufweist, in
dem die Umgebungsbilddaten gespeichert sind.

10.  GroBmanipulator (10) nach einem der Anspriche 1 bis 9, dadurch
gekennzeichnet, dass die Positionierungshilfe eine Kommunikationsschnittstelle
zu einem Datennetz aufweist und eingerichtet ist, UOber die
Kommunikationsschnittstelle die Umgebungsbilddaten zu Gbertragen.

11.  GroBmanipulator (10) nach einem der Ansprlche 1 bis 10, dadurch
gekennzeichnet, dass die Positionierungshilfe eingerichtet ist, die
Umgebungsbilddaten entsprechend der momentanen Position und Ausrichtung
des GroBmanipulators (10) auszugeben, so dass die Umgebung auf dem
Bildschirm (42) in der korrekten relativen Lage zu dem GroBmanipulator (10) auf
dem Bildschirm (42) angezeigt wird.
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12.  GroBmanipulator (10) nach Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet,
dass der GroBmanipulator (10) einen mit der Positionierungshilfe verbundenen
Ortungsempfanger und/oder Kompass zur Bestimmung der momentanen
Position und/oder Ausrichtung des GroBmanipulators (10) aufweist.

13.  GroBmanipulator (10) nach einem der Ansprlche 1 bis 12, dadurch
gekennzeichnet, dass die Positionierungshilfe zur Eingabe eines Zielbereichs
mittels des Bildschirms (42) und zur Ermittlung einer Positionierungsempfehlung
eingerichtet ist, in der Weise, dass der Zielbereich (58) in der empfohlenen
Positionierung des GroBmanipulators innerhalb des Arbeitsbereiches (60) liegt.

14.  GroBmanipulator (10) nach einem der Ansprlche 1 bis 13, dadurch
gekennzeichnet, dass der Bildschirm (42) als Touchscreen zur Eingabe des
Zielbereiches ausgebildet ist.

15.  Verfahren zur  programmgesteuerten  Unterstitzung  der
Positionierung und/oder Abstltzung eines GroBmanipulators (10), mit den
Verfahrensschritten:

- Bestimmung einer Abstitzkonfiguration, wobei die
Abstltzkonfiguration Abstltzstellungen von Stltzauslegern (14, 16) des
GroBmanipulators (10) angibt, und

- Ausgabe einer graphischen Darstellung von Umgebungsbilddaten,
wobei der zu der Abstltzkonfiguration korrespondierende Arbeitsbereich (60)
eines Mastarmes (18) des GroBmanipulators (10) in der graphischen Darstellung
visualisiert wird.

16. Verfahren nach Anspruch 15, wobei die Bestimmung der
Abstitzkonfiguration die folgenden Verfahrensschritte umfasst:

- Vorgabe eines gewunschten Arbeitsbereiches (60) durch einen
Bediener des GroBmanipulators, und

- Ableitung der notwendigen Abstutzstellungen der Stutzausleger (14,
16) aus der Vorgabe des Arbeitsbereiches (60).

17. Verfahren nach Anspruch 15, wobei die Bestimmung der
Abstitzkonfiguration durch Vorgabe derselben durch den Bediener des
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GroBmanipulators erfolgt, wobei der Arbeitsbereich (60) aus der vorgegebenen
Abstitzkonfiguration abgeleitet wird.
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considered to involve an inventive step when the document is
combined with one or more other such documents, such combination
being obvious to a person skilled in the art

"&" document member of the same patent family

Date of the actual completion of the international search

22 September 2015

Date of mailing of the international search report

29/09/2015

Name and mailing address of the ISA/

European Patent Office, P.B. 5818 Patentlaan 2
NL - 2280 HV Rijswijk

Tel. (+31-70) 340-2040,

Fax: (+31-70) 340-3016

Authorized officer
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VERTRAG UBER DIE INTERNATIONALE ZUSAMMENARBEIT
AUF DEM GEBIET DES PATENTWESENS

PCT

INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT

(Artikel 18 sowie Regeln 43 und 44 PCT)

Aktenzeichen des Anmelders oder Anwalts WEITERES siehe Formblatt PCT/ISA/220 sowie, soweit
SHWG0695 VORGEHEN zutreffend, nachstehender Punkt 5
Internationales Aktenzeichen Internationales Anmeldedatum (Fruhestes) Prioritatsdatum
(Tag/Monatiahr) (Tag/Monatiahr)
PCT/EP2015/064281 24 Juni 2015 (24-06-2015) 25 Juni 2014 (25-06-2014)
Anmelder

SCHWING GMBH

Dieser internationale Recherchenbericht wurde von der Internationalen Recherchenbehérde erstellt und wird dem Anmelder gemanB
Artikel 18 tibermittelt. Eine Kopie wird dem Internationalen Buro tibermittelt.

Dieser internationale Recherchenbericht umfaBt insgesamt 3 Blatter.

Darlber hinaus liegt ihm jeweils eine Kopie der in diesem Bericht genannten Unterlagen zum Stand der Technik bei.

1. Grundlage des Berichts
a. Hinsichtlich der Sprache beruht die internationale Recherche auf
der internationalen Anmeldung in der Sprache, in der sie eingereicht wurde

|:| einer Ubersetzung der internationalen Anmeldung in die folgende Sprache , bei der es sich um
die Sprache der Ubersetzung handelt, die fir die Zwecke der internationalen Recherche eingereicht worden ist
(Regeln 12.3 a) und 23.1 b)).

b. |:| Dieser internationale Recherchenbericht wurde erstellt unter Berilcksichtigung der Berichtigung eines offensichtlichen
Fehlers, die nach Regel 91 von dieser Behdrde genehmigt wurde bzw. dieser Behérde mitgeteilt wurde (Regel 43.6bis. (a)).

c. |:| Hinsichtlich der in der internationalen Anmeldung offenbarten Nucleotid- und/oder Aminoséuresequenz siehe Feld Nr. I.
2. |:| Bestimmte Anspriiche haben sich als nicht recherchierbar erwiesen (sieche Feld Nr. Il).
3. D Mangelnde Einheitlichkeit der Erfindung (siehe Feld Nr. IIl).

4. Hinsichtlich der Bezeichnung der Erfindung
wird der vom Anmelder eingereichte Wortlaut genehmigt.
D wurde der Wortlaut von der Behérde wie folgt festgesetzt:

5. Hinsichtlich der Zusammenfassung
wird der vom Anmelder eingereichte Wortlaut genehmigt.

wurde der Wortlaut nach Regel 38.2 in der in Feld Nr. IV angegebenen Fassung von der Behérde festgesetzt.
Der Anmelder kann dieser Behérde innerhalb eines Monats nach dem Datum der Absendung dieses internationalen
Recherchenberichts eine Stellungnahme vorlegen.

6. Hinsichtlich der Zeichnungen

a. ist folgende Abbildung der Zeichnungen mit der Zusammenfassung zu veréffentlichen: Abb. Nr. _8

|:| wie vom Anmelder vorgeschlagen
|:| wie von der Behérde ausgewahlt, weil der Anmelder selbst keine Abbildung vorgeschlagen hat.
wie von der Behérde ausgewahlt, weil diese Abbildung die Erfindung besser kennzeichnet.

b. |:| wird keine der Abbildungen mit der Zusammenfassung veréffentlicht.

Formblatt PCT/ISA/210 (Blatt 1) (Januar 2015)



INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT

Internationales Aktenzeichen

PCT/EP2015/064281

A. KLASSIFIZIERUNG DES ANMELDUNGSGEGENSTANDES

INV. B66C15/04 B66C23/78
ADD.

Nach der Internationalen Patentklassifikation (IPC) oder nach der nationalen Klassifikation und der IPC

B. RECHERCHIERTE GEBIETE

Recherchierter Mindestprufstoff (Klassifikationssystem und Klassifikationssymbole )

B66C

Recherchierte, aber nicht zum Mindestprifstoff gehérende Veréffentlichungen, soweit diese unter die recherchierten Gebiete fallen

Waéhrend der internationalen Recherche konsultierte elektronische Datenbank (Name der Datenbank und evtl. verwendete Suchbegriffe)

EPO-Internal, WPI Data

C. ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN

Kategorie* | Bezeichnung der Veréffentlichung, soweit erforderlich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile Betr. Anspruch Nr.

X EP 1 356 910 Al (CIFA SPA [IT]) 1,15-17
29. Oktober 2003 (2003-10-29)
A das ganze Dokument 2-14
A EP 2 038 493 B1 (PUTZMEISTER CONCRETE 1
PUMPS [DE])

28. September 2011 (2011-09-28)
in der Anmeldung erwdhnt

das ganze Dokument

D Weitere Verdffentlichungen sind der Fortsetzung von Feld C zu entnehmen Siehe Anhang Patentfamilie

* Besondere Kategorien von angegebenen Veréffentlichungen "T" Spétere Veréffept__lichung, die r_1_ach dem internationalen Anmeldedatum
"A" Verdffentlichung, die den allgemeinen Stand der Technik definiert, oder dem Prioritatsdatum verdffentlicht worden ist und mit der

aber nicht als besonders bedeutsam anzusehen ist Anmeldung nicht kollidiert, sondern nur zum Verstéandnis des der

. . Erfindung zugrundeliegenden Prinzips oder der ihr zugrundeliegenden

"E" fruhere Anmeldung oder Patent, die bzw.__das jedoch erst am oder nach Theorie angegeben ist

dem internationalen Anmeldedatum versffentlicht worden ist "X" Veréffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung
"L" Veréffentlichung, die geeignet ist, einen Prioritatsanspruch zweifelhaft er- kann allein aufgrund dieser Veroéffentlichung nicht als neu oder auf

scheinen zu lassen, oder durch die das Veréffentlichungsdatum einer erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet werden

anderen im Recherchenbericht genannten Versffentlichung belegt werden myu Versffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung
soll oder die aus einem anderen besonderen Grund angegeben ist (wie kann nicht als auf erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet

.., ausgefuhr) o R werden, wenn die Versffentlichung mit einer oder mehreren
O" Verbffentlichung, die sich auf eine mindliche Offenbarung, ) Versffentlichungen dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und
eine Benutzung, eine Ausstellung oder andere MaBnahmen bezieht diese Verbindung fiir einen Fachmann naheliegend ist

"P" Veréffentlichung, die vor dem internationalen Anmeldedatum, aber nach

dem beanspruchten Prioritatsdatum versffentlicht worden ist "&" Versffentlichung, die Mitglied derselben Patentfamilie ist

Datum des Abschlusses der internationalen Recherche Absendedatum des internationalen Recherchenberichts

22. September 2015 29/09/2015

Name und Postanschrift der Internationalen Recherchenbehérde Bevoliméchtigter Bediensteter

Europaisches Patentamt, P.B. 5818 Patentlaan 2
NL - 2280 HV Rijswijk

Tel. (+31-70) 340-2040,

Fax: (+31-70) 340-3016 Faymann , L
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Internationales Aktenzeichen

PCT/EP2015/064281
Im Recherchenbericht Datum der Mitglied(er) der Datum der
angefihrtes Patentdokument Veroffentlichung Patentfamilie Veroffentlichung
EP 1356910 Al 29-10-2003  EP 1356910 Al 29-10-2003
IT MI20020891 Al 24-10-2003
EP 2038493 Bl 28-09-2011 AT 526472 T 15-10-2011
CN 101512081 A 19-08-2009
DE 102006031257 Al 10-01-2008
EA 200970083 Al 28-04-2009
EP 2038493 Al 25-03-2009
ES 2371680 T3 09-01-2012
KR 20090035476 A 09-04-2009
US 2009283163 Al 19-11-2009
WO 2008003548 Al 10-01-2008
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