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Beschreibung

�[0001] Die Erfindung betrifft einen Hochregalstapler
mit einem an einem Hubgerüst befestigten Lastaufnah-
memittel zum Bedienen von seitlich des Hochregalstap-
lers befindlichen Regalen, wobei das Lastaufnahmemit-
tel in vertikaler Richtung bewegbar ist und das Lastauf-
nahmemittel horizontal, in Querrichtung des Hochregal-
staplers verschiebbar ist, und wobei der Hochregalstap-
ler zumindest in seiner Längsrichtung verfahrbar ist.
�[0002] Bei Hochregalstaplem der genannten Art ist
das Lastaufnahmemittel in der Regel Teil einer Schwenk-
schubgabel oder einer Teleskopgabel, die das Versetzen
von Lasten in Querrichtung des Hochregalstaplers er-
möglichen. Der Hochregalstapler ist dabei meist in einem
Regalgang zwangsgeführt. Ein Positionieren des Last-
aufnahmemittels in Längsrichtung des Hochregalstap-
lers erfolgt durch Verfahren des gesamten Hochregal-
staplers mittels dessen Fahrantriebs. Zum Positionieren
des Lastaufnahmemittels in vertikaler Richtung ist ein
Hubgerüst vorgesehen, an dem das Lastaufnahmemittel
verschiebbar geführt ist. Bei Hochregalstaplem mit an-
hebbarem Fahrkorb ist es bekannt, das Lastaufnahme-
mittel gemeinsam mit dem Fahrkorb vertikal bewegbar
an dem Hubgerüst zu befestigen. In diesem Fall kann
das Lastaufnahmemittel einen Zusatzhubmast aufwei-
sen, mit dem die Last relativ zu dem Fahrkorb in vertikaler
Richtung bewegbar ist.
�[0003] Die Steuervorrichtung von Hochregalstaplem
ist in der einfachsten Ausführung so ausgebildet, dass
alle Bewegungen des Lastaufnahmemittels manuell ge-
steuert werden müssen. So sind zum Entnehmen einer
Last aus dem Regal folgende Bewegungen des Lastauf-
nahmemittels und des Hochregalstaplers erforderlich:�

- Positionieren des Hochregalstaplers in seiner
Längsrichtung;

- Positionieren des Lastaufnahmemittels in vertikaler
Richtung;

- Verschieben des Lastaufnahmemittels in Querrich-
tung des Hochregalstaplers in Richtung des Regals,
wobei das Lastaufnahmemittel unter eine z.B. von
einer Palette gebildete Last geschoben wird;

- geringfügiges Anheben des Lastaufnahmemittels,
wobei die Last von dem Regalboden abgehoben
wird;

- Verschieben des Lastaufnahmemittels in Querrich-
tung des Hochregalstaplers zum Hochregalstapler
hin, wobei die Last aus dem Regal heraus bewegt
wird.

�[0004] Zum Einstellen einer Last in das Regal sind fol-
gende Bewegungen auszuführen:�

- Positionieren des Hochregalstaplers in seiner
Längsrichtung;

- Positionieren des Lastaufnahmemittels in vertikaler
Richtung;

- Verschieben des Lastaufnahmemittels in Querrich-
tung des Hochregalstaplers in Richtung des Regals,
wobei die Last in das Regal hinein bewegt wird;

- geringfügiges Absenken des Lastaufnahmemittels,
wobei die Last auf dem Regalboden abgesetzt wird;

- Verschieben des Lastaufnahmemittels in Querrich-
tung des Hochregalstaplers zum Hochregalstapler
hin, wobei das Lastaufnahmemittel aus dem Regal
heraus bewegt wird.

�[0005] Diese Vielzahl der auszuführenden Bewegun-
gen und Positioniervorgänge des Lastaufnahmemittels
erfordert von der Bedienperson während der manuellen
Steuerung ein hohes Maß an Konzentration. In der Praxis
kommt es jedoch immer wieder zu Fehlbedienungen, die
zu einer Beschädigung der Last, des Regals oder des
Hochregalstaplers führen können.
�[0006] Für ein nicht gattungsgemäßes schienenge-
bundenes Regalbediengerät ist es aus der US 3 628 678
bekannt, das seitliche Verschieben des Lastaufnahme-
mittels in Richtung des Regals oder aus dem Regal her-
aus auf Knopfdruck automatisch auszuführen. Das Last-
aufnahmemittel fährt dann automatisch eine Endposition
im Regal bzw. eine Mittelposition zwischen den Regalen
an.
�[0007] Um der Bedienperson eines gattungsgemäßen
Hochregalflurförderzeugs die Arbeit zu erleichtern und
um Fehlbedienungen zu vermieden, ist es bekannt, in
Hochregalstaplern elektronische Steuervorrichtungen
einzusetzen, welche alle oben aufgeführten Bewegun-
gen des Lastaufnahmemittels und des Hochregalstap-
lers automatisch ausführen. Hierzu ist es erforderlich, die
horizontale und vertikale Position des Lastaufnahmemit-
tels exakt und sicher zu messen und diese Messwerte
der Steuerung zuzuführen. Hierfür geeignete Messvor-
richtung sind jedoch aufwändig in der Herstellung und
damit teuer.
�[0008] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrun-
de, einen Hochregalstapler der eingangs genannten Art
zur Verfügung zu stellen, bei dem die Gefahr von Fehl-
bedienungen mit einfachen Mitteln verringert ist.
�[0009] Diese Aufgabe wird erfindungsgemäß gelöst
durch eine Steuervorrichtung zum Steuern der Bewe-
gungen des Lastaufnahmemittels und des Hochregal-
staplers, die einen Betriebsmodus mit den folgenden
Merkmalen aufweist: �

- ein Positionieren des Hochregalstaplers in seiner
Längsrichtung ist ausschließlich manuell durch eine
Bedienperson steuerbar,

- ein Positionieren des Lastaufnahmemittels in verti-
kaler Richtung ist ausschließlich manuell durch eine
Bedienperson steuerbar,

- ein Verschieben des Lastaufnahmemittels in Quer-
richtung des Hochregalstaplers ist wahlweise manu-
ell durch eine Bedienperson oder automatisch durch
die Steuervorrichtung steuerbar,

- eine geringfügige Aufwärtsbewegung des Lastauf-
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nahmemittels zum Anheben einer in dem Regal be-
findlichen Last ist wahlweise manuell durch eine Be-
dienperson oder automatisch durch die Steuervor-
richtung steuerbar,

- eine geringfügige Absenkbewegung des Lastauf-
nahmemittels zum Absetzen einer Last in dem Regal
ist wahlweise manuell durch eine Bedienperson oder
automatisch durch die Steuervorrichtung steuerbar.

In diesem Betriebsmodus erfolgt das Positionieren des
Hochregalstaplers in horizontaler Richtung und des Last-
aufnahmemittels in vertikaler Richtung durch die Bedien-
person. Aufwändige Positionsmesssensoren, die die ak-
tuelle Position des Lastaufnahmemittels relativ zu dem
zu bedienenden Regalplatz ermitteln, sind hierfür nicht
erforderlich. Nach erfolgtem manuellen Positionieren
des Lastaufnahmemittels erfolgt das Verschieben des
Lastaufnahmemittels in Querrichtung des Hochregal-
staplers, also in das Regal hinein oder aus dem Regal
heraus, nach Betätigen eines entsprechenden Bedie-
nelements durch die Bedienperson im Regelfall zunächst
manuell. Die Bedienperson kann so die exakte Position
des Lastaufnahmemittels zunächst kontrollieren und ge-
gebenenfalls korrigieren. Durch Betätigung eines vor-
zugsweise als Taster ausgeführten zusätzlichen Auto-
matik- �Schalters kann die manuell eingeleitete Bewegung
jederzeit durch die automatische Steuerung fortgesetzt
werden. Zweckmäßigerweise kann der automatische
Ablauf jederzeit durch Loslassen des Automatik-�Schal-
ters manuell weitergeführt werden. Die automatische
Steuerung umfasst auch ein Abbremsen der Verschie-
bebewegung vor Erreichen der jeweiligen Endposition.
�[0010] Eine besonders zweckmäßige Weiterbildung
der Erfindung besteht darin, dass die Steuervorrichtung
mit einem Lasterkennungssensor verbunden ist, der in
Abhängigkeit davon, ob sich auf dem Lastaufnahmemit-
tel eine Last befindet, oder nicht, seine Schaltstellung
ändert. Mittels des Lasterkennungssensors wird der
Steuervorrichtung mitgeteilt, ob sich auf dem Lastauf-
nahmemittel eine Last befindet, oder nicht. In Abhängig-
keit von dieser Information erkennt die Steuervorrich-
tung, ob eine Last aus dem Regal abgeholt oder in das
Regal eingestellt werden muss. Auch eine auf dem Last-
aufnahmemittel befindliche leere Palette wird hierbei als
Last angesehen. Von dem Signal des Lasterkennungs-
sensors hängt ab, ob das in das Regal eingeschobene
Lastaufnahmemittel von der automatisch arbeitenden
Steuervorrichtung geringfügig angehoben oder abge-
senkt wird.
�[0011] Mit besonderem Vorteil ist die Steuervorrich-
tung mit einem Automatik-�Schalter verbunden, nach des-
sen Betätigung die Steuervorrichtung folgenden Bewe-
gungen des Lastaufnahmemittels automatisch ausführt:�

- Verschieben des Lastaufnahmemittels in Querrich-
tung des Hochregalstaplers in das Regal hinein,

- Anheben oder Absetzen einer Last in dem Regal, in
Abhängigkeit von dem Signal des Lasterkennungs-

sensors,
- Verschieben des Lastaufnahmemittels in Querrich-

tung des Hochregalstaplers aus dem Regal heraus.

Der Automatik-�Schalter kann zu jedem Zeitpunkt eines
Ein- oder Auslagervorgangs betätigt werden. Ein vorher
manuell eingeleiteter Vorgang wird dann von der Steu-
ervorrichtung automatisch fortgesetzt.
�[0012] Die Steuervorrichtung ist derart ausgeführt,
dass eine vorher manuell eingestellte Bewegungsge-
schwindigkeit des Lastaufnahmemittels nach einem Be-
tätigen des Automatik- �Schalters erhalten bleibt. Es
kommt damit nach dem Betätigen des Automatik-�Schal-
ters zu keinen Geschwindigkeitssprüngen in der Bewe-
gung des Lastaufnahmemittels.
�[0013] Weiter ist die Steuervorrichtung mit einem Ma-
nuell-�Schalter verbunden ist, nach dessen Betätigung
die Steuervorrichtung eine automatische Bewegung des
Lastaufnahmemittels beendet. Ein automatisch eingelei-
teter Ein- oder Auslagervorgang kann damit jederzeit ma-
nuell durch die Bedienperson fortgesetzt werden.
�[0014] Dabei ist die Steuervorrichtung derart ausge-
führt, dass eine automatisch eingestellte Bewegungsge-
schwindigkeit des Lastaufnahmemittels nach einem Be-
tätigen des Manuell-�Schalters erhalten bleibt. Auch bei
einem Beenden eines automatischen Ein- oder Ausla-
gervorgangs kommt es dadurch nicht zu einem abrupten
Abbremsen des Lastaufnahmemittels.
�[0015] Mit besonderem Vorteil sind der Automatik-
Schalter und der Manuell-�Schalter von einem gemeinsa-
men Bedienelement gebildet. Wenn dieses Bedienele-
ment als Taster ausgeführt ist, wird bei jedem Betätigen
des Tasters die Steuervorrichtung von manuellem auf
automatischen bzw. von automatischem auf manuellen
Betriebsmodus umgeschaltet.
�[0016] Weitere Vorteile und Einzelheiten der Erfindung
werden anhand des in den schematischen Figuren dar-
gestellten Ausführungsbeispiels näher erläutert. Dabei
zeigt

Figur 1 einen Hochregalstapler in Seitenansicht,
Figur 2 einen Hochregalstapler in einem Regalgang

in Draufsicht.

�[0017] Figur 1 zeigt eine Seitenansicht eines Hochre-
galstaplers, der einen nicht anhebbaren Antriebsteil 4
und einen relativ zu dem Antriebsteil 4 mittels eines Hub-
gerüsts 5 anhebbaren Fahrkorb 6 aufweist. An dem Fahr-
korb 6 ist eine Schwenkschubgabel 7 befestigt. Ein als
Gabel ausgeführtes Lastaufnahmemittel 7a ist Teil der
Schwenkschubgabel. Die Schwenkschubgabel umfasst
weiter eine Zusatzhubvorrichtung 7b zur Höheneinstel-
lung des Lastaufnahmemittels 7a relativ zu dem Fahr-
korb 6, eine Schwenkvorrichtung 7c zum Drehen des
Lastaufnahmemittels 7a um eine vertikale Achse und ei-
ne Seitenschubvorrichtung 7d zum Verschieben des
Lastaufnahmemittels 7a in Querrichtung des Hochregal-
staplers.
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�[0018] Figur 2 zeigt eine Draufsicht auf den Hochre-
galstapler, der in einem von zwei Regalen 1, 2 gebildeten
Regalgang 3 geführt ist. Zum Bedienen eines Regalplat-
zes muss das Lastaufnahmemittel 7a zunächst in Längs-
richtung 10 des Hochregalstaplers und in vertikaler Rich-
tung positioniert werden. Dieser Vorgang wird in dem
erfindungsgemäßen Betriebsmodus der Steuervorrich-
tung des Hochregalstaplers stets manuell gesteuert. Die
folgenden Bewegungen des Lastaufnahmemittels 7a
werden wahlweise manuell oder automatisch gesteuert:
Einschieben des Lastaufnahmemittels 7a in Querrich-
tung 11 in das Regal 2 - geringfügiges Anheben oder
Absenken des Lastaufnahmemittels 7a, in Abhängigkeit
davon, ob eine Last aufgenommen oder abgestellt wer-
den soll - Zurückziehen des Lastaufnahmemittels 7a in
Querrichtung 11 aus dem Regal 2. Im automatischen Be-
trieb erfolgt die Erkennung, ob eine Last aufgenommen
oder abgestellt werden soll, in Abhängigkeit von dem
Ausgangssignal eines am Lastaufnahmemittel 7a ange-
ordneten Lasterkennungssensors.

Patentansprüche

1. Hochregalstapler mit einem an einem Hubgerüst (5)
befestigten Lastaufnahmemittel (7a) zum Bedienen
von seitlich des Hochregalstaplers befindlichen Re-
galen (1, 2), wobei das Lastaufnahmemittel (7a) in
vertikaler Richtung bewegbar ist und das Lastauf-
nahmemittel (7a) horizontal, in Querrichtung (11)
des Hochregalstaplers verschiebbar ist, und wobei
der Hochregalstapler zumindest in seiner Längsrich-
tung (10) verfahrbar ist, gekennzeichnet durch ei-
ne Steuervorrichtung zum Steuern der Bewegungen
des Lastaufnahmemittels (7a) und des Hochregal-
staplers, die einen Betriebsmodus mit den folgenden
Merkmalen aufweist: �

- ein Positionieren des Hochregalstaplers in sei-
ner Längsrichtung (10) ist ausschließlich manu-
ell durch eine Bedienperson steuerbar,
- ein Positionieren des Lastaufnahmemittels
(7a) in vertikaler Richtung ist ausschließlich ma-
nuell durch eine Bedienperson steuerbar,
- ein Verschieben des Lastaufnahmemittels (7a)
in Querrichtung (11) des Hochregalstaplers ist
wahlweise manuell durch eine Bedienperson
oder automatisch durch die Steuervorrichtung
steuerbar,
- eine geringfügige Aufwärtsbewegung des
Lastaufnahmemittels (7a) zum Anheben einer
in dem Regal (1, 2) befindlichen Last ist wahl-
weise manuell durch eine Bedienperson oder
automatisch durch die Steuervorrichtung steu-
erbar,
- eine geringfügige Absenkbewegung des Last-
aufnahmemittels (7a) zum Absetzen einer Last
in dem Regal (1, 2) ist wahlweise manuell durch

eine Bedienperson oder automatisch durch die
Steuervorrichtung steuerbar.

2. Hochregalstapler nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuervorrichtung mit ei-
nem Lasterkennungssensor verbunden ist, der in
Abhängigkeit davon, ob sich auf dem Lastaufnah-
memittel (7a) eine Last befindet, oder nicht, seine
Schaltstellung ändert.

3. Hochregalstapler nach Anspruch 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuervorrichtung mit ei-
nem Automatik-�Schalter verbunden ist, nach dessen
Betätigung die Steuervorrichtung folgenden Bewe-
gungen des Lastaufnahmemittels (7a) automatisch
ausführt:�

- Verschieben des Lastaufnahmemittels (7a) in
Querrichtung (11) des Hochregalstaplers in das
Regal (1, 2) hinein,
- Anheben oder Absetzen einer Last in dem Re-
gal (1, 2), in Abhängigkeit von dem Signal des
Lasterkennungssensors,
- Verschieben des Lastaufnahmemittels (7a) in
Querrichtung (11) des Hochregalstaplers aus
dem Regal (1, 2) heraus.

4. Hochregalstapler nach Anspruch 3, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuervorrichtung derart
ausgeführt ist, dass eine manuell eingestellte Bewe-
gungsgeschwindigkeit des Lastaufnahmemittels
(7a) nach einem Betätigen des Automatik-�Schalters
erhalten bleibt.

5. Hochregalstapler nach einem der Ansprüche 1 bis
4, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuervor-
richtung mit einem Manuell-�Schalter verbunden ist,
nach dessen Betätigung die Steuervorrichtung eine
automatische Bewegung des Lastaufnahmemittels
(7a) beendet.

6. Hochregalstapler nach Anspruch 5, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Steuervorrichtung derart
ausgeführt ist, dass eine automatisch eingestellte
Bewegungsgeschwindigkeit des Lastaufnahmemit-
tels (7a) nach einem Betätigen des Manuell-�Schal-
ters erhalten bleibt.

7. Hochregalstapler nach einem der Ansprüche 1 bis
6, dadurch gekennzeichnet, dass der Automatik-
Schalter und der Manuell-�Schalter von einem ge-
meinsamen Bedienelement gebildet sind.

Claims

1. High-�bay stacker having a load-�accommodating
means (7a), which is fixed to a lifting mast (5) and
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used for bays (1, 2) located to the side of the high-
bay stacker, the load-�accommodating means (7a)
being movable in the vertical direction, and the load-
accommodating means (7a) being displaceable hor-
izontally, in the transverse direction (11) of the high-
bay stacker, and it being possible for the high-�bay
stacker to be moved at least in its longitudinal direc-
tion (10), characterized by a control apparatus for
controlling the movements of the load-�accommodat-
ing means (7a) and of the high-�bay stacker, which
apparatus has an operating mode having the follow-
ing features:�

- positioning of the high-�bay stacker in its longi-
tudinal direction (10) can be controlled exclu-
sively manually by an operator,
- positioning of the load- �accommodating means
(7a) in the vertical direction can be controlled
exclusively manually by an operator,
- displacement of the load-�accommodating
means (7a) in the transverse direction (11) of
the high-�bay stacker can be controlled either
manually by an operator or automatically by the
control apparatus,
- a slight upwards movement of the load-�accom-
modating means (7a) for lifting a load located in
the bay (1, 2) can be controlled either manually
by an operator or automatically by the control
apparatus, and
- a slight lowering movement of the load- �accom-
modating means (7a) for lowering a load in the
bay (1, 2) can be controlled either manually by
an operator or automatically by the control ap-
paratus.

2. High-�bay stacker according to Claim 1, character-
ized in that the control apparatus is connected to a
load detection sensor, which changes its switching
position depending on whether a load is located on
the load-�accommodating means (7a) or not.

3. High-�bay stacker according to Claim 2, character-
ized in that the control apparatus is connected to
an automatic switch and, once this automatic switch
has been actuated, the control apparatus automati-
cally carries out the following movements of the load-
accommodating means (7a): �

- displacement of the load-�accommodating
means (7a) in the transverse direction (11) of
the high- �bay stacker into the bay (1, 2),
- lifting or lowering of a load in the bay (1, 2), as
a function of the signal from the load detection
sensor, and
- displacement of the load-�accommodating
means (7a) in the transverse direction (11) of
the high- �bay stacker out of the bay (1, 2).

4. High-�bay stacker according to Claim 3, character-
ized in that the control apparatus is designed such
that a manually set movement speed of the load-
accommodating means (7a) is maintained once the
automatic switch has been actuated.

5. High-�bay stacker according to one of Claims 1 to 4,
characterized in that the control apparatus is con-
nected to a manual switch and, once this manual
switch has been actuated, the control apparatus
ends an automatic movement of the load-�accommo-
dating means (7a).

6. High-�bay stacker according to Claim 5, character-
ized in that the control apparatus is designed such
that an automatically set movement speed of the
load-�accommodating means (7a) is maintained once
the manual switch has been actuated.

7. High-�bay stacker according to one of Claims 1 to 6,
characterized in that the automatic switch and the
manual switch are formed by a common control el-
ement.

Revendications

1. Chariot élévateur pour rayonnages hauts compre-
nant un moyen de réception de la charge (7a) fixé
sur un mât de levage (5) pour desservir des rayon-
nages (1, 2) situés latéralement par rapport au cha-
riot élévateur pour rayonnages hauts, le moyen de
réception de la charge (7a) pouvant être déplacé
dans la direction verticale et le moyen de réception
de la charge (7a) pouvant être déplacé horizontale-
ment dans la direction transversale (11) du chariot
élévateur pour rayonnages hauts, le chariot éléva-
teur pour rayonnages hauts pouvant être déplacé au
moins dans sa direction longitudinale (10), caracté-
risé par  un dispositif de commande pour comman-
der les mouvements du moyen de réception de la
charge (7a) et du chariot élévateur pour rayonnages
hauts, qui présente un mode de fonctionnement
avec les caractéristiques suivantes : �

- un positionnement du chariot élévateur pour
rayonnages hauts dans sa direction longitudi-
nale (10) peut être commandé exclusivement
manuellement par un opérateur,
- un positionnement du moyen de réception de
la charge (7a) dans la direction verticale peut
être commandé exclusivement manuellement
par un opérateur,
- un déplacement du moyen de réception de la
charge (7a) dans la direction transversale (11)
du chariot élévateur pour rayonnages hauts
peut être commandé au choix manuellement par
un opérateur ou automatiquement par le dispo-
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sitif de commande,
- un léger déplacement vers le haut du moyen
de réception de la charge (7a) pour soulever une
charge se trouvant dans le rayonnage (1, 2) peut
être commandé au choix manuellement par un
opérateur ou automatiquement par le dispositif
de commande,
- un léger déplacement vers le bas du moyen
de réception de la charge (7a) pour abaisser une
charge se trouvant dans le rayonnage (1, 2) peut
être commandé au choix manuellement par un
opérateur ou automatiquement par le dispositif
de commande.

2. Chariot élévateur pour rayonnages hauts selon la
revendication 1, caractérisé en ce que  le dispositif
de commande est connecté à un capteur de détec-
tion de charge qui modifie sa position de commuta-
tion selon qu’une charge se trouve ou non sur le
moyen de réception de la charge (7a).

3. Chariot élévateur pour rayonnages hauts selon la
revendication 2, caractérisé en ce que  le dispositif
de commande est connecté à un commutateur auto-
matique dont l’actionnement permet au dispositif de
commande d’effectuer automatiquement les mouve-
ments suivants du moyen de réception de la charge
(7a) : �

- déplacement du moyen de réception de la
charge (7a) dans la direction transversale (11)
du chariot élévateur pour rayonnages hauts
dans le rayonnage (1, 2),
- soulèvement du moyen de réception de la char-
ge (7a) dans le rayonnage (1, 2) en fonction du
signal du capteur de détection de la charge,
- déplacement du moyen de réception de la
charge (7a) dans la direction transversale (11)
du chariot élévateur pour rayonnages hauts
hors du rayonnage (1, 2).

4. Chariot élévateur pour rayonnages hauts selon la
revendication 3, caractérisé en ce que  le dispositif
de commande est réalisé de telle sorte qu’une vites-
se de déplacement ajustée manuellement du moyen
de réception de la charge (7a) soit conservée après
un actionnement du commutateur automatique.

5. Chariot élévateur pour rayonnages hauts selon l’une
quelconque des revendications 1 à 4, caractérisé
en ce que  le dispositif de commande est connecté
à un commutateur manuel dont l’actionnement per-
met au dispositif de commande de terminer un dé-
placement automatique du moyen de réception de
la charge (7a).

6. Chariot élévateur pour rayonnages hauts selon la
revendication 5, caractérisé en ce que  le dispositif

de commande est réalisé de telle sorte qu’une vites-
se de déplacement ajustée automatiquement du
moyen de réception de la charge (7a) soit conservée
après un actionnement du commutateur manuel.

7. Chariot élévateur pour rayonnages hauts selon l’une
quelconque des revendications 1 à 6, caractérisé
en ce que  le commutateur automatique et le com-
mutateur manuel sont formés par un élément de
commande commun.
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