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Die Erfindung betrifft ein Lastgehénge, wie es im Oberbegriff des Anspruches 1 beschrieben ist.

Aus dem Dokument US 5,047,773 A ist eine Steuereinrichtung fir die Steuerung von Bewe-
gungsablaufen einer Maschine bekannt, mit der Steuersignale zur Aktivierung von Antrieben
durch Betatigung von den jeweiligen Antrieben zugeordneten Drucktasten abgegeben werden.
Die Steuersignale werden durch den Drucktasten zugeordneten elektronischen Schaltkreise
kontaktlos generiert und in Abhangigkeit der bei Betdtigung der Drucktaste eingenommenen
Position eines Steuerelements variieren und damit den Signalinhalt verandern. Damit ist bei-
spielsweise eine stufenlose. Geschwindigkeitsregelung der Antriebe in Abhangigkeit der Stel-
lung des Drucktastenelements mdglich. Nachteilig bei dieser als tragbare Steuerkonsole aus-
gebildeten. Steuereinrichtung ist ein relativ kleiner Stellweg der fingerbetatigten Drucktasten,
wodurch die Handhabung fir die Generierung der gewiinschten Steuersignale ein hohes Mal}
an Erfahrung des Bedieners voraussetzt.

Aus EP 1 178 005 A1 eine mit Schalteinrichtungen versehene, an einem Lastaufnahmemittel
unmittelbar angeordnete Betatigungseinrichtung bekannt. Die Betatigungseinrichtung wird
durch ein mit dem Lastaufnahmemittel verbindbares Rahmengestell, insbesondere aus zumin-
dest einem Quertrager und zwei, in zum Querprofil senkrechter Richtung und in einem Abstand
parallel zueinander verlaufenden Griffprofilen gebildet. Zwischen diesen sind bedarfsgerecht
Bedienkonsolen mit der Steuerung der unterschiedlichen Bewegungsablaufe des Lastaufnah-
memittels dienenden, insbesondere durch Drucktasten gebildete Betatigungselemente, ange-
ordnet. -

in US 2003/0085192 A1 ist ein fur eine Hubbewegung einer Last, insbesondere von Fahrzeu-
gen, gegen eine Pendelbewegung stabilisierte, an einer Uberkopf- Krananlage angeordnetes
Lastgehange offenbart. Zur Stabilisierung gegen eine durch die Kranbewegung bewirkte Pen-
delbewegung weist das Krangehange in vertikaler Richtung ausgerichtete teleskopisch zuein-
ander verstellbare Fihrungsrahmen mit einer zuséatzlichen Scherenhebelanordnung auf.

Aus dem Dokument DE 42 29 674 A1 ist eine Hubeinrichtung, bestehend aus einem an einer
uberkopf verlaufenden Kranbahn manuell verfahrbaren Elektrozug, mit an einem Tragmittel z.B.
Kette, Seil etc. vorgesehenen Kranhaken bekannt. An einem Kranhakenhals ist unmittelbar eine
Betatigungseinrichtung mit Steuertaster fiir den Hubantrieb des Elektrozuges angeordnet.

Aus einem weiteren Dokument DE 100 13 231 A1 ist eine Steuervorrichtung fir ein motorge-
triebenes Hebezeug bekannt. Diese ist fir den mobilen Einsatz mit eigener Stromversorgung
versehen und fir eine drahtlose Signaliibertragung von Steuersignalen fiur den Betrieb ver-
schiedener Antriebe des Hebezeuges ausgestattet.

Weiter ist es bekannt, dass Krananiagen und im besonderen Falle Briickenkrananlagen mit
Antrieben ausgestattet werden, welche stufenlos ansteuerbar sind. Dies wird beispielsweise
tiber Frequenzumrichter oder Gleichstromantriebe durchgefiihrt. Die Steuerung dieser Antriebe
erfolgt z. B. iber einen Sollwert und einen Richtungskontakt. Der Antrieb fahrt dann entspre-
chend mit einer Geschwindigkeit, die dem Soliwert entspricht. Einstellbar sind natirlich
Beschleunigungs- und Verzégerungsrampen, etc.

Bei dér Auslegung der Antriebe werden die physikalischen GesetzmaRigkeiten beachtet und

. Ubliche Beschleunigungswerte bei Kranfahr- und Katzfahrantrieben sind im Bereich von

0,2-0,3 m/s®. Bei Hubwerken liegt der Beschleunigungswelt ebenso in diesem Rahmen. Die
maximalen Geschwindigkeiten der Antriebe sind je nach Kraneinsatzgebiet und gesetzlichen
Einschrénkungen im Bereich von 60-120 m/min fir die Kran- und Katzfahrgeschwindigkeiten,
wobei in Ausnahmen auch héhere Geschwindigkeiten gefahren werden. Bei Hubwerken bewegt
sich der Geschwindigkeitsbereich zwischen 5-30 m/min. In Sonderfallen gibt es aber noch
héhere Geschwindigkeiten.




10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

3 AT 501 377 B1

Krananlagen mit hoheren Geschwindigkeiten und héheren Beschleunigungen auszustatten,
stellt technisch gesehen kein groRes Problem dar. Es muissen bei der Dimensionierung des
Antriebes (Antriebsleistung) die notwendigen Beschleunigungskrafte beriicksichtigt und ein Teil
der Antriebskraft fur die Beschleunigung verwendet werden. Es ist durchaus kein Problem im
Bereich der Kran- und Katzfahrt durch Antreiben aller Antriebsrader eine Beschleunigung von
1 m/s? oder mehr zu erreichen bzw. auch bei Hubwerken diese Beschleunigungswerte. Auch ist
es kein Problem die Maximalgeschwindigkeiten zu erhéhen, wobei jedoch der Gesetzgeber
bzw. die Risikoanalyse gewisse Grenzen setzt, da es bei handbedienten Krénen keinen Sinn
macht, dass der Kran schneller fahrt als wie die Person dieser Fahrgeschwindigkeit folgen
kann.

Die Forderung der Anwender geht jedoch zu immer rascher arbeitenden Kranen (Rationalisie-
rung). Rasch arbeitende Krane kann man erreichen, wenn man entweder die Maximalge-
schwindigkeit oder speziell die Beschleunigungswerte erhdht. Dabei stellt sich aber das Prob-
lem, dass bei Antrieben, welche eine hohe Beschleunigung haben, die Steuerbarkeit im Hand-
betrieb nicht mehr einfach méglich ist. Ublicherweise werden Kranantriebe (iber Meisterschalter
angesteuert. Der Sollwert wird gebildet durch Auslenken des Meisterschalters in die gewiinsch-
te Richtung. Je weiter der Meisterschalter ausgelenkt wird, umso héher ist der Sollwert. Es ist
auch moglich, dass der Sollwert nicht linear zur Auslenkung gebildet wird, sondern in einer
gewissen abgewandelten Kurve, so dass z. B. bei kleiner Auslenkung die Sollwertanhebung
gering ist und erst bei groRerer Auslenkung der Sollwert mehr erhéht wird. Es stellt sich jedoch
trotzdem das Problem dar, dass aufgrund der Schnittstelle Mensch dem Steuervermégen Gren-
zen gesetzt sind. Der Mensch hat natiirlich Reaktionszeiten. Auch das Antriebssystem hat seine
spezifischen Reaktionszeiten und somit kommt es bei Krédnen mit hohen Beschleunigungen
dazu, dass sich eine Art Schwingkreis bildet. Der Meisterschalter wird ausgelenkt. Der Kran
folgt in einer gewissen kleinen zeitlichen Verzégerung diesem Befehl und beschleunigt auf den
vorgegebenen Wert, jedoch mit einer gewissen Verzégerung. Der Kranfahrer glaubt, dass er
noch mehr auslenken muss, weil der Kran noch nicht so schnell fahrt wie er glaubt und lenkt
noch weiter den Meisterschalter aus. Dies fuhrt wieder verzégert zu einer héheren Geschwin-
digkeit. Im Bereich der Zielposition mochte der Kranfahrer den Meisterschalter zurticknehmen,
der Kran folgt verzégert und schiet Uber das Ziel hinaus. Verschiedenste Versuche haben
schon gezeigt, dass den Beschleunigungswerten der Krananlagen Grenzen gesetzt sind, wo
noch ein verniinftiges Regeln mdglich ist.

Die Aufgabe der Erfindung ist es ein Lastgehénge mit einer einfach und sicher zu bedienende
Steuereinrichtung fir Krananlagen zu schaffen um kurze Transportzeiten durch Nutzung hoher
Beschleunigungs-, Hub- und Fahrgeschwindigkeitswerte zu erreichen.

Diese Aufgabe der Erfindung wird durch die im Kennzeichenteil des Anspruches 1 wiedergege-
benen Merkmale erreicht. Der Uberraschende Vorteil dabei ist, dass die Bewegungsablaufe
sowohl fir die Kranfahrt als auch das Heben und Senken der Last vom Bedienungsmann durch
direkten Kontakt Uber ein mit dem Lastgehange mitbefestigtes Stellelement erfolgt, wodurch
auch bei groferen Beschleunigungen und Verstellgeschwindigkeiten, sowohl fiir die Fahrbewe-
gung wie auch fiir die Heb- und Senkbewegung, ein zielgenaues Positionieren des Lastgehan-
ges und damit der Last erreicht wird und damit Gblicherweise erforderliche Nachpositioniervor-
gange vermieden werden, was wiederum zur Einsparung von Transportzeiten und damit Leer-
zeiten fabrt.

Weiters wird die Handhabung fur die Bedienperson vereinfacht und fur einen vorgegebenen
Auslenkwinkel des Steuerelements, entsprechend einer gewahlten Lange des Steuerelements
ein groRerer Riicksteliweg aus einer Auslenkstellung in die neutrale Lage erreicht, der an die
physikalischen Gegebenheiten zum Beenden der Verstellbewegung, die sich aus den erreich-
baren Verzégerungswerten ergibt, anpassbar ist.

Das Steuerelement mit entsprechend groRer Lange bildet ein Steuerhilfsmittel fiir die Bedien-
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person, mit dem ein positionsgenauer Bewegungsstopp, insbesondere des Kranfahrantriebes
und Hebe- und Senkantriebes des Hubwerkes, bei Anhalten eines Referenzmittels z.B. einem
im Endbereich vorgesehenen Kugelknauf des Steuerelementen durch die Bedienperson auf
einer gewulnschten Zielposition, erreicht wird.

Vorteilhaft ist aber auch eine Ausbildung bei der die Regeleinrichtung als Mehrkoordinaten-
Stellmittel ausgebildet ist und einer Auslenkung des RegelelementSteuerelements in einer zu
Kranfahrbahnen parallelen Ebene eine Ansteuerung einer Fahr- und Antriebseinrichtung des
Kranes und in einer Auslenkung in einer dazu senkrechten Ebene eine Ansteuerung des Hub-
werkes bewirkt. Dadurch sind die Beschleunigungswerte und Fahrgeschwindigkeiten durch
einfach zu beherrschende Steuerungsausschldge an eine gegebene Transportsituation anzu-
passen und ist damit eine sichere und einfache Bedienung gegeben. Dabei kann die Regelein-
richtung fiir eine gleichzeitige Ansteuerung eines fFahr- und Hubbetriebes durch ‘Auslenkung
des Steuerelements in Zwischenpositionen ausgelegt sein und kénnen weiters am Regelele-
ment Steuertasten fir die Ansteuerung des Fahrantriebes einer Laufkatze sowie Verstellung der
Laufkatze auf dem Krantrager angeordnet sein.

Zum besseren Versténdnis der Erfindung wird diese anhand der in den Figuren gezelgten Aus-
fuhrungsbeispiele naher erlautert

Es zeigen:

Fig. 1 eine erfindungsgeméRe Krananlage in schematisch vereinfachter Ansicht;

Fig. 2 die Krananlage in Blickrichtung X geman Fig. 1;

Fig. 3 eine schematische Darstellung zur Positionierung des erﬂndungsgema&en Lastgehan-
ges aus einer Verstellbewegung.

Einfihrend sei festgehalten, dass in den unterschiedlich beschriebenen Ausfiihrungsformen
gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen versehen wer-
den, wobei die in der gesamten Beschreibung enthaltenen Offenbarungen sinngemaf auf glei-
che Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen tbertragen werden
kénnen. Auch sind die in der Beschreibung gewahiten Lageangaben, wie z.B. oben, unten,
seitlich usw. auf die unmittelbar beschriebene sowie dargestellte Figur bezogen und sind bei
einer Lageanderung sinngemal auf die neue Lage zu lbertragen. Weiters kénnen auch Ein-
zelmerkmale oder Merkmalskombinationen aus den gezeigten und beschriebenen unterschied-
lichen Ausflhrungsbeispielen fir sich eigensténdige, erflndensche oder erfindungsgemafe
Lésungen darstellen

In den Fig. 1 und 2 ist eine Krananlage 1 mit einem auf parallel zueinander verlaufenden Kran-
fahrbahnen 2, 3 verfahrbaren Kran 4 gezeigt. Ein Krantrager 5 ist in seinen Endbereichen mit
nicht weiter im Detail dargesteliten Fahr- und Antriebseinrichtungen 6 versehen und Uber diese
auf den Kranfahrbahnen 2, 3 abgestitzt und in Richtung deren Langserstreckung verfahrbar.

Am Krantrager 5 ist in einer Fihrungsanordnung 7 eine Laufkatze 8 in Langsrichtung des Kran-
tragers 5 - gemaR Doppelpfeil 9 - Giber auch nicht weiter im Detail dargestelite Fahr- und An-
triebseinrichtungen verfahrbar. Die Laufkatze 8 ist mit zumindest einem Hubwerk 10, z.B. einer
Seilwinde 11, Kettenwinde etc. bestlckt. Eine bevorzugt mehrstréngige Seilanordnung 13, oder
Kettenanordnung ist mit einem Lastgehange 14 verbunden, z.B. eine durch ein Profil gebildete
Lasttraverse, die mit wechselbaren Lastaufnahmemitteln 15 versehen ist.

Zur Vermeidung von Pendelbewegungen des Lastgehanges 14 durch die Kranfahrbewegungen
ist zwischen der Laufkatze 8 und dem Gehénge 14 eine Laststabilisierungseinrichtung 16, z.B.
eine Scherenhebelanordnung 17, vorgesehen. Selbstverstandlich sind auch andere Ausbildun-
gen einer Laststabilisierungseinrichtung 16, wie z.B. Teleskopfiihrungen etc., mdglich. Die
Laststabilisierungseinrichtung 16 kann aber auch weiter so ausgefiihrt sein, dass auch Pendel-
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bewegungen, hervorgerufen durch die Katzfahrbewegungen, verhindert werden.

Das Lastgehange 14 ist wie bereits erwahnt mit den an den jeweils durch eine Last 18 gebilde-
ten Bedarf angepassten Lastaufnahmemitteln 15 bestiickbar. Diese kdnnen beispielsweise
Lastmagnete 19, wie aber auch Lasthaken, Lastgreifer, Saugnapfe, etc. sein.

In dem gegenlber der Laufkatze 8 in Kranfahrrichtung stabilisierten Lastgehdnge 14, das be-
vorzugt durch ein Profil gebildet ist, z.B. U- Profil, C-Profil etc., ist an zumindest einem stirnseiti-
gen Endbereich 20 eine Uber Steuer- und Energieleitungen 21 mit der Laufkatze 8 bzw. einer
Kransteuereinrichtung 22 verbundene, zumindest den Fahrantrieb des Krans 4 und den Antrieb
des Hubwerkes 10 ansteuernde Regeleinrichtung 23, so genannter Meisterschalter 24, ange-
ordnet, dessen Betatigung Uber ein, etwa in Verlangerung des Profils des Gehanges 14 auskra-
gendes, stabférmiges Steuerelement 25 erfolgt. Gegeniiber einem bekannten Stellhebel des
Meisterschalters 24, der nur einige Zentimeter lang ist, wird eine Lange 26 des Steuerelements
25 bedarfsgerecht nach einem vorgegebenen und beabsichtigten Regelverhalten ausgelegt und
liegt bevorzugt im Bereich zwischen 0,5 m und 1,5 m, und damit ist das Steuerelement um ein
vielfaches lénger als der bekannte Stellhebel.

Die Regeleinrichtung 23 ist als Mehrkoordinatenstelimittel ausgebildet und ist z.B. einer Auslen-
kung des Steuerelements 25 in einer zu den Kranfahrbahnen 2, 3 parallelen Ebene eine An-
steuerung der Fahr- und Antriebseinrichtung 6 des Krans 4 und in einer Auslenkung in einer
dazu senkrechten Ebene eine Ansteuerung des Hubwerkes 10 zugeordnet. Die Regeleinrich-
tung 23 gewahrleistet aber auch die Ansteuerung der zugeordneten Antriebe bei einer Auslen-
kung des Steuerelements 25 in Zwischenpositionen, wodurch ein gleichzeitiger Fahr- und Hub-
betrieb erreicht wird. Zusatzlich ist es weiters moglich, das Steuerelement 25 beispielsweise mit
Steuertasten fir die Ansteuerung des Fahrantriebes der Laufkatze 8, zur Versteliung dieser auf
dem Krantrager 5 - gemaR Doppelpfeil 9, zu versehen.

Im dargesteliten Ausfihrungsbeispiel, insbesondere der Fig. 2 zu entnehmen, folgt eine Kran-
bewegung einer Verstellung des Steuerelements 25 in Richtung eines - Doppelpfeils 27, und
eine Hubbewegung einer Verstellung in Richtung eines - Doppelpfeils 28.

Wie weiters noch der Fig. 2 zu entnehmen, ist es selbstverstandlich méglich, den Kran 4 mit
einer aus dem Stand der Technik bekannten, mittels eines Kabels 29 mit der Kransteuereinrich-
tung 22 leitungsverbundenen, mit Steuertasten 30 versehenen Steuerbirne 31 zu betreiben.
Insbesondere dann, wenn die Krananlage 1 in gréReren Hohen uber einem Bodenniveau ange-
ordnet ist und auch das Gehange 14 in eine groRere Hohe angehoben werden soll und damit
die Bedienung der im Gehange 14 angeordneten Regeleinrichtung 23 mittels des Steuerele-
ments 25 nicht méglich ist.

Anhand der nun nachfolgend beschriebenen Fig. 3 wird die im Gehange 14 angeordnete Re-
geleinrichtung 23 und der sich daraus ergebende sichere und vereinfachte Steuerungsablauf
mit den Moglichkeiten einer Transportrationalisierung durch héhere Beschleunigungs- und
Geschwindigkeitswerte des Krans 4 erlautert. :

Grundsatzlich ist festzuhalten, dass das Maf} eines Auslenkwinkels 32 durch die Regelcharakte-
ristik der Regeleinrichtung 23 bzw. der Auslegung der Steuereinrichtung 22 des Kranes 4 ent-
weder proportional oder nach einer vorgegebenen Regelkurve einen bestimmten Geschwindig-
keit- Sollwert vorgibt. Mit Verdnderung des Auslenkwinkels 32 wird der Geschwindigkeits- Soll-
wert erhéht oder verringert, wie auch noch nachfolgend weiter ausgefiihrt.

In der Fig. 3 sind mit 3.1, 3.2 und 3.3 drei Stellungen des Kranes 4 und damit des Gehéanges 14

‘in Richtung einer Fahrbewegung - geméaR Pfeil 33 - dargestellt, wobei 3.1 eine Anfahrstellung,

3.2 eine Zwischenstellung und 3.3 eine Zielstellung zeigt.
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Zum Bewegen des Krans 4 mit dem Gehénge 14 aus der Anfangsstellung 3.1 in die Zielstellung
3.3 wird, wie dargestellt, das Steuerelement 25 in einen maximalen Auslenkwinkel 32, z.B. von
Hand aus durch eine Bedienperson 33 verstellt. Damit wird die hdchst mogliche, vorgegebene
Beschleunigung und auch Fahrgeschwindigkeit erreicht. Die Bedienperson 33 folgt dem Last-
gehange 14 in Richtung der Zielstellung 3.3 wahrend der gewahlte Auslenkwinkel 32 beibehal-
ten wird. Bei Annaherung an die gewlnschte Zielstellung 3.3 wird nun ein an einem Ende des
Steuerelements 25 angeordnetes Referenzmittel 34 z.B. ein Kugelknauf von der Bedienperson
33 auf einer gedachten, durch strichpunktierte Linien gezeigten Ziellinie 35 welche der Zielstel-
lung 3.3 entspricht, gehalten, wéhrend der Kran 4 noch in Fahrt ist und nachfolgt. Damit ergibt
sich bei der weiteren Annaherung des Lastgehanges 14 an die Zielstellung 3.3 eine kontinuierli-
che Verringerung des Auslenkwinkels 32 und damit die Geschwindigkeitsreduktion des Krans 4
bis der Auslenkwinkel 32 einen Nullwert einnimmt, also eine neutrale Lage erreicht in der keine
Steuersignale generiert werden, und der Kran 4 damit exakt in der gewiinschten Zielstellung 3.3
zum Stillstand kommt.

Weiter wird noch darauf verwiesen, dass die Lange 26 des Steuerelements 25, abhangig ist von
der entsprechenden Maximalgeschwindigkeit des zugeordneten Antriebes und der mdglichen
Beschleunigung des Antriebes. Ziel ist es, dass durch Auslenken des Steuerelements 25 in die
entsprechende Richtung ein Soliwert gebildet wird und der Kran sich in ‘die entsprechende
Richtung beschleunigt. Aufgrund der Léange 26 des Steuerelements 25 ergibt sich nun eine
gewisse Auslenkung des Meisterschalters 24, was wiederum einen gewissen Sollwert fir den
Antrieb ausgibt. Der Antrieb fahrt nun mit dieser dem Sollwert entsprechenden Geschwindigkeit
in diese Richtung. Aufgrund der Bewegung des Lastaufnahmemittels 15 in diese Richtung wird
der Auslenkwinkel 32 des Steuerelements 25 laufend verringert und somit auch der Sollwert
verringert und der Antrieb reduziert automatisch.bis er auf der gedachten Linie, entsprechend
der Zielstellung 3.3 selbstandig zum Stilistand kommt, ohne Zutun des Bedienungsmannes. Es
kann nun eine sehr hohe Beschleunigung bei dem entsprechenden Antrieb eingestelit werden,
da die Regelalgorithmen quasi von selbst gehen, ohne Zutun des Kranbedienungsmannes. Die
Lange 26 des Steuerelements 25 ergibt sich wie gesagt aufgrund der maximalen Geschwindig-
keit und der Beschleunigungsmdglichkeit der Antriebe, wobei aufgrund bekannter physikali-
scher GesetzmaRigkeiten eine gewisse Mindestlange eingehalten werden muss, damit auf-
grund der Auslenkung des Steuerelements 25 und der Reduzierung der Auslenkung im vorher
beschriebenen Stoppvorgang auch der Antrieb aufgrund seines Beschleunigungsvermdgens
diesem Sollwert folgen kann.

Wir sprechen bei dieser Beschreibung vom Beschieunigungsvermdgen, auch wenn verzégert
wird, physikalisch gesehen ist eine Verzégerung auch eine Beschleunigung, jedoch in die nega-
tive Richtung. Das heil}t, die Mindestlange ist auf jeden Fall technisch physikalisch vorgegeben.
GroRere Lange 26 des Steuerelements 25 flhrt zu einem etwas langsameren Verhalten der
Kranbewegung, hat jedoch ansonsten keine negativen Auswirkungen.

Aufgrund eines Iéngereh Steuerelements 25 kénnen die naturbedingten Verzégerungszeiten
des gesamten Regelkreises ausgeglichen und somit eine mdglichst hohe Zielgenauigkeit er-
reicht werden.

Im vorhin beschriebenen Beispiel werden zwei Kranbewegungen, Hubwerk und Kranfahrt, Giber
das Steuerelement 25 und der Regeleinrichtung 23 geregelt. NaturgemaR hat ein Kran auch
eine dritte Steuerbewegung fir den Antrieb der Laufkatze 8. Diese Bewegung kann, wenn sie
untergeordnet ist, (iber zwei Drucktasten die im Endbereich, insbesondere an der Stirnseite des
Steuerelements 25 angeordnet sind, mit angesteuert werden.

Es wird auch noch darauf hingewiesen, dass der fiir die Kranfahrt vorhergehend beschriebene
Steuerungsablauf mit dem erfindungsgemafen Lastgehdnge 14 auch fir den Betrieb bzw.
Ansteuerung des Antriebes des Hubwerkes 10 bei Auslenkung des Steuerelements 25 - gemaf
Doppelpfeil 28 - einsetzbar ist. Wird beispielsweise, wie noch der Fig. 1 zu entnehmen, die Last
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18 abgelegt, z. B. auf einer Aufstandsflache 35 oder wie dargestellt auf Lagerbdcke 37 abge-
senkt, wird vom Bediener 33 wie unter Kranfahrt zur Erreichung einer Zielposition - wie in Fig. 3
beschrieben - vorgegangen, allerdings flir die weitere Steuerebene geméaR - Doppelpfeil 28 -
wobei es fiir einen fiir die Bedienung eines Kranes ausgebildeten Bediener keine Schwierigkei-
ten bedeutet, einen Abstand 40 zwischen einer Wirklinie des Steuerelements 25 in Null-
Position, also dessen unausgelenkter Lage, und einer Unterseite 41 der Last zu beriicksichti-
gen. Bei der Anwendung des Steuerungsverfahrens fur das Hubwerk 10 ist gewahrleistet, dass
die Last 18 somit schonendst abgelegt wird. Es wird aber weiter auch noch darauf hingewiesen,
dass der Meisterschalter 24 der Regeleinrichtung 23 durchaus eine aus dem Stand der Technik
bekannte und fir Steuerung an Kranen vielfach angewandte. Einrichtung mit einer bekannten
Steuerelektronik, die bevorzugt den Auslenkwinkel 32 stufenlos in Steuersignale umsetzt, dar-
stellt, und bevorzugt in einem, an zumindest einem Endbereich des Lastgehdnges 14 befestig-
ten Schalt- und Klemmenkasten integriert angeordnet sein kann. Der Schalt- und Klemmenkas-
ten kann weiters mit Schaltmitteln, wie beispielsweise Ein-Ausschalter, Lot-Austaster, Steuer-
tasten fur die Katzfahrt, etc. versehen sein kann.

Wie bereits vorhergehend beschrieben, wird die Ansteuerung fir die Kranfahrt durch eine Aus-
lenkung des Stellhebels der Bedieneinrichtung 23 mittels des Stellelements 25 - gema Dop-
pelpfeil 27 - angesteuert und das Heben und Senken des Lastgehénges 14 durch Auslenkung
des Stellelements 25 - gemaR Doppelpfeil 28 - durch Ubertragung der Bewegungen und Aus-
wertung in der Steuerelektronik der Bedierieinrichtung 23 bevorzugt kontaktlos erreicht. Die
Signaliibertragung von der Bedieneinrichtung 23 zu der nicht weiter dargestellten Kransteuer-
einrichtung erfolgt iiber eine Leistungsverbindung. Moglich ist aber auch eine drahtlose Signal-
Ubertragung, wie ebenfalls aus dem Stand der Technik bekannt.

Der Ordnung halber sei abschlieRBend darauf hingewiesen, dass zum besseren Verstéandnis des
Aufbaus des Lastgehéanges dieses bzw. dessen Bestandteile teilweise unmalistablich und/oder
vergroRert und/oder verkleinert dargestellt wurden.

Die den eigenstandigen erfinderischen Losungen zugrunde liegende Aufgabe kann der Be-
schreibung entnommen werden.

Vor allem kénnen die einzelnen in den Fig.-1, 2 und 3 gezeigten Ausfihrungen den Gegenstand
von eigenstandigen, erfindungsgemaRen Losungen bilden. Die diesbeziiglichen, erfindungsge-
maRen Aufgaben und Lésungen sind den Detailbeschreibungen dieser Figuren zu entnehmen.

Patentanspriiche:

1. Lastgehange (14) fir einen Kran (4) mit einer Stabilisierungseinrichtung (16) zwischen dem
Lastgehange (14) und einer Laufkatze (8) des Krans (4) und mit zumindest einer mit einer
Kransteuereinrichtung (22) energie- und kommunikationsverbundenen, an zumindest ei-
nem Endbereich (20) des Lastgehanges (14) bewegungsfest angeordneten, Bedieneinrich-
tung (23) die eine Steuerelektronik zur Signalgenerierung aus Auslenkwinkein (32)
eines Stellhebels aufweist, dadurch gekennzeichnet, dass die Bedieneinrichtung (23) mit
einem stab- oder stangenférmigen Steuerelement (25) zur Generierung von Steuersignalen
in der Steuerelektronik der Bedienginrichtung (23) versehen ist, wobei die Lange (26) des
Steuerelements (25) eine Ubliche Standardlénge von etwa 10 cm bis 15 cm eines Steuer-
hebels eines Meisterschalters (24) wesentlich tiberragt und das Steuerelement (25) in einer
Neutrallage, bei der keine Steuersignale generiert werden, in Richtung einer Langserstre-
ckung des Lastgehanges (14) bzw. eines das Lastgehange (14) ausbildenden Profils aus-
gerichtet ist.

2. Lastgehdnge (14) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass eine Lange (26) des
Steuerelements (25) zwischen 0,5 m und 1,5 m betragt.
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Lastgehange (14) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass in der Steuerelektronik der Bedieneinrichtung (23) entsprechend einem Auslenkwinkel
(32) des Steuerelements (25) Sollwerte fir die Steuerung des Kranes (4) bzw. dessen An-
triebe fur die Fahr- und Stellgeschwindigkeit der Antriebe generiert werden.

Lastgehange (14) nach einem der vorhergehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Regeleinrichtung (23) als Mehrkoordinaten-Stellmittel ausgebildet ist und einer
Auslenkung des Steuerelements (25) in einer zu Kranfahrbahnen (2, 3) parallelen Ebene
eine Ansteuerung einer Fahr- und Antriebseinrichtung (6) des Kranes (4) und in einer Aus-

~ lenkung in einer dazu senkrechten Ebene eine Ansteuerung des Hubwerkes (10) bewirkt.

Lastgehange (14) nach einem der vorhergehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Regeleinrichtung (23) fiir eine gleichzeitige Ansteuerung eines Fahr- und Hubbe-
triebes durch Auslenkung des Steuerelements (25) in Zwischenpositionen ausgelegt ist.

Lastgehange (14) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass am Regelelement (25) Steuertasten fiir die Ansteuerung des Fahrantriebes einer

Laufkatze (8) zur Verstellung der Laufkatze (8) auf dem Krantrager (5) angeordnet sind.

Hiezu 3 Blatt Zeichnungen
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