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Brevet N° 8

du

Titre délivré ,1~J§J",,' § 92

27 septembre 1991

8 U U GRAND-DUCHE DE LUXEMBOURG L-3525

Mounsieur le Ministre
de I'Economie et des Classes Moyennes

Service de la Propriété Intellectuelle

LUXEMBOURG

Demande de Brevet d’Invention
(1)

I. Requéte

-Jean-Mariemschi&@z7—3$~ruewMarie—AdeLaideT~L~4837wRodénge (2)

.awzeprése,ntéw..pa.r_mc)nq-i eur..Jean. . Waxweller, 535 Tue des
Bruyéres,..L=1274 Howald. agissant_en gqualité de_ _mandataire

(3

dépose(nt) ce ....27. sppfpmhrp mille.neuf.cent qnm‘rp—vingt onze.
3 __15..00 heures, au Ministére de PEconomie et des Classes Moyennes, 4 Luxembourg:

1. la présente requéte pour I'obtention d’un brevet d’invention concernant: . .
Verfahren zum Bewegen, mit mindestens drei Freiheits- ( 35)

graden, insbesondere im Theaterbereich, von dreidimen-
""""" sionalén Gebilden. '

de I'ivention en trois eXemplaires:

2. ladescription en langue  ......gllemande-— - -
3. 2 ... planches de dessin. 2n trois exemplaires:
<. la quittance des taxes versées au Bureau de I'Enregistrement & Luxembourg. le

Rodange le 26.09.1991

la délégation de pouvoir. datée de
le document d’ayant cause (autorisation):
déclare(nt) en assumant la responsabilité de cette déclaration. que ['(es) inventeur(s) est (sont):

O\

(6

revendiqueint) pour la susdite demande de brevet la priorité d’une (des) demande(s) de
/ déposée(s) en (8) ..L .

A

le (9) ... :
sous le No (10) .../

au nom de (11)
élit(élisent) domicile pour lui (elle) et, si désigné. pour son mandataire, 3 Luxembourg

55 rue_des_Bruyéres., L=1274 Howald (12)
sollicite(nt) la délivrance d’un brevet d’invention pour l'objet décrit et représenté dans les annexes susmentionnées.

avec ajournement de cette délivrance/a 4 . mois.  (13)
Lz dépasspxamandaraire: { ,,1\,[,/\" Lol 1_9? (14)

I1. Procés-verbali de Dépét
a é1é déposée au Ministere de I'Economie et des Classes Moyennes.

urg, endatedu: 27 septembre 1991

La susdite demande de brevet d’inv

Pr. le Ministre de I"Econggflie et des Classes Moyennes,

15.00

2 : . heures .d.
Le chef du service propriété intellectuelle,

et N
EXPLICATIONS RELATIVES AU FORMULAIRE
(1} s'ily a lieu "D de ficat d’sddition su brevet l,alad da brevet pninapal No . ... fooifo i, “ =(2) inscire les nom, prénom, profession,
adresse du demandeur, forsque celuiecs est un p, oules n soQale, forme jundique, adresse du sidg forsque [e demandeur est une personne morale « {3) inscnre
les nom. adresss dus agraé, conseil en proprieté industneile, muni d'un pouvorr spécial, s'il y 2 ticd: 43Nt PAT.  \.iantnas agissant en qualié de mandature™
- (4) date de dépdt en toutes lettres ~ (5) titre de l'invention = (6) 1nscnre ies noms, p des ou I'di “{voir) dé (suvra)”, jorsque la dess
ananon se fait ou se fara dans un document separe, ou encore lindicaton "ne pas mennonner”, lorsque 'inventeur signe ou signera un document de nof-mention & joindre A une désignation
separee presente ou tuture - 7) brevet. veruticat d'addition, modéle d'ulite, brevet (CBE).p inter (PCTY=1%) Etat duns lequet fe premier depdt a ete ettectue
ou, le cas echennt, Etats désignes dans ia s | Ut nte | nrngie - 19V ate o premiee dopad « £ e s d premiee depot s omplens fecsecheme paet e

cncrtaent b Poltree reeptene € BP0 T 000 s eanind e T an -
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Brevet N°

GRAND-DUCHE DE LUXEMBOURG L-3525

Monsieur le Ministre

YY)
du _27 septembre 1991 S de I’Economie et des Classes Moyennes
| Y
e = Service de la Propriété Intellectuelle
Titre délivré . —
LUXEMBOURG
Demande de Brevet d’Invention
(1
1. Requéte
—Jean-Marie—Sehiltz,;37-rue-Marie-Adelaide,-L~-4837-Rodange (2)
—Feprésenté-par-Monsieur-Jean-Waxweller, 55._rue._des
—Bruyéres,. L=1274 Howald, agissant._en _gualité de mandataire
(3

dépose(nt) ce 27.septembre-mille.neuf cent.quatre=vingt.onze (4
4 ...15.00 heures, au Ministére de I’Economie et des Classes Moyennes, 4 Luxembourg:
1. la présente requéte pour 'obtention d’un brevet d’invention concernant: . .

Verfahren zum Bewegen, mit mindestens drei Freiheits- (5)

graden, insbesondere im Theaterbereich, wvon dreidimen-

sionalen Gebilden.
2. la description en langue ..........31.1@MARAGE s de I'invention en trois exemplaires:
3. 2 planches de dessin, en trois exemplaires;
4. la quittance des taxes versées au Bureau de I'Enregistrement 4 Luxembourg, le ;
5. la délégation de pouvoir, datée de Rodange le ...26-.09.1991 :
6. le document d’ayant cause (autorisation);
déclare(nt) en assumant la responsabilité de cette déclaration, que I'(es) inventeur(s) est (sont): (6)

Jean-Marie Schiltz

37 _rue Marie-Adelaide

L-4837 Rodange
revendique(nt) pour la susdite demande de brevet la priorité d'une (des) demande(s) de (7

/ déposée(s) en (8) .../

le(9) ..
sous le N° (10) ../
au nom de (11)
€élit(élisent) domicile pour lui (elle) et, si désigné, pour son mandataire, & Luxembourg

55 rue._des Bruyéres,. L=1274 Howald (12)
sollicite(nt) la délivrance d’un brevet d’invention pour I'objet décrit et représenté dans les annexes susmentionnées,
avec ajournement de cette délivrance i 4 . mois. (13)
Le dépasankimandataire: [ W Jv A4, %{ (14)

IL. Procés-verbal de Dépit
La susdite demande de brevet d’invention a été déposée an Ministére de I’Economie et des Classes Moyennes,
Service de la Propriété Intelleprialléa iR
a _.}_ilp_qw heures
7 /o2

A 68007
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L-3525

BESCHREIBUNG
ZU EINER PATENTANMELDUNG
IM

GROSSHERZOGTUM LUXEMBURG

Jean-Marie Schiltz
37 rue Marie-Adelaide

1,.-4837 Rodange

Verfahren zum Bewegen, mit mindestens drei
Freiheits-graden, insbesondere im Theaterbereich,

von dreidimensionalen Gebilden.
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Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum
Bewegen, mit mindestens drei Freiheitsgraden,
insbesondere im Theaterbereich auf oder unter einer
Bithne, eines komplexen dreidimensionalen Gebildes,
welches durch mehrere unabhéangig anzusteuernde
Hubmaschinen oder der gleichen getragen wird.

Das Verfahren kann iliberall dort eingesetzt
werden, wo Maschinen {iber und/oder unter einer
virtuellen Fliche verteilt wirken, sei es durch
Seilabgénge, sei es durch Hubpodien, insbesonders die
Ober-, bzw Untermaschinerie auf Bihnen in Theatern,
Opern, Schauspielh&usern, Konzertsédlen,
Mehrzweckhallen oder dergleichen. Hierbei miissen des
Ofteren komplexe Gebilde bewegt werden. Unter
komplexem Gebilde versteht man eine Kulisse oder
Gegenstand, der, bedingt durch seine Form, seine
Funktion oder sein Gewicht, an mehreren Punkten
aufgehdngt oder gestiitzt werden mup.

Zur Zeit besteht die Moglichkeit, komplexe
Gebilde, welche in mehreren Punktziigen hé&ngen,
entweder zeitsynchron oder wegsynchron zu verfahren.
Beil der wegsynchronen Fahrt beschreiben alle
betroffenen Maschinen den gleichen Verfahrwég
(eventuell mit unterschiedlichen Start- und
Zielpositionen). Bei der =zeitsynchronen Fahrt 1legen
alle betroffenen Maschinen unterschiedliche Wege in
der gleichen Zeit zuriick. Das gemeinsame Merkmal
dieser bisher moglichen Fahrten ist, daf jeder
Position jeder Maschine entsprechende Positionen der
iibrigen Maschinen zugeordnet sind; das heift es steht
ein einziger Bewegungsfreiheitsgrad, d.h.
iiblicherweise Heben oder Senken, zur Verfligung. Die
Bewegung selbst wird iblicherweise durch einen
Steuerkniippel ausgeldst, dessen Auslenkung gegeniber
der Nullstellung ein Map fiir die Geschwindigkeit ist.
Kipp- und Rollbewegung sind nur insofern mdglich, als
dap deren Ziel- und Endpositionen vorher ermittelt und
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eingegeben werden miissen. Es war bisher nicht moglish,
eine solche Bewegungung freih&ndig auszufihren, 2zu
improvisieren.

pie Aufgabe der Erfindung ist es ein
Verfahren bereitzustellen, bei welchem es méglich ist,
ein Gebilde, welches an mehreren unabhdngigen
Maschinen, welche iber und/oder unter eine virtuellen
Fliache verteilt sind, befestigt ist, 1im Raum mit
mindestens drei Freiheitsgraden (bzw. auf der Flache
mit zwei Freiheitsgraden) zu bewegen, wodurch das
Einrichten des Gebildes vereinfacht und wiederholbar
wird, ebenso die Bewegung des Gebildes selbst.

Diese Aufgabe wird gem&B dem Verfahren
nach der Erfindung dadurch gel&st, daf man in dem Raum
drei virtuelle parallele Bezugachsen installiert, auf
welchen in Abhangigkeit von je einem Positioniersignal
je ein Angriffspunkt auf- bzw. abbewegt wird, daf man
durch diese Angriffspunkte eine virtuelle Fl&ache
zieht, dap man iber bzw. unter dieser Flache mehrere
unabhédngige Hubmaschinen oder der gleichen
installiert, dap man in Abhingigkeit wvon ihrer
Position  gegeniiber jeder Bezugsachse fir jede
Hubmaschine eine Wichtung bestimmt, welche ein MaB ist
fiir den Betrag, mit welchem der Lauf der jeweilige
Maschine von Bewegung der Angriffspunkte auf den

Bezugsachsen beeinflupt wird, dap man die
Bewegungsrichtung und ~-Geschwindigkeit der
Angriffspunkte auf den Bezugsachsen als

Positioniersignale vorgibt, daB man Uber die Wichtung
fiir jede Maschine Teilsteuersignale entsprechend der
Anteile ihrer Beeinflufung durch die Bewegung der
Angriffspunkte erzeugt, dap man die Teilsteuersignale
fir jede Maschine summiert und den einzelnen
zugeordneten Maschinen als Gesamtsteuersignal zufihrt.

Gemap der Erfindung wird fir die
betroffenen Maschinen nicht nur ein Teilsteuersignal

verwendet wird, sondern je nachdem, ob eine Bewegung
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mit zwei oder drei Freiheitsgraden erzielt werden
soll, deren zwel oder drei.

Mit dieser Erfindung ist es mdglich,
komplexe Gebilde einfach einzurichten, ohne jedliches
explizites Ausrechnen irgendeiner Start- oder
Zielpositionen der werwendeten Maschinen. Die
eingestellten Positionen konnen zum Beispiel zur
weiteren Verwendung als Start- oder Zielpositionen
abgespeichert werden. Das Verfahren erlaubt es aber
auch, die Maschinen innerhalb vorgegebenen Grenzen zu
bewegen. Als Quelle fiir die Positioniersignale konnen
entweder mehrere unabhingige Fahrhebel benutzt werden,
so dap jeder einen der drei Angriffspunkte, welche die
Eckpunkt der virtuellen Fl&che (bzw. zwei Eckpunkten
der virtuellen Linie bei der Bewegung mit 2
Freiheitsgraden) auf den Bezugsachse steuert, oder
aber ein spezieller Fahrhebel, genannt SpaceMaster,
mit welchem man die M&glichkeit hat, alle drei
geforderten Positioniersignale mit einer Hand zu
beeinfluBen. Die gemischte Verwendung eines
unabhdngigen Fahrhebels und des speziallen Fahrhebels,
genannt SpaceMaster, ist auch mdglich.

Als weitere Moglichkeit kénnen die
Positioniersignale auch von einer anderen Quelle, wie
zum Beispiel einem Datentrdger entnommen werden, und
so entweder einem vorgegebenen Programm oder einer
anderen extern angeschlossenen Apparatur folgen.

Positioniersignale konnen abgespeichert
und spidter wieder abgefahren werden. Dieses Verfahren
ist als Teach-In bekannt.

Die Erfindung wird nun bei ihrer
Verwendung beim Einrichten, Bewegen und/oder Verfahren
von Kulissen auf einer Theaterbiihne unter Bezugnahme
auf die beigefligten Zeichnungen beschrieben. Darin
sind :

Fig. 1 eine schematische Darstellung einer

Anwendung der Erfindung;

b
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Fig 2a-c Diagramme zZur Begriffs-
erlguterung; und

Fig 3 eine schematische Darstellung einer
bevorzugten Ansfiihrungsform der Vorrichtung zur
pDurchfiihrung der Verfahrens nach der Erfindung.

In der Fig 1 ist ein Biihnenraum
schematisch mit den Raumachsen X, Yy, Z dargestellt'.
Gem&p der Erfindung werden drei virtuelle
Bezungsachsen A, B, C im Biihnenraum installiert. Ein
virtuelle Flache F, welche den zu bewegenden
Gegenstand darstellt, wird von den Bezugachsen A, B, C
in den Angriffspunkten a, b, C geschnitten. Die den zu
bewegenden Gegenstand (nicht dargestellt) tragenden
Mittel (Seilabgdnge oder Hubpodien) (nicht
dargestellt) sind uber, bzw unter der gedachten Fl&che
F angeordnet. Jedem Seilabgang oder Hubpodium ist ein
Antrieb oder Maschine zugeordnet.

Soll der Gegenstand nun eingerichtet oder
bewegt werden, so wird die dazu notwendige Bewegung
mittels den Angriffspunkten a, b, ¢ entsprechenden
Positioniersignalen vorgegeben. Jedes
Positioniersignal verschiebt einen ihm =zugeordneten
Angriffspunkt a, b oder C auf der entsprechenden
Bezugsachse A, B oder C auf oder ab. Die Bezugsachsen
A, B, C sind, wie bereits gesagt, im Raum aufgestellt
und sind normalerwiese parallel zueinander. Eine
andere Anordnung ist mdéglich, erschwert aber das
Rechenverfahren.

Die Positioniersignale dienen zZum
Verschieben der Angriffspunkte A, B, C auf den
jeweiligen Bezugsachsen a, b, c. Da die Flache durch
diese Angriffspunkte gelegt ist, verschiebt sie sich
somit mit den Angriffspunkten. Da man die
Angriffspunkte a, b, C mit Hilfe der
Positioniersignale auf den Bezugsachsen A, B, C
unabhéngig voneinander bewegen Kkann, hat man drei

Freiheitsgrade, mit welchen diese Fldche im Raum
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Die iliber und/oder unterhalb der virtuellen
Fliche F aufgebauten mehreren Maschinen oder Antriebe
(nicht dargestellt) haben naturgeméapB zZu jeder
Bezugsachse eine andere Position. Bedingt durch die
unterschiedliche Abst&nde zwischen den Maschinen und
einer gegebenen Bezugsachse, hat die Bezugsachse
unterschiedlich starken Einfluf auf die vor jeder
Maschine iiber Ihrer Seilabgang oder Hubpodium bewirkte
Bewegung der Fl&che (des Gegenstandes) am Ort des
Angriffs des zugeordneten Seilabgangs oder Hubpodiums
am Gegenstand (Fl&che).

Ist eine Maschine ganz nahe an, oder gar
auf einer Bezugsachse selbst angeordnet (Fig. Z2a,
Punkt A), so betrigt der Einfluf dieser Bezugsachse
auf die Maschine 100 %. Liegt die Maschine aber
iiber/unter der Verbindungslinie der Schnittpunkte b, c
der beiden anderen Bezugsachsen B, C mit der Fl&che F
(Fig. 2B, Linie AB), so ergibt sich hier einen Einfluf
von Null der Bezugsachse A. Dieser Einflup der
Bezugsachsen auf die Maschinen oder Antriebe soll im
folgenden mit Wichtung bezeichnet werden. Es liegt auf
der Hand, das jede Maschine soviele unterschiedliche
Wichtungen erh#dlt, wie Bezugsachsen vorhanden sid. Die
Gesamtwirkung der einzelnen Maschinen erh&lt man durch
Addieren ihrer Einzelwirkungen.Der Beriff Wichtung
wird an Hand der Fig. 2 weiter erl&utert werden.

Die Maschinen befinden sich in einem
bestimmten Abstand zu den drei Achsen. Jede Maschine
wird zu einem bestimmten Teil wvon jeder Achse
beeinfluft.

Zu Fig. 2a : Die Maschine x auf der
Bezugsachse A wird nur von der Bezugsachse A
beeinflupt verschiebt man die Angriffspunkte auf den
Bezugsachsen B und/oder C, so hat dies keinen Einfluf
auf die Maschine x auf der Bezugsachse A.

Zu Fig 2b : Die Maschine x auf der
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Verbindungsline zwischen den Schnittpunkten a, b
(Angriffspunkte) der Bezugsachsen A und B wird von
Bezugsachsen A und B beeinfluft. Durch Verschieben der
Angriffspunkte auf den Bezugsachsen A und/oder B wird
die Maschine beeinfluft. Die Wichtung betragt jeweils
aber nur 50 %, wenn die Maschine sich in der Mitte
zwischen den Bezugsachsen A und B befindet. Verschiebt
man die Maschine auf der Verbingslinie, nimmt der
Einflup der Bezugsachse A oder B zu, bzw ab, wenn die
Maschine sich der Bezugsachse A oder B nahert, bzw
sich von ihr entfernt. Ein Verschieben des
Angriffspunktes auf der Bezusachse C hat keinen
Einflup auf diese Maschine.

Zu Fig. 2C : Die Maschine x wird von allen
drei Achsen A, B, C beeinflupt. Durch Verschieben dgs
Angriffspunktes auf der Bezusachse A und/oder B
und/oder C wird jedesmal die Maschine beeinfluft. Die
Wichtung liegt diesmal bei ungefdhr 50 % fir jede
Bezugsachse, da in diesem Fall die Maschine im
geometrischen Mittelpunkt liegt.

Die Ermittlung des Gesamtsteuersignals fir
einen Antrieb geschieht nach folgender Formel :

Smx = Wax . Sa + Wbx . Sb + Wex . Sc (0)

Hierbei sind :

Wax, Wbx, Wcx die Wichtungen der Maschine
x pro Bezusachse A, B, C;

Sa, Sb, Sc die Positioniersignale der
angriffspunkte a, b, c der Bezugsachsen A, B, C; und

Smx das Gesamtpositioniersignal der
Maschine x.

padurch, dap man die Bezugsachsen A, B, C
an die Eckpunkte eines rechtwinkligen Dreiecks setzt,
kann man das Ausrechnen der Wichtung etwas
vereinfachen.

Die Positioniersignale fir die
Angriffspunkte a, b, c auf den Bezugsachsen A, B, C

kénnen auf verschiedenen Wegen hergeleitet werden. Zum
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einen kdnnen konventionelle Fahrhebel benutzt werden,
welche sich in einer Dimension (rauf oder runter)
auslenken lassen. Kommen nur solche Fahrhebel zum
Einsatz, so werden davon mindestens drei Stick
bendtigt.

Man kann aber auch spezielle Fahrhebel zum
Einsatz bringen, welche mindestens drei verschiedene
Bewegungsfreiheitsgrade besitzen. Diese konnten zum
Beispiel sein :X- und Y-Rotation und Z-Translation.
Durch Umrechnung dieser Signale erh&lt man die
Positioniersignale fir die Angriffspunkte auf den
Bezugsachsen. Ein solcher Fahrhebel ist das Fabrikat
SpaceMaster der Firma Basys in Erlangen.

Die Umrechnung der X- und Y-Ratations- und

des Z-Translationssignale geschieht nach folgendem

Verfahren:
sa' = a . Tz + b . Rx + C . Ry (1)
Sb' =a' . Tz +b' .Rx+c' . Ry (2)
Sc' =a'' . Tz +b'"" . Rx + c''" . Ry (3)

Hierbei sind :

Tz, Rx, Ry die Signale, welcher der
Spacemaster zur Verfiligung stellt;

Sa', Sb', Sc' die Positioniersignale fir
die Angriffspunkte A, B, C auf den Bezugsachsen a, b,
c; und

a, a', a''

b, b', b"'

c, c', c¢'' konstante Umrechnungsfaktoren

Es besteht auBerdem die Moglichkeit, diese
beiden Verfahren zu mischen und zum Beispiel einen
Freiheitsgrad aus einem Fahrhebel abzuleiten und zwei
Freiheitsgrade aus einem speziellen Fahrhebel.

Die so erhaltenen Positioniersignale Sa,
Sb, Sc konnen bei Bedarf auf einen Datentrager
geschrieben werden, um zu einem spdteren Zeitpunkt
wieder abgerufen zu werden, entweden direkt oder mit

einer speziellen Behandlung versehen. Es ist auch

"
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vorstellbar, dap die iber die Wichtung gewonnenen
Steuersignale fir die einzelnen Antriebe oder
Maschinen auf einen Datentrdger geschrieben werden.

Bei den in der Figur 3 schematisch
dargestellten Ausfihrungsbeispiel einer Vorrichtung
zur Durchfithrung des Verfahrens nach der Erfindung
sind mit M1, M2, M3, ....Mx die Maschinen oder
Antriebsmotoren bezeichnet, welche im Biihnenraum tiiber,
bzw unter der Biihne montiert sind, um die Seilabgénge,
an den das zu bewegende komplexe Gebiede aufgehdngt
ist, bzw die Hubpodien, auf den das 2zu bewegende
Gebilde ruht, anzutreiben.

Jedem Motor Ml... x wird das zugeordnete
Gesamtsteuersignalpositioniersignal Sml...x zugebilihrt.
Dies wird aus den Positioniersignalen Sa, Sb, Sc in
den mit W1, W2, W3, .... Wx bezeichneten Schaltkreisen
nach der Gleichung (0) gewonnen. Jedem Schaltkreis
Wl...x werden die gleichen Positioniersignal Sa, Sb,
Sc zugefihrt. Die Schaltkreise Wl...x sind als
einzelne Schaltblécke dargestellt, koénnen jedoch Teil
eines Rechners sein, und sind dies auch in der
bevorzugten Ansfiihrungsform der Vorrichtung  zur
Durchfiihrung des Verfahrens nach der Erfindung.

Die auf den Zuleitungen zZu den
Schaltkreisen zugefithrten Signale Sa, sb, Sc kénneh
auf verschiedene Weise gewonnen werden. Dies ist durch
die mehrstufigen Schalter 1, 2, 3 in diesen
Zuleitungen angedeutet.

In der gezeichneten Stellung k verbinden
die Schalter 1, 2, 3 die Schaltkreise Wl...x mit den
Ausgangen Sa*, Sb*, Sc* eines Schaltkreis U, dessen
Eingange iliber Umschalter 5, 6, 7 entweder mit den drei
Fahrschalter Fl, F2, F3 oder mit dem speziellen
Fahrschalt SF verbunden werden k&nnen. Aus den
Ansgangsignalen des speziellen Fahrschalter SF oder
dem Ausgangssignalen der Fahrschalter Fli... 3, oder
aus Kombination davon leitet der Schaltkreis U die
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Positioniersignale Sa*, Sb*, Sc* nach den Gleichungen
(1), (2), (3) ab. Werden die Positioniersignale Sa¥%,
Sb*, Sc* nicht mehr ge&ndert so entsprechen Sie den
den Schaltkreisen Wl... x zugefithrte Signale Sa, Sb,
Sc. Der Schaltkreis U kann Teil des die Schaltkreise
Wl...x enthaltenden Rechners sein.

Die Fahrhebel Fl...3 konnen auch direkt
iber die Schalter 1, 2, 3 in Stellung m mit den
Schaltkreisen Wl...x verbunden werden, um die
Autriebmotoren Ml...xX zu steuern.

Es is mo6glich die Postioniersignale Sa,
Sb, Sc auf einem Datentrdger 4 beliebieger Art zu
speichern. Die auf dem Datentrdger 4 gespeicherten
Positioniersignal kénnen dann spédter den Schlatkreisen
Wli... x direkt, bzw nach Weiterverarbeitung im
Schaltkreis 8, (angedeutet durch Umschalter 9) zur
Steuerung den Antriebsmotoren Ml...x zugefiihrt werden.

Eine weitere Moglichkeit der Speicherung
der Gesamtsteuersignale Sml...x auf einem Datentrager
und deren spiteren Verwendung zur direkten Steuerung
der Antriebsmotoren Ml...x sei hier erwdhnt, ist
jedoch nicht in den Zeichnungen dargestellt.

Auch ist es mdéglich die Positioniersignale
Sa, Sb, Sc einer extern augeschlossenen Apparatur zu

entnhemen.
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1. Verfahren zum Bewegen, mit mindestens
drei Freiheitsgraden, insbesondere im Theaterbereich
auf oder unter einer Biithne, eines komplexen
dreidimensionalen Gebildes, welches durch mehrere
unabhéngig anzusteuernde Hubmaschinen oder der
gleichen getragen wird, dadurch gekennzeichnet, daB
man in dem Raum drei virtuelle parallele Bezugachsen
installiert, auf welchen in Abh#&ngigkeit von je einem
Positioniersignal je ein Angriffspunkt auf- bzw.
abbewegt wird, dap man durch diese Angriffspunkte eine
virtuelle Flache zieht, daB man iliber bzw. unter dieser
Fliche mehrere unabhingige Hubmaschinen oder der
gleichen installiert, daf man in Abh&ngigkeit wvon
ihrer Position gegeniiber jeder Bezugsachse fliir jede
Hubmaschine eine Wichtung bestimmt, welche ein Maf ist
fiir den Betrag, mit welchem der Lauf der jeweilige

Maschine von der Bewegung der Angriffspunkte auf den

Bezugsachsen beeinfluft wird, dap man die
Bewegungsrichtung und -Geschwindigkeit der
Angriffspunkte auf den Bezugsachsen als

Positioniersignale vorgibt, dap man Uber die Wichtung
fiir jede Maschine Teilsteuersignale entsprechend der
Anteile ihrer Beeinflufung durch die Bewegung der
Angriffspunkte erzeugt, daf man die Teilsteuersignale
fiir jede Maschine summiert und der einzelnen
zugeordneten Maschinen als Gesamtsteuersignal zufihrt.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, daf man die Positioniersignale der
Bewegungsrichtung und -Geschwindigkeit der
Angriffspunkte auf den Bezugsachsen mittels mehrerer
unabhingiger Fahrhebel, deren Auslenkung ein Maf fir
die Geschwindigkeit und eine Angabe der Richtung
darstellt, vorgibt.

3. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, daf man die Positioniersignale der

Bewegungsrichtung und -Geschwindigkeit der
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Angriffspunkte auf den Bezugsachsen mittels eines
Fahrhebels, welcher mindestens drei verschiedene,
unabhingige Bewegungen im Raum, wie zum Beispiel
x-Rotation, y-Rotation und z-Translation, ausfihren
kann, vorgibt.

4. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, daB man die Positioniersignale der
Bewegungsrichtung und -Geschwindigkeit der
Angriffspunkte auf den Bezugsachsen zum Teil mittels
eines oder mehrerer Fahrhebel mit einem Freiheitsgrad
und zum Teil mittels eines Fahrhebels, welcher
mindestens drei verschiedene, unabhé@ngige Bewegungen
im Raum , wie zum Beispiel x-Rotation, v-Rotation und
z-Translation ausfithren kann, vorgibt.

5. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dap man die Positioniersignale fiir die
Angriffspunkte auf den Bezugsachsen von einem
Datentrdger oder von einer extern angeschlossenen
Apparatur zufihrt.

6. Verfahren nach einem der Anspriiche 1
bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB die
Positioniersignale fiir die Angriffspunkte auf den
Bezugsachsen auf einem Datentrager gespeichert werden
, um auf diese Art eine mehr oder weniger komplexe
Bewegung 2zu erlernen, um sie zu einem spédteren
Zeitpunkt entweder wieder abzufahren oder sie sonstwie
weiterzuverarbeiten.

7. Verfahren nach einem der Anspriiche 1
bis 5, dadurch gekennzeichnet, dap die aus der
Summierung der Teilsteuersignal gewonnenen
Gesamtsteuersignale fiir die Maschinen auf einem
Datentriger gespeichert werden, um auf diese Art eine
mehr oder weniger komplexe Bewegung 2zu erlernen, um
sie zu einem spateren Zeitpunkt entweder wieder

abzufahren oder sie sonstwie weiterzuverarbeiten.
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