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(54) Massverkdrperung fur Hubhdéhensensierung

(57)  Die Erfindung betrifft ein Flurforderzeug mit ei-
nem ersten Lasttragbauteil (12) und einem zweiten Last-
tragbauteil (14), welche zur Ausfilhrung einer Férderbe- le-
wegung relativ zueinander beweglich vorgesehen sind,
wobei zur Erfassung der Relativbewegung zwischen den
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beiden Lasttragbauteilen (12, 14) an einem der Lasttrag- & r !/h.‘
bauteile (14) (Mal3stab-Lasttragbauteil) ein Sensormali’- "{%
stab (22) und an dem jeweils anderen Lasttragbautell /(O\ q ‘i E
(12) (Sensor-Lasttragbauteil) ein zur Erfassung des Sen- 1) (=N
sormalfistabs (22) ausgebildeter Sensor (24) vorgesehen i%

ist. Das Flurforderzeug ist dadurch gekennzeichnet, dass
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der Sensormal3stab (22) derart einstiickig an dem Maf3- B
stab-Lasttragbauteil (14) ausgebildet ist, dass ein Ab- i\\§
schnitt (14a) des Mal3stab-Lasttragbauteils (14) selbst \
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der SensormalRistab (22) ist.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Flurfor-
derzeug mit einem ersten Lasttragbauteil und einem
zweiten Lasttragbauteil, welche zur Ausfiihrung einer
Forderbewegung relativ zueinander beweglich vorgese-
hen sind, wobei zur Erfassung der Relativbewegung zwi-
schen den beiden Lasttragbauteilen an einem der Last-
tragbauteile (MaRstab-Lasttragbauteil) ein Sensor-
mafRstab und an dem jeweils anderen Lasttragbauteil
(Sensor-Lasttragbauteil) ein zur Erfassung des Sensor-
maf3stabs ausgebildeter Sensor vorgesehen ist.

[0002] Ein derartiges Flurfoérderzeug ist aus der DE
103 14 795 Al bekannt. Bei dem bekannten Flurférder-
zeug ist an dem ersten Lasttragbauteil ein Sensor-
mafstab mit Schrauben befestigt. An dem zweiten Last-
tragbauteil ist ein Sensor gegen Federvorspannung zur
Anlage an dem Sensormaf3stab zum Maf3stab hin und
von diesem weg beweglich. Dadurch wird sichergestellt,
dass der Sensor einen definierten Abstand zum MaR3stab
aufweist, und etwa lastbedingten Verformungen der
Lasttragbauteile folgen kann.

[0003] Nachteilig an dem bekannten Flurférderzeug
ist, dass der Sensormaf3stab mit Schrauben an dem
Lasttragbauteil zu befestigen ist. Dies erhéht den Mon-
tageaufwand bei der Herstellung des Flurférderzeugs.
[0004] Demgegenuber ist es Aufgabe der vorliegen-
den Erfindung, ein gattungsgeméanes Flurférderzeug an-
zugeben, welches bei gleicher Erfassungsgenauigkeit
mit geringerem Montageaufwand herstellbar ist.

[0005] Erfindungsgeman wird diese Aufgabe durch ein
Flurférderzeug der eingangs genannten Art geldst, bei
welchem der Sensormal3stab derart einstiickig an dem
MalRstab-Lasttragbauteil ausgebildet ist, dass ein Ab-
schnitt des MaRstab-Lasttragbauteils selbst der Sensor-
maldstab ist.

[0006] Gemaf dem Grundgedanken der vorliegenden
Erfindung ist der Sensormaf3stab durch das Material des
MalRstab-Lasttragbauteils unmittelbar an diesem ausge-
bildet. Eine Montage von zusétzlichen Mal3stabstragern
entfallt dadurch. Das Maf3stab-Lasttragbauteil bildet so-
mit selbst den Sensormalf3stab.

[0007] DerSensormalistab, beiwelchem es sichinder
Regel um einen inkrementalen Sensormaf3stab handelt,
kann urformend oder/und umformend oder/ und che-
misch in dem Maf3stab-Lasttragbauteil ausgebildet sein.
Handelt es sich bei dem Bauteil um ein Gussteil, so kann
ein entsprechender, den Mal3stab bildender Kern in die
Gussform zur Herstellung des MaRstab-Lasttragbauteils
eingelegt werden.

[0008] Alternativ oder zusatzlich kann die Sensor-
mafstabsausbildung am MaRstab-Lasttragbauteil um-
formend, etwa durch Einprégen oder/und Eindrikken
oder/und Einréndeln, ausgebildet oder weiterbearbeitet
werden.

[0009] Auch ein Atzverfahren zur Ausbildung von Ver-
tiefungen fiir einen Sensormalstab am zugeordneten
Lasttragbauteil ist zuséatzlich oder alternativ zu den oben
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genannten Verfahren denkbar.

[0010] Der Sensormalfistab ist Ublicherweise reliefar-
tig ausgebildet und weist wenigstens eine im Wesentli-
cheninRichtung der Relativbewegung zwischen den bei-
den Lasttragbauteilen verlaufende Folge von Vertiefun-
gen und Erhebungen auf. Durch diese reliefartige Aus-
bildung des Sensormafstabs in dem MaRstab-Lasttrag-
bauteil, welches ublicherweise aus Metall hergestellt ist,
kann als Sensor ein induktiver, kapazitiver oder optischer
Sensor verwendet werden.

[0011] An dem bekannten Flurférderzeug ist weiter
nachteilig, dass der zum Sensormafstab hin und von
diesem weg bewegliche Sensor in einerihn umgebenden
Hulse aufgenommen ist, welche auf dem Sensor-
mafistab gleitet. Durch dieses Gleiten auf dem vom Sen-
sor zu erfassenden Bereich des MaR3stabs kann durch
Abrieb der vorzugsweise aus Kunststoff gebildeten Hul-
se der Sensormaf3stab verschmutzen und somit die Er-
fassungsgenauigkeit des Sensors beeintrachtigt wer-
den. Dies gilt vor allem, wenn der Sensormalfistab ein
inkrementaler Mal3stab ist, welcher leiterartig in Richtung
der Relativbewegung der Lasttragbauteile zueinander
verlauft, so dass bei einer Relativbewegung regelrecht
Material der den Sensor umgebenden Hilse von den
"Sprossen” des leiterartigen Maf3stabs abgetragen wird.
Auch kann der nur aufgeschraubte Sensormaf3stab
durch die an ihm gleitende Hilse beschéadigt werden.
[0012] Zur Vermeidung dieses Nachteils kann zusatz-
lich oder alternativ zu den oben genannten Merkmalen
ein gattungsgemafies Flurforderzeug derart ausgebildet
sein, dass der Sensor in einem Gleitschuh aufgenommen
ist, wobei der Gleitschuh in einer Richtung zum
MalRstab-Lasttragbauteil hin und von diesem weg be-
weglich am Sensor-Lasttragbauteil festgelegt ist und bei
einer Relativbewegung von Mafstab-Lasttragbauteil
und Sensor-Lasttragbauteil an einer vom Sensormal3-
stab verschiedenen Gleitflache des Maf3stab-Lasttrag-
bauteils gleitet. Durch Vorsehen einer von dem Sensor-
mal3stab verschiedenen Gleitfliche am Malstab-Last-
tragbauteil ist sichergestellt, dass der Sensormaf3stab
selbst, d.h. der vom Sensor zu erfassende Bereich, nicht
mit dem Gleitschuh des Sensors in Kontakt gelangt und
somit von diesem nicht beeintrachtigt werden kann. Als
Folge kann Uber sehr lange Zeit eine hohe Erfassungs-
genauigkeit der Sensoreinrichtung gewahrleistet wer-
den.

[0013] Eine besonders stabile Abstiitzung des Sen-
sors erhalt man dann, wenn die Gleitflache mehrteilig ist,
wobei der Sensormal3stab zwischen zwei Abschnitten
der Gleitflache verlauft. In diesem Falle kann der Gleit-
schuh den Sensormafstab briickenartig tbergreifen,
wobei der Sensor selbst in dem Briickenabschnitt beriih-
rungslos im gewiinschten Abstand Uber den Sensor-
maf3stab gefiihrt wird.

[0014] Zur Sicherstellung des richtigen Abstands zwi-
schen Sensor und Sensormafstab kann der Gleitschuh
zur Anlage an die Gleitflache vorgespannt sein.

[0015] Die beschriebene Sensoreinrichtung wird be-
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vorzugt zur Erfassung der Relativbewegung bei Férder-
bewegungen eingesetzt. Dies ist dann besonders ein-
fach mdglich, wenn ein Lasttragbauteil ein Sténder eines
Hubgerists oder eines Zusatzhubs ist und wenn das je-
weils andere Lasttragbauteil ein Hubrahmen des Hub-
gerusts oder ein Gabeltrager des Zusatzhubs ist. Ebenso
kann ein Lasttragbauteil ein Seitenrahmen und das an-
dere Lasttragbauteil ein diesem zugeordneter Stander
sein.

[0016] Bevorzugtistder Sensor an dem beziglich des
Flurférderzeugrahmens in geringem Ausmaf weniger
bewegten Lasttragbauteil angeordnet, da dies die Ver-
kabelung des Sensors erheblich vereinfacht. Da der Sen-
sormal3stab in der Regel passiv ist, d.h. weder mit En-
ergie versorgt wird noch Signale abgibt, kann dieser ohne
Nachteil an dem beziglich des Flurférderzeugrahmens
in groRerem Ausmalfd bewegten Lasttragbauteil angeord-
net sein. Daher kann der Stéander das Sensor-Lasttrag-
bauteil sein und der Hubrahmen, Seitenrahmen oder Ga-
beltrager das MaRstab-Lasttragbauteil sein.

[0017] Die vorliegende Erfindung wird im Folgenden
anhand der beiliegenden Zeichnungen naher erlautert.
Es stellt dar:

Fig. 1  ein Hubgerust und

Fig.2 eine VergroBerung einer Explosionsdarstel-
lung eines am Stander befestigten Sensors und
eines am Hubrahmen ausgebildeten Sensor-
maf3stabs.

[0018] Inden Figuren 1 und 2 ist ein Ausfiihrungsbei-

spiel der vorliegenden Erfindung dargestellt. Fig. 1 zeigt
ein allgemein mit 10 bezeichnetes Hubgeriist aus einem
ortsfest an einem nicht dargestellten Rahmen eines Flur-
forderzeugs befestigten Sténder 12 und einem daran in
Richtung des Doppelpfeils V beweglich gefiihrten
Hubrahmen 14.

[0019] AneineminFig.1oberenLangsende des Stan-
ders 12 ist eine Befestigungsausbildung 16 zur Befesti-
gung einer in Fig. 2 allgemein mit 20 bezeichneten Sen-
soranordnung vorgesehen. Der Befestigungsausbildung
16 gegeniberliegend und zu dieser hinweisend ist am
Stander 14 ein Sensormafistab 22 vorgesehen. Der Sen-
sormal3stab 22 ist gebildet durch Eindriicken von Vertie-
fungen 22a, welche in Richtung des Doppelpfeils V auf-
einander folgend mit gleichem Abstand angeordnet sind.
Es handelt sich dabei um einen inkrementalen Sensor-
malfistab 22.

[0020] Das Eindriicken der Vertiefungen 22a in eine
Seitenflache 14a des Hubrahmens 14 kann in sehr ein-
facher Weise durch ein auf der Flache 14a in Richtung
des Doppelpfeils V abrollendes Werkzeug erfolgen. Auf
dem Umfang des Werkzeuges kénnen Vorspriinge aus
gehartetem Metall in Umfangsrichtung verteilt angeord-
netsein, welche sich dann beim Abrollen des Werkzeugs
auf der Flache 14a in das Material des Hubrahmens 14
eindriicken. Die Vorgehensweise entspricht dem R&n-
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deln einer Oberflache.

[0021] Durch das unmittelbar einstiickige Ausbilden
des Sensormalstabs 22 mit dem Hubrahmen 14 wird
ein sehr robuster SensormafRstab erhalten, welcher eine
ausreichende Genauigkeit zu liefern imstande ist. Der
Vorgang eines Anbringens und Justierens eines geson-
derten Sensormaf3stabs am Hubrahmen 14 entféllt. Es
ist lediglich darauf zu achten, dass der Sensormaf3stab
22 in einer definierten Position und Lage am Hubrahmen
14 ausgebildet wird, was jedoch mit heutigen numme-
risch gesteuerten Bearbeitungsmaschinen kein Problem
darstellt. Das Aufbringen des Sensormafstabs am
Hubrahmen 14 stelltlediglich einen weiteren Fertigungs-
schritt dar, welcher mit anderen Fertigungsschritten zur
Herstellung des Hubrahmens 14 parallelisiert und damit
ohne nennenswerten Zeitverlust ausfuhrbar ist.

[0022] Es seian dieser Stelle ausdriicklich darauf hin-
gewiesen, dass anstelle eines inkrementalen Sensor-
mafstabs auch ein mehrspuriger, absoluter Sensor-
mafistab vorgesehen sein kann, etwa wenn unterschied-
liche, in Richtung des Doppelpfeils V verlaufende, par-
allele MaRstabsspuren eine bindre Zahl mit mehreren
Stellen unterschiedlicher Bit-Wertigkeit repréasentieren.
Jeder Spur kann dann eine Bit-Wertigkeit zugeordnet
sein. Mit n Spuren kénnen so 2" Zahlen von 0 bis 21
dargestellt werden. Betragt die Schrittweite einer Erhe-
bung und einer Vertiefung der niedrigstwertigen Spur a,
so kann mit n Spuren die Strecke a«2" kodiert werden.
[0023] Die Sensoranordnung 20 umfasst einen Detek-
tor 24, welcher an einem Gleitschuh 26 befestigt ist. Eine
Datenleitung 28 tibertragt die Erfassungssignale des De-
tektors 24 zu einer in Fig. 2 nicht dargestellten Steuerung
bzw. Rechnereinheit. Der Gleitschuh 26 istin einer Hillse
30 eines Sensorflansches 32 in Richtung des Doppel-
pfeils W beweglich aufgenommen und wird durch eine
Schraubendruckfeder 34 zum Sensormaf3stab 22 hin an
die Flache 14a des Hubrahmens 14 angedriickt. Durch
diese Anbringung des Detektors 24 an dem Gleitschuh
26 ist ein fiir eine Erfassung der Erhebungen und Ver-
tiefungen des Sensormaf3stabs 22 optimaler Abstand
des Detektors 24 zum Sensormal3stab 22 gewéahrleistet.
Lastbedingte Verformungen des Hubrahmens k&énnen
durch das Bewegungsspiel des Gleitschuhs 26 in der
Hulse 30 ausgeglichen werden.

[0024] Der Gleitschuh umfasst einen in Fig. 2 linken
Gleitabschnitt 36 und einen in Fig. 2 rechten Gleitab-
schnitt 38. Zwischen diesen Gleitabschnitten 36 und 38
verlauft der Sensormaf3stab 22 ohne jede Bertihrung mit
dem Gleitschuhmaterial. Bei einer Relativbewegung von
Hubrahmen 14 und Sténder 12 gleitet so die Sensoran-
ordnung 20, insbesondere der Detektor 24 beriihrungs-
los Uber den Sensormal3stab 22.

[0025] Der linke Gleitabschnitt 36 gleitet dabei auf ei-
nem links vom Sensormafistab 22 gelegenen Gleitfl&-
chenabschnitt 40, wéhrend der rechte Gleitabschnitt 38
auf einem rechts vom Sensormallstab 22 gelegenen
Gleitflachenabschnitt 42 gleitet. Die Gleitflachenab-
schnitte 40 und 42 sind in Fig. 2 strichliniert angedeutet.
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Die Gleitflachenabschnitte 40 und 42 bilden gemeinsam
eine Gleitflache 44.

[0026] Durch diese Gestaltung des Gleitschuhs 26,
welcher briickenartig den SensormafR3stab 22 orthogonal
zu dessen Haupterstreckungsrichtung tibergreift, wird ei-
nerseits eine stabile Auflage des Gleitschuhs 26 an der
Flache 14a des Hubrahmens 14 gewahrleistet und wird
andererseits ein dauerhaft beriihrungsloses Abtasten
des Sensormaf3stabs 22 ermdglicht, was im Detektor 24
und am Sensormaflstab 22 zu einem nahezu
verschleil3freien Arbeiten fuhrt. Eine derartige Sensor-
einrichtung aus Sensormalf3stab 22 und Sensoranord-
nung 20 weist daher eine hohe Lebensdauer bei dauer-
haft hoher Erfassungsgenauigkeit auf.

Patentanspriiche

1. Flurférderzeug miteinem ersten Lasttragbauteil (12)
und einem zweiten Lasttragbauteil (14), welche zur
Ausfihrung einer Férderbewegung relativ zueinan-
der beweglich vorgesehen sind, wobei zur Erfas-
sung der Relativbewegung zwischen den beiden
Lasttragbauteilen (12, 14) an einem der Lasttrag-
bauteile (14) (MaRstab-Lasttragbauteil) ein Sensor-
malf3stab (22) und an dem jeweils anderen Lasttrag-
bauteil (12) (Sensor-Lasttragbauteil) ein zur Erfas-
sung des Sensormal3stabs (22) ausgebildeter Sen-
sor (24) vorgesehen ist,
dadurch gekennzeichnet, dass der Sensor-
maf3stab (22) derart einstickig an dem MaR-
stab-Lasttragbauteil (14) ausgebildet ist, dass ein
Abschnitt (14a) des MaR3stab-Lasttragbauteils (14)
selbst der Sensormal3stab (22) ist.

2. Flurférderzeug nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass der Sensor-
malfstab (22) reliefartig in dem Maf3stab-Lasttrag-
bauteil (14) ausgebildet ist.

3. Flurférderzeug nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet, dass der Sensor-
malstab (22) in das Mafstab-Lasttragbauteil (14)
eingegossen oder/und eingeprégt oder/und einge-
driickt oder/und eingeréndelt oder/und eingeéatzt ist.

4. Flurférderzeug nach dem Oberbegriff von Anspruch
1, gegebenenfalls nach einem der vorhergehenden
Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass der Sensor (24) in
einem Gleitschuh (26) aufgenommen ist, wobei der
Gleitschuh (26) in einer Richtung (W) zum
MalRstab-Lasttragbauteil (14) hin und von diesem
weg beweglich am Sensor-Lasttragbauteil (12) fest-
gelegt ist und bei einer Relativbewegung von
Mal3stab-Lasttragbauteil (14) und Sensor-Lasttrag-
bauteil (12) an einer vom Sensormalfistab (22) ver-
schiedenen Gleitflache (40, 42, 44) des MalR-
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stab-Lasttragbauteils (14) gleitet.

Flurférderzeug nach Anspruch 4,

dadurch gekennzeichnet, dass die Gleitflache
(40, 42, 44) mehrteilig ist, wobei der Sensormafistab
(22) zwischen zwei Abschnitten (40, 42) der Gleit-
flache (40, 42, 44) verlauft.

Flurférderzeug nach Anspruch 4 oder 5,

dadurch gekennzeichnet, dass der Gleitschuh
(26) zur Anlage an die Gleitflache (40, 42, 44) vor-
gespannt ist.

Flurférderzeug nach einem der vorhergehenden An-
spruche,

dadurch gekennzeichnet, dass ein Lasttragbau-
teil (12) ein Sténder (12) eines Hubgerusts (10) oder
eines Zusatzhubs ist und dass das jeweils andere
Lasttragbauteil (14) ein Hubrahmen (14) des Hub-
gerists (14) oder ein Seitenrahmen oder ein Gabel-
trager des Zusatzhubs ist.

Flurférderzeug nach Anspruch 7,
dadurch gekennzeichnet, dass der Stander (12)
das Sensor-Lasttragbauteil (12) ist und der Hubrah-
men (14) oder Gabeltrager oder Seitenrahmen das
Malstab-Lasttragbauteil (14) ist.



EP 1614 651 A2

\\\\\\ \\\\\\\ /AT /A

/A /N

Y/

\\ \\\\

e

A fl.l/

W/

A
L

N



	Bibliographie
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen

