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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Be-
wegen von zumindest einem Schilitten tber eine Fih-
rung durch ein Transportmittel in Ubereinstimmung
mit dem Oberbegriff des Anspruchs 1.

[0002] Die Erfindung betrifft auRerdem eine Vergni-
gungsvorrichtung, aufweisend zumindest einen
Schlitten, der Uber eine Fuhrung bewegt werden
kann, in Ubereinstimmung mit dem Oberbegriff des
Anspruchs 6.

[0003] Mit einem Verfahren dieser Art, das an sich
bekannt ist, und das beispielsweise in einer Vergnu-
gungsvorrichtung zum Einsatz kommt, wie etwa in ei-
ner Achterbahn, einem Bumerang und dergleichen,
wird ein Schlitten tGber eine Fihrung Uber eine vorbe-
stimmte Distanz transportiert, woraufhin der Schlitten
von dem Transportmittel abgekoppelt wird, wobei der
Schlitten Uber die Fihrung in derjenigen Richtung be-
wegt wird, in die der Schlitten durch das Transport-
mittel transportiert worden ist bzw. in eine Richtung
entgegengesetzt hierzu in Folge der Geschwindig-
keit, die sich als Ergebnis der Schwerkraft aufgebaut
hat. Die Verbindung zwischen dem Transportmittel
und dem Schlitten muss relativ stark sein, um zu ver-
hindern, dass der Schlitten unerwiinscht freikommt
bzw. abgekoppelt wird. Insbesondere dann, wenn die
Flhrung unter einem ansteigenden Winkel angeord-
net ist, ist die Kraft, die der Schlitten auf den Eingriff-
mechanismus ausUbt, relativ gro3. Mit der bekannten
Vorrichtung erfordert das Abkoppeln der Transport-
einrichtung deshalb relativ viel Energie.

[0004] Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung be-
steht darin, ein Verfahren zu schaffen, bei dem das
Ankoppeln bzw. Verbinden und Abkoppeln bzw. Tren-
nen des Transportmittels an bzw. von dem Schlitten
in relativ einfacher Weise stattfinden kann.

[0005] Gel6st wird diese Aufgabe durch das erfin-
dungsgemale Verfahren durch Bewegen des Ein-
griffmechanismus relativ zu dem Schlitten in einer
Richtung entgegengesetzt zu der Transportrichtung.
[0006] Durch Bewegen des Eingriffmechanismus in
einer Richtung entgegengesetzt zu der Transport-
richtung sind die Krafte, die der Schlitten auf den Ein-
griffmechanismus ausiibt, verringert, so dass der Ein-
griffmechanismus von dem Schlitten mit relativ klei-
ner Kraft getrennt werden kann.

[0007] Es wird aulRerdem bemerkt, dass aus der
DE-C-104899 eine Vergniigungsvorrichtung bekannt
ist, aufweisend einen Schlitten, der mit einem Ein-
griffmechanismus versehen ist. Der Eingriffmecha-
nismus kann mit einem Transportkabel verbunden
und von diesem getrennt werden.

[0008] AufRerdem offenbaren die GB-A-2109252
und die WO-A-84/00899 eine derartige Art von Ver-
gnligungsvorrichtungen, die einen Schlitten aufwei-
sen, der Uber eine Flhrung mittels eines Transport-
mittels verschoben werden kann.

[0009] Eine Ausfihrungsform des erfindungsgema-
Ren Verfahrens ist dadurch gekennzeichnet, dass

der Eingriffmechanismus, der mit dem Schlitten ver-
bunden ist, in der Nahe eines vorbestimmten Ortes
bzw. einer vorbestimmten Stelle beschleunigt wird,
wodurch der Schlitten in Transportrichtung weiterbe-
wegt wird in Folge seiner eigenen Massetragheit, wo-
raufhin der Eingriffmechanismus von dem Schlitten
getrennt wird.

[0010] Wenn der Eingriffmechanismus verzdgert
wird, bewegt sich der Schlitten, der 6-15 Tonnen
wiegt, wenn er in einer Vergnigungsvorrichtung zu
Einsatz kommt, weiterhin mit der urspriinglichen Ge-
schwindigkeit des Eingriffmechanismus fir eine Be-
wegung auf Grund der Massetragheit. Die auf den
Eingriffmechanismus durch den Schlitten ausgeub-
ten Krafte werden dadurch verringert, wodurch der
Eingriffmechanismus mit relativ geringer Kraft geoff-
net werden kann, um den Schlitten zu trennen bzw.
abzukoppeln.

[0011] Eine weitere Ausfiihrungsform des erfin-
dungsgemalen Verfahrens ist dadurch gekennzeich-
net, dass der Schlitten mit einem Klemmmechanis-
mus in der Nahe eines oberen Endes der Fihrung
verbunden ist, die unter einem Winkel zu liegen
kommt, woraufhin der Eingriffmechanismus in einer
Richtung weg von dem Klemmmechanismus bewegt
und der Eingriffmechanismus von dem Schlitten ge-
trennt wird, woraufhin der Schlitten von dem Klemm-
mechanismus getrennt wird.

[0012] Eine weitere Ausfiihrungsform des erfin-
dungsgemalen Verfahrens ist dadurch gekennzeich-
net, dass, bevor der Eingriffmechanismus mit dem
Schlitten verbunden wird; der Gber die Fihrung be-
wegt wird, der Eingriffmechanismus in eine Eingriff-
position in einem Eingriffbereich bewegt wird, die im
Wesentlichen der erwarteten Position des Schlittens
entspricht.

[0013] Ein Verfahren dieser Art ist besonders geeig-
net, einen Schlitten in Eingriff zu bringen, der sich
Uber die FUhrung mit abnehmender Geschwindigkeit
bewegt, wodurch der Schlitten in der Transportrich-
tung weitertransportiert werden kann, nachdem er
mit dem Eingriffmechanismus verbunden wurde. Da-
mit die Verbindung zwischen dem Eingriffmechanis-
mus und dem Schlitten in optimaler Weise stattfinden
kann, wird die erwartete Position des Schlittens in ei-
nem Eingriffbereich weiter die FUhrung abwarts er-
mittelt, beispielsweise auf Grundlage der Geschwin-
digkeit des Schlittens in einer vorbestimmen Stel-
lung. Daraufhin wird der Eingriffmechanismus in die
Eingriffposition bewegt und der Schlitten wird mit
dem Eingriffmechanismus in dieser Eingriffposition in
Verbindung gebracht und daraufhin weitertranspor-
tiert.

[0014] Noch eine weitere Ausfihrungsform des er-
findungsgemaRen Verfahrens ist dadurch gekenn-
zeichnet, dass, bevor der Eingriffmechanismus mit
dem Schlitten verbunden wird, der tber die Flihrung
bewegt wird, dem Eingriffmechanismus eine Eingriff-
geschwindigkeit in der Transportrichtung innerhalb
eines Eingriffbereichs mitgeteilt bzw. verliehen wird,
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die praktisch gleich der erwarteten Geschwindigkeit
des Schlittens ist.

[0015] Als Ergebnis hiervon wird das Auftreten von
StéRen vermieden, wenn der Eingriffmechanismus
mit dem Schilitten in Verbindung gebracht wird, weil
die Geschwindigkeit des Eingriffmechanismus und
diejenige des Schlittens zum Zeitpunkt der Verbin-
dung praktisch gleich ist.

[0016] Die Erfindung wird nachfolgend unter Bezug
auf die Zeichnungen naher erlautert; in diesen zei-
gen:

[0017] Fig. 1A und 1B Teile einer erfindungsgema-
Ren Vergniigungsvorrichtung;

[0018] Fig.2 eine perspektivische Ansicht eines
Mittels zum Offnen eines Eingriffmechanismus der in
Fig. 1A und 1B gezeigten Vorrichtung;

[0019] Fig. 3A und 3B Querschnittsansichten der in
Fig. 1A und 1B gezeigten Vergniigungsvorrichtung
unter Darstellung in offenem und geschlossenem Zu-
stand;

[0020] Fig. 4A und 4B einen Klemmmechanismus
der Vergniigungsvorrichtung von Fig. 1A und 1B in
offenem und geschlossenem Zustand;

[0021] Fig. 5A und 5B eine Quereschnittsansicht
und eine Ansicht von unten eines Eingriffmechanis-
mus der Vergnligungsvorrichtung von Fig. 1A und
1B;

[0022] Fig. 6A-6C verschiedene Positionen des in
Fig. 5A-5B gezeigten Eingriffmechanismus;

[0023] Fig. 7A und 7B Ansichten von Schlittenposi-
tionen in der Nahe einer Anzahl von Einstiegstatio-
nen;

[0024] Fig. 8A-8C Ansichten einer Anzahl von
Schlitten, die in der Nahe eines Endes der Vergnu-
gungsvorrichtung von Fig. 1A und 1B zu liegen kom-
men, die mit einem Klemmmechanismus versehen,
der in Fig. 4A und 4B gezeigt ist;

[0025] Fig. 9A-9C Ansichten zur Erlauterung der
Art und Weise, in der eine zweite Ausfuhrungsform
derin Fig. 1A und 1B gezeigten Vergnugungsvorrich-
tung von einem Eingriffmechanismus getrennt bzw.
abgekoppelt wird; und

[0026] Fig. 10A-10C Ansichten zur Erlauterung der
Art und Weise, in der eine Anzahl von Schlitten der in
Fig. 1A-1B gezeigten Vergnugungsvorrichtung mit-
tels des Eingriffmechanismus in Eingriff gebracht
wird.

[0027] Einander entsprechende Teile sind in den Fi-
guren mit denselben Bezugsziffern bezeichnet.
[0028] Fig. 1A und 1B zeigen Teile einer Vergnu-
gungsvorrichtung 1, die eine langliche Fiihrung 2 um-
fasst, Uber die ein Zug 3 bewegt werden kann, der
aus einer Anzahl von Schlitten 4 besteht. Die Fih-
rung 2 umfasst einen ersten Abschnitt 5, der sich un-
ter einem Winkel aufwarts erstreckt, einen geraden
Abschnitt 7, der damit Gber eine Biegung 6 verbun-
den ist, einen gekrimmten Abschnitt 9, der mit einer
Schleife bzw. einem Looping 8 versehen ist, die bzw.
der mit dem geraden Abschnitt verbunden ist, und ei-
nen Abschnitt 10, der sich an den Looping 8 an-

schlief3t, der sich unter einem Winkel aufwarts er-
streckt.

[0029] Fig. 2 zeigt eine perspektivische Ansicht ei-
nes Mechanismus 11, durch den ein noch naher zu
erlauternder Eingriffmechanismus gedffnet werden
kann. Der Mechanismus 11 umfasst eine in Langs-
richtung verlaufende Stange 12, die sich parallel zu
Rohren 13, 14 erstreckt, die die Fihrung 2 bilden.
Eine Anzahl von Paaren von Armen 15, 16 sind mit
der Stange 12 schwenkbar verbunden und diese
Arme sind schwenkbar mit L-férmigen Armen 17, 18
auf einer Seite entfernt von der Stange 12 verbun-
den. Die voneinander beabstandeten Arme 17 sind
durch einen langlichen Streifen 19 miteinander ver-
bunden, wahrend die voneinander beabstandeten
Arme 18 durch einen langlichen Streifen 20 miteinan-
der verbunden sind. Die Streifen 19, 20 bilden Arme,
die mit dem Eingriffmechanismus in einer noch naher
zu erlauternden Weise verbunden werden koénnen.
Die Stange 12 kann in einer mit dem Pfeil P1 be-
zeichneten Richtung bewegt werden sowie in einer
Richtung entgegengesetzt hierzu, und zwar mittels
einer Anzahl von (nicht gezeigten) Kolben, die in Zy-
lindern beweglich sind.

[0030] Fig. 3A und 3B zeigen Querschnittsansich-
ten der in Fig. 1A und 1B gezeigten Vergnugungsvor-
richtung 1 unter Darstellung eines Schlittens 21, der
Uber die FUhrungsrohre 13 bewegt werden kann. Der
Schlitten 21 umfasst zwei Sitze 22, die nebeneinan-
der zu liegen kommen, und zwei Sitze 22, die hinter
diesen Sitzen zu liegen kommen, auf denen Perso-
nen Platz nehmen kénnen. Der Schlitten 21 ist auf
den Fihrungsrohren 13 mittels zwei Satzen von drei
Radern 23, 24, 25 langsverschiebbar getragen. Der
Schlitten 21 umfasst aulerdem einen Flansch 26, der
sich parallel zu den Flhrungsrohren 13 erstreckt, die
sich in einem Schlitz 27 eines Eingriffmechanismus
28 hinein erstrecken. Der Schlitten 21 kann relativ zu
den Fuhrungsrohren 13 in ausgewahlter Weise getra-
gen sein, und aulterdem kdénnen die Position, die An-
bringung und Konstruktion der Sitze 22 frei gewahlt
werden. Die Arme 15, 16 des Mechanismus 11 ver-
schwenken um einen Schwenkzapfen 29 mit einem
Ende und sie sind mit den L-férmigen Armen 17, 18
mit einem Ende entfernt dem Schwenkzapfen 29
Uber Schwenkzapfen 30 und 31 schwenkbar verbun-
den. Die Arme 17, 18 konnen aullerdem eine
Schwenkbewegung um Schwenkzapfen 32, 33 aus-
fuhren, die relativ zu den Stangen 14 stationar ange-
ordnet sind. Die Stange 12 kann eine Translationsbe-
wegung auf der Flhrung 34 in einer durch den Pfeil
P1 bezeichneten Richtung ausfuhren.

[0031] Die Stange 12 kann aus der in Fig. 3A ge-
zeigten Position in einer Richtung bewegt werden,
die durch den Pfeil P1 bezeichnet ist, und zwar in die
in Fig. 3B gezeigte Position mittels einer Anzahl von
Kolben, die in Zylindern beweglich sind, wodurch die
Arme 16, 18 um die Schwenkzapfen 32, 33 in Rich-
tungen verschwenkbar sind, die durch Pfeile P2 und
P3 bezeichnet sind, wodurch die Streifen 19,20 au-
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Rerhalb des Eingriffmechanismus 28 bzw. frei von
diesem zu liegen kommen.

[0032] Der Eingriffmechanismus 28 ist Gber einen
Flansch 35 mit einem Verbindungselement 36 ver-
bunden, das einen Teil einer Endloskette bzw. eines
Stahlkabels bildet, das in der Lage ist, eine Translati-
onsbewegung in Fiihrungen 37, 38 auszufihren.
[0033] Fig. 4A und 4B zeigen einen Klemmmecha-
nismus 40 in Ubereinstimmung mit der Erfindung, der
in der Nahe der Enden 41, 42 der in Fig. 1A und 1B
gezeigten Vergnlgungsvorrichtung 1 angeordnet ist.
Der Klemmmechanismus 40 umfasst zwei Hebel 44,
45, die um einen Schwenkzapfen 43 verschwenken,
und die an einem Ende mit Klauen 46 versehen sind
und die mit einem Verbindungselement 48 Uber
Schwenkzapfen 47 schwenkbar verbunden sind auf
einer Seite entfernt von den Klauen 46. Die Verbin-
dungselemente 48 sind miteinander schwenkbar ver-
bunden sowie mit einem Ende eines Kolbens 50, der
in einem Zylinder 49 beweglich ist auf einer Seite ent-
fernt von den Schwenkzapfen 47 Uber einen
Schwenkzapfen 51. Der Kolben 50 vermag sich in
dem Zylinder 49 in einer durch den Pfeil P4 bezeich-
neten Richtung zu bewegen, wodurch die Verbin-
dungselement 48 und Hebel 44, 45 um die jeweiligen
Schwenkzapfen aus der in Fig. 4A gezeigten Positi-
on in die in Fig. 4B gezeigte Position verschwenkbar
sind. Die Klauen 46 bewegen sich dadurch aus der
offenen Position, die in Fig. 4A gezeigt ist, in die ge-
schlossene Position, die in Fig. 4B gezeigt ist. Die
Zapfen 52 sind in den Klauen 46 vorgesehen gezeigt
und bilden einen Teil des Zugs 3, der die Schlitten 4
umfasst.

[0034] In der geschlossenen Position der Klauen
46, die in Fig. 4B gezeigt ist, liegen die Verbindungs-
element 48 in Reihe, wodurch die Kraft, die erforder-
lich ist, die Klauen 46 in ihrer geschlossenen Position
durch die Zylinder 49 zu halten, relativ gering ist.
[0035] Die Fig. 5A und 5B zeigen Querschnittsan-
sichten und eine Ansicht von unten eines Eingriffme-
chanismus 28, der einen Trager 58 umfasst, der mit
einem Schlitz 55 versehen ist, wobei dieser Trager
Uber einen Flansch 35 starr mit einem Verbindungse-
lement 36 verbunden ist, das einen Teil einer Trans-
portkette 57 bildet. Der Eingriffmechanismus 28 um-
fasst auBerdem zwei Gleitstiicke 58, 59, die sich re-
lativ zu dem Trager 58 in Richtungen quer zu dem
Schlitz 55 bewegen kénnen, wie durch die Pfeile P5,
P6 gezeigt. Die Gleitstlicke sind jeweils mit dem Tra-
ger 56 Uber zwei Zapfenverbindungen 60, 61 verbun-
den. Federn 62 sind aulRerdem zwischen dem Trager
56 und den Gleitstlicken 58, 59 angeordnet und diese
Federn spannen die Gleitsticke in Richtungen entge-
gengesetzt zu den Richtungen vor, die durch die Pfei-
le P5, P6 bezeichnet sind. Der Trager 56 umfasst
sechs klauenférmige Nocken 63, die paarweise an-
geordnet sind, spiegelsymmetrisch relativ. zum
Schlitz 55. Jede Nocke 63 umfasst einen gezahnten
Klemmabschnitt 65, der sich in den Schlitz 55 hinein
erstreckt, und einen Aktivierungsabschnitt 65, der in

Gegenulberlage zu einem Flansch 66 angeordnet ist,
der mit einem nahe liegenden Gleitstiick 58, 59 fest
verbunden ist. Die Nocken 63, die in der Nahe des
Gleitstlicks 59 zu liegen kommen, kénnen gegen Fe-
derkraft in einer Richtung verschwenken, die durch
den Pfeil P7 bezeichnet ist, wahrend die Nocken, die
in der Nahe des Gleitstlicks 58 zu liegen kommen,
gegen Federkraft in einer Richtung verschwenken
kénnen, die durch den Pfeil P8 bezeichnet ist. Die
Gleitstiicke 58, 59 sind aullerdem mit Rollen 68 ver-
sehen, die um Drehachsen 67 drehbar sind, wobei
diese Rollen 68 sich Uber die Seiten der Gleitstiicke
58, 59 erstrecken, die vom Schlitz 45 weg weisen.
[0036] Der Eingriffmechanismus 28 umfasst auler-
dem einen Mechanismus 69, durch den die Ge-
schwindigkeit des Eingriffmechanismus relativ zu ei-
nem Flansch 26 gemessen werden kann, der mit
dem Schlitten verbunden ist, und der sich im Eingriff
durch den Eingriffmechanismus befindet.

[0037] Fig. 6A-6C zeigen verschiedene Positionen
des Eingriffmechanismus, der in Fig. 5A und 5B ge-
zeigt ist. Fig. 6A zeigt den Eingriffmechanismus 28 in
einer Klemmposition, in der die gegeniberliegenden
Nocken 63 aneinander anliegen. Die Flansche 66
kommen in Kontakt mit den Aktivierungsabschnitten
65 auf den Nocken 63 durch Bewegen der Gleitsti-
cke 58, 59 aus der Klemmposition, die in Fig. 5A ge-
zeigt ist, in den Richtungen, die durch die Pfeile P5,
P6 bezeichnet sind, wodurch die Nocken 63 in den
Richtungen verschwenkt werden, die durch die Pfeile
P7, P8 bezeichnet sind, bis die Nocken an Anschlag-
flachen 70 anliegen, die auf dem Trager vorgesehen
sind.

[0038] Fig. 6C zeigt eine Klemmposition eines Ein-
griffmechanismus 28, wobei ein Flansch 26 mit ei-
nem Schlitten verbunden ist, der in dem Schlitz 55 zu
liegen kommt, wobei der Flansch 26 ndher am Schlit-
ten 58 als am Schlitten 59 angeordnet ist. Folglich
sind die in der Nahe des Gleitstiicks 58 liegenden No-
cken in der Richtung verschwenkt worden, die durch
den Pfeil P8 bezeichnet ist, und zwar Uber eine Dis-
tanz, die grofer ist als die Distanz, Uber die die No-
cken, die in der Nahe des Gleitstlicks 59 positioniert
sind, in der Richtung verschwenkt worden sind, die
durch den Pfeil P7 bezeichnet ist.

[0039] Die Arbeitsweise der in Fig. 1A und 1B ge-
zeigten Vergnlgungsvorrichtung wird nunmehr unter
Bezug auf Fig. 7A-10C naher erlautert. In der Ein-
stiegsstation 72 anwesende Fahrgaste, die in der
Nahe des geraden Abschnitts 7 positioniert sind, neh-
men auf den Sitzen 22 der Schlitten 4 Platz, die mit-
einander verbunden sind, um einen Zug 3 zu bilden.
Daraufhin wird der Eingriffmechanismus 28 mit ei-
nem Flansch 26 verbunden, der an dem Schlitten 4
fest angebracht ist, woraufhin der Eingriffmechanis-
mus 28 Uber den gekriimmten Abschnitt 6 hinaus in
Aufwartsrichtung bewegt wird und dber den in Auf-
wartsrichtung schrag verlaufenden Abschnitt 5 mit-
tels der Endloskette 57, die die Schlitten 4 mitnimmt.
Der Eingriffmechanismus wird in der Nahe des Endes
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41 in einer Weise getrennt, die in den Fig. 8A-8C
bzw. den Fig. 9A-9C gezeigt ist, woraufhin die
Schwerkraft den Zug 3 veranlasst, sich Gber den Ab-
schnitt 5, den gekrimmten Abschnitt 6, den geraden
Abschnitt 7 und die Abschnitte 8, 9 zu dem aufwarts
schrag verlaufenden Abschnitt 10 zu bewegen. Auf
diesem in Aufwartsrichtung schrag verlaufenden Ab-
schnitt 10 wird der Zug in Eingriff mittels eines zwei-
ten Eingriffmechanismus 28 gebracht und zu dem
Ende 42 durch eine zweite Kette 57 transportiert. Der
Zug wird von dem Eingriffmechanismus 28 in der
Nahe des Endes 42 getrennt, woraufhin die Bewe-
gung des Zugs 3 unter Schwerkrafteinfluss umge-
kehrt wird und der Zug sich in Richtung zum Ende 41
erneut Uber die Abschnitte, 8, 7, 6 und 5 bewegt. Der
Zug 3 wird daraufhin durch den ersten Eingriffmecha-
nismus 28 erneut auf dem Abschnitt 5 in Eingriff ge-
bracht, woraufhin der Zug 3 allmahlich zur Station 72
transportiert wird, wo die Fahrgaste aussteigen und
die nachsten Fahrgaste in den Zug einsteigen kon-
nen.

[0040] In der in Fig. 7A und 7B gezeigten Position
befindet sich der Zug 3 in der Nahe der Einstiegssta-
tion 72 und der Eingriffmechanismus 28, der mit der
Kette 57 verbunden ist, befindet sich im Eingriff mit ei-
nem Flansch 26 eines Schlitten. Der Flansch 26 kann
die in Fig. 6C gezeigte Position relativ zu dem Ein-
griffmechanismus einnehmen. Der Flansch 26 kann
jedoch aullerdem eine Position mehrim Zentrum des
Schlitzes 55 einnehmen. Der Eingriffmechanismus
28 wird aus der in Fig. 7A gezeigten Position in der
durch den Pfeil P9 bezeichneten Richtung durch die
Kette 57 bewegt, wodurch der Eingriffmechanismus
28 eine Zugkraft auf den Flansch 26 auslbt und da-
durch auf den Zug 3, wodurch der Zug 3 sich eben-
falls in der durch den Pfeil P9 bezeichneten Richtung
bewegt. Der Zug, der 5-15 Tonnen wiegen kann,
wenn er in einer Vergnigungsvorrichtung dieser Art
zum Einsatz kommt, Ubt eine relativ grof3e Kraft Giber
den Flansch 26 auf die Nocken 63 aus, die sich im
Eingriff mit dem Flansch 26 befinden, wodurch die
Nocken 63 in Richtungen entgegengesetzt zu den
Richtungen gezogen werden, die durch die Pfeile P7,
P8 bezeichnet sind. Hierdurch Uben die gekrimmten
Flachen der klauenférmigen Nocken 63 auf den
Flansch 26 eine zunehmende Kraft aus.

[0041] Der Zug 3 muss von dem Eingriffmechanis-
mus 28 zu dem Zeitpunkt getrennt werden, zu dem
der Zug 3 sich dem Ende 41 des schrag verlaufenden
Abschnitts 5 nahert. Die Fig. 8A-8C und 9A-9C zei-
gen zwei unterschiedliche Arten und Weisen, in de-
nen der Trennvorgang ausgefihrt werden kann.
[0042] In der Situation, die in Fig. BA-8C gezeigt ist,
wird der Zug 3 in eine Position in der Nahe des Endes
41 bewegt, bis die Zapfen 52, die mit dem Zug ver-
bunden sind, in den Klauen 46 des Klemmabschnitts
40 zu liegen kommen (Fig. 8C). Sobald die Zapfen
52 in den Klauen 46 zu liegen kommen, wird der Kol-
ben 50 in der durch den Pfeil P4 bezeichneten Rich-
tung bewegt, bis die Klauen 46 die Zapfen 52 im Ein-

griff umschlieRRen (siehe Fig. 4B). Ein Mechanismus
11, der in Fig. 2 gezeigt ist, ist in der Nahe des Endes
41 angeordnet, wodurch der Eingriffmechanismus 28
in dem Mechanismus 11 zu liegen kommt, wenn die
Zapfen 52 in dem Klemmmechanismus 40 zu liegen
kommen. Der Mechanismus 11 befindet sich dadurch
in der offenen Position, die in Fig. 3B gezeigt ist. Da-
raufhin wird die Stange 12 in einer Richtung entge-
gengesetzt zu der Richtung bewegt, die durch den
Pfeil P1 bezeichnet ist, wodurch die Arme 17, 18 in
einer Richtung entgegengesetzt zu der Richtung ver-
schwenkt werden, die durch die Pfeile P2, P3 be-
zeichnet ist, und wodurch die Streifen 19, 20 Krafte
auf die Gleitstlicke 58, 59 in den Richtungen ausu-
ben, die durch die Pfeile P5, P6 bezeichnet sind. Das
Gewicht des Zugs und die resultierenden Krafte auf
den Eingriffmechanismus 28 Uber den Flansch 26
verhindern, dass der Mechanismus 11 den Eingriff-
mechanismus 28 6ffnet. Der Eingriffmechanismus 28
wird daraufhin in einer Richtung entgegengesetzt zu
der Richtung bewegt, die durch den Pfeil P9 bezeich-
netist, und zwar durch die Kette 57, wodurch der Zug
mit dem Klemmmechanismus 40 verbunden bleibt.
Diese Bewegung fuhrt zu einer Verkleinerung der
Krafte, die auf den Eingriffmechanismus 28 durch
den Zug ausgelbt werden, wodurch die auf die Gleit-
stiicke 58, 59 durch den Mechanismus 11 ausgeUlb-
ten Krafte die Nocken veranlassen, in Richtungen zu
verschwenken, die durch die Pfeile P7, P8 bezeich-
net sind, so dass die Nocken 63 aufierhalb von bzw.
frei von dem Flansch 26 zu liegen kommen (siehe
Fig. 8B). Daraufhin wird der Kolben 50 in einer Rich-
tung entgegengesetzt zu der Richtung bewegt, die
durch den Pfeil P4 bezeichnet ist, wodurch die Klau-
en 46 in einer Richtung weg von dem Zapfen 52 be-
wegt werden und der Zug 3 damit beginnt, sich in ei-
ner Richtung entgegengesetzt zu der Richtung zu be-
wegen, die durch den Pfeil P8 bezeichnet ist.

[0043] Anstatt den Klemmmechanismus 40 zu ver-
wenden, kann der Eingriff zwischen dem Eingriffme-
chanismus 28 und dem Flansch 26 auch in einer Wei-
se freikkommen, die in Fig. 9A-9C gezeigt ist.

[0044] Der Eingriffmechanismus 28 und der Zug 3,
der mit ihm verbunden ist, werden tber den Abschnitt
5 in einer Richtung bewegt, die durch den Pfeil P9 be-
zeichnet ist, bis der Zug das Ende 41 erreicht hat. Der
Abschnitt 5 der Vergniigungsvorrichtung 1 ist in der
Nahe dieses Endes mit einem Mechanismus 11 ver-
sehen, wie in Fig. 2 gezeigt, und sobald der Eingriff-
mechanismus 28 zwischen den Streifen 19, 20 zu lie-
gen kommt, wird der Mechanismus 11 aus der in
Fig. 9B gezeigten Position in eine Position bewegt, in
der die Streifen 19, 20 Krafte auf die Gleitstiicke 58,
59 in Richtungen ausuben, die durch die Pfeile P5,
P6 bezeichnet sind. Eine Relativbewegung in der
durch den Pfeil P9 bezeichneten Richtung findet da-
durch zwischen dem Eingriffmechanismus 28 und
den Streifen 19, 20 statt, wodurch die Rollen 68 auf
den Gleitstuicken 58, 59 Uber die Streifen 19, 20 rol-
len. Die Gleitstiicke 58, 59 vermdgen die Nocken 63
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noch nicht zu veranlassen, in den Richtungen zu ver-
schwenken, die durch die Pfeile P7, P8 bezeichnet
sind, und zwar auf Grund der Krafte, die der Zug 3 auf
den Eingriffmechanismus 28 Uber den Flansch 27
ausubt. Daraufhin wird die Geschwindigkeit, mit der
der Eingriffmechanismus 28 in der Richtung bewegt
wird, die durch den Pfeil P9 bezeichnet ist, und zwar
mittels der Kette 57, verringert. Auf Grund der Mas-
setragheit behalt der Zug seine bisherige Geschwin-
digkeit in der Richtung, die durch den Pfeil P9 be-
zeichnet ist, fiir eine kurze Zeit bei, wodurch der Zug
sich in der Richtung bewegt, die durch den Pfeil P9
bezeichnet ist, relativ zu dem Eingriffmechanismus.
Eine Kraft, die das Verschwenken der Nocke 63 in
den durch die Pfeile P7, P8 bezeichneten Richtungen
erleichtert, wird dadurch auf den Flansch 26 ausge-
ubt. Gleichzeitig Ubt der Mechanismus 11 auf die
Gleitstucke 58, 59 in den durch die Pfeile P5, P5 be-
zeichneten Richtung Krafte aus, wodurch die Nocke
in den in den Richtungen verschwenkt, die durch die
Pfeile P7, P8 bezeichnet sind, und wodurch die No-
cke vom Flansch 26 frei bzw. beabstandet positioniert
wird. Der Zug 3 kommt in der Nahe des Endes 41 un-
ter dem Einfluss der Schwerkraft zum Stillstand, wo-
raufhin er damit beginnt, sich in einer Richtung entge-
gengesetzt zu der Richtung zu bewegen, die durch
den Pfeil P9 bezeichnet ist. Die Fig. 9C zeigt die Po-
sition des Klemmmechanismus 11, nachdem der Ein-
griffmechanismus 28 von dem Flansch 26 getrennt
worden ist.

[0045] Nachdem der Zug 3 in der Nahe des Endes
41 zum Stillstand gekommen ist und begonnen hat,
sich in einer Richtung entgegengesetzt zu der zu be-
wegen, die durch den Pfeil P9 bezeichnet ist, [auft der
Zug 3 durch die Station 72, woraufhin der Zug 3 am
Abschnitt 9 vorbei lauft, der die Schleife bzw. den
Looping 8 umfasst und sich zum Abschnitt 10 be-
wegt. Der Zug 3 muss in eine Position in der Nahe
des Endes 42 bewegt werden, um ausreichende Po-
tentialenergie bereit zu stellen, damit er sich vom Ab-
schnitt 10 erneut zum Abschnitt 5 bewegt. Zu diesem
Zweck muss der Zug 3 mit einem zweiten Eingriffme-
chanismus 28 verbunden werden, der mit einer zwei-
ten Kette 57 verbunden ist (siehe Fig. 10A-10C). Da-
mit das Auftreten von StéRen verhindert 7 wird, her-
vorgerufen durch Unterschiede in der Geschwindig-
keit zwischen dem Eingriffmechanismus und dem
Zug, wird dem Eingriffmechanismus 28 dieselbe Ge-
schwindigkeit wie dem Zug 3 verliehen, bevor die
Verbindung zwischen dem Eingriffmechanismus und
dem Zug 3 erfolgt. Zu diesem Zweck wird die Ge-
schwindigkeit des Zugs 3 in einer Position gemessen,
die unter einer bestimmten Distanz entfernt von der
Kette 57 zu liegen kommt, beispielsweise eine Posi-
tion 73 (siehe Fig. 1B). Die erwartete Geschwindig-
keit des Zugs 3 wird auf Grundlage der Geschwindig-
keit des Zugs 3 in der Nahe des Punktes 73 berech-
net, was zu dem Zeitpunkt stattfindet, zu dem der
Flansch 26 in etwa zentral in einem ersten Mechanis-
mus 11 zu liegen kommt, der in einem zentralen Teil

des Abschnitts 10 der Vergnugungsvorrichtung 1 an-
geordnet ist. Daraufhin wird der Eingriffmechanismus
28 in diese Position durch die Kette 57 bewegt, wo-
durch gewabhrleistet wird, dass der Eingriffmechanis-
mus 28 in der Nahe des Zentrums des Mechanismus
11 zu dem Zeitpunkt zu liegen kommt, zu dem der
Flansch 26 in der Nahe des Zentrums des Mechanis-
mus 11 zu liegen kommt, wobei der Eingriffmechanis-
mus 28 zu diesem Zeitpunkt eine Geschwindigkeit
aufweist, die der erwarteten Geschwindigkeit des
Zugs in der Nahe des Zentrums des Mechanismus 11
entspricht. Der Mechanismus 11 halt den Eingriffme-
chanismus 28 hierdurch in einer offenen Position, die
in Fig. 3A gezeigt ist. Der Eingriffmechanismus 28
wird relativ zu dem Mechanismus 11 durch die Kette
57 bewegt, wodurch die Rollen 68, die auf den Gleit-
stiicken 58, 59 vorgesehen sind, auf den Streifen 19,
20 rollen (Fig. 10B). Sobald der Flansch 26 im Schlitz
55 des Eingriffmechanismus 28 zu liegen kommt,
wird der Mechanismus 11 aus der in Fig. 3A gezeig-
ten Position in die Position verschwenkt, die in
Fig. 3B gezeigt ist, wodurch die Gleitstlicke 58, 59 in
einer Richtung entgegengesetzt zu der Richtung be-
wegt werden, die durch die Pfeile P5, P6 bezeichnet
ist, und zwar durch die Federkraft, die durch die Fe-
dern 62 ausgelibt wird, wobei die Nocken 63 in Ein-
griff mit dem Flansch 26 gebracht werden. Da der
Eingriffmechanismus 28 und der Flansch 26 sich
praktisch mit derselben Geschwindigkeit bewegen,
erfahren die in dem Zug anwesenden Personen hier-
durch keinen Stof3. Der Eingriffmechanismus 28 ist
nunmehr mit dem Flansch 26 verbunden und da der
Eingriffmechanismus 28 durch die Kette 57 in einer
Richtung bewegt wird, die durch den Pfeil P11 be-
zeichnet ist, wird auch der Zug 3 in einer Richtung
transportiert, die durch den Pfeil P11 bezeichnet ist,
und zwar in Richtung zum Ende 42. Sobald sich der
Zug 3 in der Nahe des Endes 42 befindet, wird der
Eingriffmechanismus 28 von dem Zug 3 in einer Wei-
se getrennt, die unter Bezug unter Fig. 8A-8C bzw.
Fig. 9A-9C erlautert wird, woraufhin der Zug 3 in ei-
ner Richtung entgegengesetzt zu der Richtung, die
durch den Pfeil 11 bezeichnet ist, unter Einfluss der
Schwerkraft bewegt wird. Der Zug 3 kehrt daraufhin
zum Abschnitt 5 zurick, in dessen zentralem Teil ein
Mechanismus 11 positioniert wird. Zwischenzeitlich
ist der Eingriffmechanismus in den unteren Mecha-
nismus 11 bewegt worden, wodurch eine Verbindung
zwischen dem Eingriffmechanismus 28 und dem Zug
3 in der unter Bezug auf Fig. 10A-10C erlauterten
Weise bewirkt werden kann. Sobald der Eingriffme-
chanismus 28 mit dem Zug 3 verbunden worden ist,
wird der Zug 3 zu der Station 72 transportiert, worauf-
hin der Zyklus wiederholt werden kann.

[0046] Der Eingriffmechanismus 28 kann auch
durch einen Linearmotor transportiert werden, wo-
durch eine Seite des Eingriffmechanismus 28 ent-
fernt vom Zug 3 mit einem Teil des Linearmotors ver-
sehen ist.

[0047] Der Eingriffmechanismus 28 kann durch den
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gekrimmten Abschnitt 6 der Vergnugungsvorrich-
tung 1 dadurch getragen sein, dass der Eingriffme-
chanismus 28 einen Teil einer flexiblen Kette bildet,
die quer zur Fihrung beweglich ist.

[0048] AuBerdem kann der Eingriffmechanismus
ausschlieRlich zum Eingriff mit dem Zug verwendet
werden, wahrend der Zug bewegt wird.

[0049] Ferner kann der Zug auf den Fihrungen po-
sitioniert werden anstatt unter den Fuhrungen. Au-
Rerdem kann der Sitz derart konstruiert sein, dass
eine darin aufgenommene Person eine stehende, ge-
neigte oder sitzende Stellung einnehmen muss.
[0050] Ferner kann der Zug durch den Eingriffme-
chanismus beschleunigt werden, wodurch der Zug
von dem Eingriffmechanismus in der vorstehend er-
lauterten Weise getrennt wird, sobald die gewlinsch-
te Beschleunigung bewirkt worden ist. Der Zug wird
dadurch katapultiert, so wie er war.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Bewegen von zumindest einem
Schlitten (4) Uber eine Fihrung (2) durch ein Trans-
portmittel (57), wobei der Schlitten (4), der tUber die
Flhrung (2) bewegt werden kann, mit einem Eingriff-
mechanismus (28) verbundnen ist, der durch das
Transportmittel (57) bewegt werden kann, woraufhin
der Schlitten (4) in einer Transportrichtung (P9) tUber
die Fuhrung (2) mittels des Eingriffmechanimus (28)
bewegt wird, dadurch gekennzeichnet, dass der Ein-
griffmechanimus (28) von dem Schlitten (4) durch Be-
wegen des Eingriffmechanimus (28) relativ unter Be-
zug auf den Schlitten (4) in einer Richtung (-P9) ent-
gegengesetzt zur Transportrichtung (P9) getrennt
wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Eingriffmechanismus (28), der mit
dem Schlitten (4) verbunden ist, in der Nahe eines
vorbestimmten Orts verzogert wird, wodurch der
Schlitten (4) infolge seiner eigenen Tragheitsmasse
weiter in die Transportrichtung (P9) bewegt wird, wo-
raufhin der Eingriffmechanismus vom Schlitten (4)
getrennt wird.

3. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Schlitten (4) mit einem Klemmme-
chanismus (40) in der Nahe eines oberen Endes der
Flhrung (2) verbunden ist, die unter einem Winkel zu
liegen kommt, woraufhin der Eingriffmechanismus
(28) in einer Richtung weg von dem Klemmmecha-
nismus (40) bewegt und der Eingriffmechanismus
(28) von dem Schlitten (4) getrennt wird, woraufhin
der Schlitten (4) von dem Klemmmechanismus (40)
getrennt wird.

4. Verfahren nach einem der vorangehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, dass der Eingriff-
mechanismus (28) mit dem Schlitten (4) verbunden
ist, der Uber die Flihrung (2) bewegt wird, wobei der

Eingriffmechanismus (28) in eine Eingriffposition in-
nerhalb eines Eingriffbereichs bewegt wird, welche
Position im wesentlichen der erwarteten Position des
Schlittens (4) entspricht.

5. Verfahren nach einem der vorangehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, dass, bevor der
Eingriffmechanismus (28) mit dem Schlitten (4) ver-
bunden wird, der Uber die Fiihrung bewegt wird, dem
Eingriffmechanismus (28) eine Eingriffgeschwindig-
keit in der Transportrichtung (P9) innerhalb eines Ein-
griffbereichs mitgeteilt wird, welche Geschwindigkeit
praktisch gleich der erwarteten Geschwindigkeit des
Schlittens (4) ist.

6. Vergnigungsvorrichtung (1), aufweisend zu-
mindest einen Schlitten (4), der Uber eine Flhrung (2)
bewegt werden kann, und ein Eingriffmechanismus
(28), der mit dem Schlitten (4) verbunden werden
kann, und der durch ein Transportmittel (57) in einer
Transportrichtung (P9) bewegt werden kann, die sich
parallel zu der Fuhrung (2) erstreckt, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Vergniigungsvorrichtung au-
Rerdem ein Mittel (11) zum Trennen des Eingriffme-
chanismus (28) von dem Schlitten (4) gegen eine Fe-
derkraft aufweist, wenn der Eingriffmechanismus (28)
relativ zu dem Schlitten (4) bewegt wird.

7. Vergnugungsvorrichtung nach Anspruch 6, da-
durch gekennzeichnet, dass der Eingriffmechanis-
mus (28) in der Transportrichtung (P9) in Bezug auf
das Mittel (11) bewegt werden kann.

8. Vergnigungsvorrichtung nach Anspruch 6
oder 7, dadurch gekennzeichnet, dass der Eingriff-
mechanismus (28) einen Trager (56) aufweist, der
mit einem Schlitz (55) versehen ist, der Nocken (63)
aufweist, die in Gegenlberlagebeziehung angeord-
net sind und sich in den Schlitz (55) erstrecken, wah-
rend der Schlitten (4) einen Flansch (26) umfasst, der
in den Schlitz (55) bewegt werden kann, wodurch die
Nocken (63) gegen eine Federkraft aus einer Klemm-
position verschwenkt werden kénnen, in der die No-
cken (63) aneinander oder an dem Flansch (26) an-
liegen, und zwar in eine entriegelte Position, in wel-
cher die Nocken (63) voneinander und von dem
Flansch (26) beabstandet sind.

9. Vergnugungsvorrichtung nach Anspruch 8, da-
durch gekennzeichnet, dass der Eingriffmechanis-
mus (28) zumindest zwei Gleitelemente (58, 59) auf-
weist, die relativ zu dem Trager (56) beweglich sind,
wobei die Gleitelemente (58, 59) auf einer Seite des
Tragers (56) entfernt von dem Schlitz (55) zu liegen
kommen, gegen eine Federkraft in einer Richtung
(P5, P6) beweglich sind und sich quer zu dem Schlitz
(55) erstreckt, wahrend die Nocken (63) aus der
Klemmposition in die entsperrte Position ver-
schwenkt werden, wobei das Mittel (11) Arme (19,
20) aufweist, die gegen die Gleitelemente (58, 59)
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gepresst werden kénnen.

10. Vergnugungsvorrichtung nach Anspruch 9,
dadurch gekennzeichnet, dass die Gleitelemente
(58, 59) in der Transportrichtung (P9) in Bezug auf
die Arme (19, 20) beweglich sind.

11. Vergnigungsvorrichtung nach Anspruch 9
oder 10, dadurch gekennzeichnet, dass jedes Gleite-
lement (58, 59) auf einer in Richtung auf den zuge-
ordneten Arm (19, 20) weisenden Seite mit Rollen
(68) versehen ist, die eine Rollbewegung auf dem
Arm (19, 20) ausfuhren kénnen.

12. Vergnugungsvorrichtung nach einem der An-
spruche 6 bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass der
Eingriffmechanismus (28) einen Tachometer auf-
weist.

13. Vergnugungsvorrichtung einem der Anspru-
che 9 bis 12, dadurch gekennzeichnet, dass die Arme
(19, 20) in der Nahe eines Schlitteneingriffbereichs
sowie in der Nahe eines Schlittenfreigabebereichs
angeordnet sind.

14. Vergnugungsvorrichtung nach einem der An-
spriche 6 bis 13, dadurch gekennzeichnet, dass die
Vergnugungsvorrichtung (1) in der Nahe eines obe-
ren Endes einer Fihrung vorgesehen ist, die unter ei-
nem Winkel angeordnet ist, mit einem Klemmmecha-
nismus (40), der mit dem Schlitten (4) verbindbar ist.

15. Vergnugungsvorrichtung nach einem der An-
spriiche 6 bis 14, dadurch gekennzeichnet, dass der
Eingriffmechanismus (28) mittels einer Endloskette
(57) bewegt werden kann.

16. Vergnugungsvorrichtung nach einem der An-
spruche 6 bis 14, dadurch gekennzeichnet, dass der
Eingriffmechanismus (28) mittels eines Linearmotors
bewegt werden kann.

17. Vergnigungsvorrichtung nach einem der An-
spriche 6 bis 16, dadurch gekennzeichnet, dass die
Vergnugungsvorrichtung (1) eine Anzahl von Schlit-
ten (4), die mit Flanschen (26) versehen sind, und
eine Anzahl von Eingriffmechanismen (28) umfasst,
die mit den Flanschen (26) verbindbar sind.

Es folgen 11 Blatt Zeichnungen
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