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@ Manipulator und Verfahren zur Bewegung von auf einer Unterlage befindlichen Teilen in ihre Einbauposition.

3 2a
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@ Manipulatoren zum Bewegen von auf einer Unterlage
befindlichen, vorzugsweise dort hergesteliten Grofdtafeln
und/oder gekrimmten Teilen, enthalten einen Mast (19). Der
Mast (19) tragt eine Winde {4) zum Auf- und Abwickeln eines
Seiles (5) von einem Flaschenzug mit zumindest zwei oberen
Rollen {2a, 2b} und zumindest zwei unteren Rollen (15a, 15b),
wobei je eine der unteren Rollen {15a, 15b) in je eine lose
Seilschlaufe eingehangt ist und Befestigungsmittel {33a,
33b) tragt, die an verschiedenen Stellen der Groftafel
und/oder der aufzurichtenden Teile befestigbar sind, so dal’
die GroRtafel und/oder das aufzurichtende Teil durch Drehen
an der Winde aufgerichtet werden kénnen. Durch Verwen-
dung eines am oberen Ende des Mastes (19) befestigbaren
Zusatzteils (14a) kbnnen die Manipulatoren auf die Oberseite
einer bereits aufgerichteten GroBtafel oder eines bereits
aufgerichteten Teiles aufgesetzt werden und hier Lasten
unmittelbar neben der aufgerichteten GroRtafel oder dem
aufgerichteten Teil anheben.

Croydon Printing Company Ltd.



Bezckreiburg

0187326

Es ist bekannt, Fertigteilwande, die auf der Grundplatte eines
Hauses hergestellt wurden, von Hand in der Weise aufzurichten,
daB sie gleich in Einbauposition stehen. Fiir die Herstellung und
Montage von Deckenteilen wurde vom Anmelder vorgeschlagen, eine
steife Schalungsplatte auf die Oberkante der aufgerichteten und
befestigten Wdnde aufzulegen, das darauf gefertigte Teil zusam-
men mit der Platte in senkrechte Lage hochzukippen, und nach
ausreichender Aushé&rtung in die endgliltige Lage herunterzukip-

pen. Die Verfahren haben sich in der Praxis bewdhrt.

Fir die Deckenherstellung und Montage bendtigt man jedoch noch
umfangreiche technische Vorrichtungen und SicherheitsmaBnahmen.

Dies ist insbesondere fiir Selbsthilfegruppen unerwiinscht.

Der vorliegenden Erfindung liegt daher die Zielsetzung zugrun-
de, mit kleinen Arbeitskolonnen und einfachem Gerdt alle not-
wendigen Teile auf einer Grundplatte herzustellén und montieren
zu konnen. Die Erfindung bezweckt daher einfache, kostengilinsti-
ge, sowie leicht und sicher zu bedienende Manipulatoren zu schaf-
fen, mit denen dieses moglich ist. Diese Aufgabe wird durch den
Gegenstand der Anspriiche 1 und 3 geldst. Bevorzugte Weiterbil-
dungen sind in .den Unteranspriichen beschrieben.

Der Erfindung liegt des weiteren die Aufgabe zugrunde, Verfahren
in Vorschlag zu bringen, mit denen sich vorzugsweise unter Zu-
hilfenahme der erfindungsgemdBen Manipulatoren, die zu dem Ge-
baude zusammenzusetzenden GroBtafeln und andere Fertigteile

- leicht in ihre Einbauposition bringen lassen. Diese Aufgabe wird
erfindungsgemdf durch den Gegenstand des Anspruchs 7 geldst.

Bevorzugte Weiterbildungen sind in den Unteranspriichen beschrie-
ben.
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Wirkungsweise und Vorteile der Erfindung sind in Folgendem
Text und den Abbildungen beschrieben., Es stellen dar:

Fig. 1 einen an sich bekannten Aufrichtmanipulator 1b

Fig, 2a den Aufrichtvorgang einer Wand 6b sowie die erste
Phase bei der Montage eines Deckenteils 7

Fig. 2b weitere Phasen des Deckenmontagevorgangs

Fig. 3 ein Detail '

Fig. 4 eine mdgliche Ausfithrung eines Zusatzteils 14

Fig. 5 eine zZweihakige Variante eines mehrhakigen
Manipulators 1a

Fig. 6, 7, 8 Details _

Fig. 9, 10, 11 Einzelheiten einer mdglichen Ausfiihrung eines
Zusatzteils 14a zur Deckenmontage mit Hilfe eines
zweihakigen Manipulators 1a

Fig. 12, 13 MOgliche Varianten eines Ausziehmanipulators.

Fig. 14, 15, 16 Varianten von Montagevorgéngen.
Fig. 1 zeigt einen an sich bekannten Manipulator 1b zum

Aufrichten von liegend hergestellten Teilen. Er besteht aus
einem Mast 19, der aus einem einteiligen Vierkantrohr oder
auch aus einer liéngenveridnderlichen Schalungsstiitze
hergestellt sein kann. Weiter besitzt er eine obere Rolle 2,
iber die ein Seil 5 lauft, an dem ein Haken 3 befestigt ist.
An dem Seil 5 kann man mit einer Winde 4 ziehen.

Nzch DIN 1045 sollte man Wand- und Deckenteile etwa alle

2 m verbinden. Hieraus, sowie aus der Uberlegung, die
Montagebewehrung nicht stérker als die ohnehin notwendige
Ringankerbewehrung zu machen, ergeben sich sinnvolle Mast=
abstédnde von 2 m .

Unm bei der Aufrichtung langer Teile mit weniger Personal
auszukommen, ist es wiinschenswert, Manipulateren zu haben,
die mit mindestens zwei Haken ausgestattet sind. Fig. 5 zeigt
eine Variante mit zwei Haken 3%a, b . Er besitzt zwel obere
Rollen 2a,2b sowie zwei untere Rollen 15a, 15 b. Das Seil 5
verlduft nun von der Winde 4 nacheinander iiber die obere
Rolle 2a, die Rolle 15b, die obere Rolle 2b (Fig.6), die
Rolle 15a zum Haken 3, der auch als Kausche ausgebildet sein
kann und am oberen Mastende befestigt ist. Man erhdlt einen

Flaschenzug mit zwei oberen und zwei unteren Rollen, wobei
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die unteren Rollen aufgel®st sind., Es ist eine reine
Konstruktionsaufgabe, die Zahl der Rollen zu vermehren und
dadurch noch mehr Hsken zum Einsatz zu bringen. Dies ist mit
im Anspruch enthalten, obwohl es nicht ndher beschrieben
wird. | '

Der Mast 19a wird in einen Verteilerfuss 30 gesteckt, der
seinerseits auf einen Auflagerbalken 31 (Fig. 7) gessellt
wird. Der Balken 31 liegt unter Zwischenschaltung eines
weichen Polsters 32 auf der Grundplatte 8. Es geniigt den
statischen Anforderungen, wenn er 1,5 m lang ist,

Durch Abstandhalter 34 (¥Fig. 8) kann man dafiir sorgen, dass
die Fusspitze des Masts 30 und die Angriffspunkte der Haken
3% gleich weit vom Teil entfernt sind. Dadurch vermeidet man
die beim Beginn des Aufrichtvorgangs beim Einzelmanipulator
auftretenden Kippmomente, die zwar beherrschhar, aber lédstig
sind. Es ist liberhaupt ein Vorteil beim Mehrhakenmanipulator,
dass Mast und Haken weit auseinanderliegen.,

Der an sich bekannte Aufrichtvorgang ist in Fig. 2a links

fiir die Aufrichtung eines Wandteils 6b skizziert.

Wandteil und Stiitze rutschen wihrend des Vorgangs nicht
auseinander, wenn der Reibungsbeiwert zwischen Teil und
Unterlage grosser als 0,23 und zwischen Polster 32 und
Unterlage grésser als 0,7 ist. (Theoretische Werte)

Natiirlich wird man trotzdem Sicherheitsvorkehrungen treffen.
Pig. 2 zeigt Wande 6 und Deckenteile 7, die nacheinander auf
einer Grundplatte 8 gegossen und aufgerichtet wurden, und
zwar zuerst die Aussenwidnde 6a und die nicht gezeigten
Querwidnde, dann nacheinander die Deckenteile 7a und 7, zuletzt
die Mittelldngswand 6b. Die Winde seien bereits so miteinander
verbunden, dass sie sicher stehen,

Wenn man ausschliesslich auf der Bodenplatte arbeiten will,
bendtigt man finf Arbeitstakte zur Fertigstellung aller Teile
eines Geschosses. Bei Verwendung von Zement der Festigkeits=
klasse Z45F und 255 bendtigt man fiir jeden Takt 3 Tage.

Wenn man als Trennmittel dicke Grossflédchenschaltafeln
verwendet, kann man auch so schachteln, dass alle Teile

eines Geschosses in einem Takt gefertigt wereden, Dies ist
auch bei Kdlte -vorteilhaft.
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Zur Endmontage wird jetzt das Deckenteil 7 mit Hilfe der

Manipulatoren 1 bis in die gestrichelt gezeichnete Lage
abgesenkt (Fig. 2a) und an handelsiibliche Schrédgstiitzen 9
gelehnt., Mit Vorrichtungen, die gem. Fig. 3 eine Verschrau=
bung sein kOnnen, wird dafiir gesorgt, dass das Teil nicht
wegrutscht. Wenn das Tell ein Plattenbalken ist, kann die
Schrédgstiitze 9 mit entsprechend geformtem Kopf in die Kehle
13 eingreifen,

Gem. Fig. 2b werden nun die mit Zusatzgerdten 14 versehenen
Manipulatoren 1 auf die Widndeba, 6b aufgelegt. Da der Fuss 30
stdren wiirde, wird er abgenommen. Das Seil 5 wird beim
Einzelmanipulator 1b um eine untere Rolle 15 herumgelegt, die
mit einem Haken 16 an Ansatzstiicken der Unterkante 12 des
Deckenteils 7 angreift. Der Haken3des Seils 5 wird an der
Oberkante 24 des Zusatzteils 14 befestigt. (Pig. 4)

Durch Drehen an der Winde 4 wird jetzt das Teil 7 angehoben.
Dabei bewegt sich die Schrigstiitze 9 mit der Oberkante des
Teils 7 auf die Wand 6b zu. Kurz vor Erreichen der Einbau=
position (gestrichelte Linie in Fig. 2b) steht das Teil 7

um das Auflagermass auf der Wand 6a bei der Wand 6Db iiber.
Wenn das gegeniiberliegende Deckenteil 7a schon eingebaut ist,
wird die Schrédgstiitze 9 so lang eingestellt, dass das Teil 7
Uber das Teil 7a hinweggleiten kann. Andernfalls werden die
Manipulatoren 1 auf Klotze 17 aufgelegt, die etwas diinner
sind, als das Teil 7. Vor Erreichen der Einbauposition hebt
die Deckenoberkante 18 den Manipulator etwas an und die KlGtze
kénnen herausgenommen werden, Wdhrend des Anhebens iibt das
Teil 7 eine Horizontalkraft gegen die Wand 6a aus. Diese wird
durch nicht gezeigte Gleitleisten aufgenommen, die an den
Enden des Deckenteils 7 angebracht werden.

Fir das Zusatzteil 14 gibt es unterschiedliche Konstruktionen.
Eine Mdglichkeit fiir einen Einzelmanipulator zeigt Fig. 4 :
Das Teil 14 besteht aus zweil Eisen 22, die unten durch einen
Fuss 23 und oben durch eine Querverbindung 24 verbunden sind.
Es wird mit dem Mast 19 dadurch rahmensteif verbunden, dass
man es mit Langldchern 25 iiber die zu diesem Zweck liberste=
hende Welle 20 der oberen Rolle 2 schiebt und einen Bolzen 21
durch L&cher 26 in den Eisen 22 und dem Mast 1
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hindurchschiebt und mit geeigneten Vorrichtungen arretiert.
Der Fuss 23 besitzt ein weiches Polster 27 vorzugsweise aus
Baulagergummi, das so angebracht ist, dass die Last auf die
Innenseite der Wand 6a Ubertragen wird. Die Wand 6a besitzt
an der Aufstandstelle Ausnehmungen, die dafiir sorgen, dass der
Fuss nicht eingeklemmt wird. Zusammen mit entsprechenden
Ausnehmungen im Deckenteil werden sie spdter mit zur Schub=
kraftiibertragung herangezogen,

Der Abstand zwischen den Eisen 22 wird so gewidhlt, dass die
untere Rolle 15 zusammen mit ihrer Aufhingevorrichtung hinein=
passt. Dadurch wird daflir gesorgt, dass das Deckenteil 7 etwas
iiberschwingen kann, wenn es iiber die Oberkante der Wand 6a
rutscht., Man kann auch einen Bremsklotz 28 einsetzen, der das
Deckenteil 7 beim Einschwingen an eine Schrége anlaufen lésst.
Das Deckenteil 7 wird nun noch etwas weiter angehoben. Der
Bremsklotz 28 wird herausgenommen. Klebemdrtel wird einge=
bracht. Genaue Justierung der horizontalen Position ist ohne
grossen Kraftaufwand moglich., (z.B. durch Anheben der Unter=
kante des Masts 19 ).

Nun ldsst man das Teil 7 auf die Wand 6a ab und verbindet
beide. Nachdem es solchermassen gesichert ist, kann man es
durch Drehen an den Gewinden der Schrigstiitzen 9 auch auf

die Wand 6b ablassen.

Das Teil 14a (Fig. 9 , 10, 11) stellt eine Mdglichkeit der
Deckenmontage mit einem zweihakigen Manipulator 1a dar.

Im Prinzip dhnelt es dem Teil 14, nur dass die senkrechten
Eisen 22a, b weiter auseinanderstehen, oben durch eine ca.

1,5 m lange Querverbindung 24a verbunden sind und Einzelfiisse
23 a, b besitzen, Weiter besitzt es eine Umlenkung 25 sowie
Rolien 26, 27 und 28, Das Seil 5 lduft jetzt vom Haken 3 iiber
die Umlenkung 25, die Rollen 15a, 26, 27, 15b, 28, 2a zur
Winde 4.

Der Aufrichtvorgang ‘kann jetzt in der bereits beschriebenen
Form ablaufen, Gem, Fig. 9 sind Horizontalbewegungen des
bereits hochgezogenen Teils 7 auch dadurch mdglich, dass man
das untere Ende des Masts 19z anhebt.

In dhnlicher Weise ist die Deckenmontage auch mit aufgeltstem
Flaschenzug moglich. (Nicht beschrieben, aber mit beansprucht)
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Wenn der Platz nach oben beschrénkt ist, insbesondere beim
Aufrichten von Zwischenwiinden bei bereits montierter Decke,

ist ein Manipulator von Vorteil, der sich beim Aufrichten
teleskopartig auszieht. Fig. 12 zeigt das Funktionsprinzip

einer m8glichen Ausfilhrungsform eines einhakigen Auszieh=
manipulators: Der Mast besteht aus ineinandergesteckten

Teilen 194 und 19e. Der innere Mast 19e hat eine obere und
untere Rolle 2e, 2f, Der #ussere Mast 194 hat die obere Rolle

24 und die Winde 4. Das Seil 5 verlduft von der Winde 4 {iber
die Rollen 24, 2f, 2e zum Haken 3. Sobald beim Aufrichten
der Haken 3 die Rolle 2e erreicht, féngt der Innenmast 1Qe

an, sich herauszuschieben. Ein Anschlag 39 sorgt dafiir, dass
die Flihrung mit geringstmdglichem Spiel erfolgt.

Das Schema eines zweihakigen Ausziehmanipulators zeigt Fig.13

Das Seil 5 lduft von der Winde 4 aus nacheinander ilber die
Rollen 2m, 2%k, 2h, 15b, 2i, 15a, 2g, 21 zu einer am dusseren
Mast 19d befindlichen Befestigung 38. Die Rollen 21, 2k, 2g,

2i, 2h sind fest mit dem inneren Mast 19e wverbunden. ]

Durch allmdhliche Schrégstellung des Seils vermindert sich
die Vertikalkomponente der Kraft an den Rollen 15a, b .~
Wenn sie auf -die HBlfte der Seilkraft abgesunken ist, beginnt
der Innenmast sich herauszuschieben, Kurz vor Ende des
Aufrichtvorgangs verhindert man ein weiteres Herausschieben

des Innenmasts 19&, indem man z,B. einen Stift durech eins

der LOcher 37 schiebt.

Der zweihakige Ausziehmanipulator ist etwas komplizierter im
Aufbau, dafilr aber universeller anwendbar. Fir Montagevor=
génge gem. Fig. 2 wird man . nur einen derartigen
Manipulator bensttigen. _

Der Ausziehmanipulator kann auch bei der Montage von breite=
ren Teilen,wie kompletten Geschossdecken und iUber mehrere
Geschosse reichenden Wandteilen von Vorteil sein, da die
Knicklédnge zunéchst reletiv gering ist und die Last bei
grosseren Ausziehl&ngen immer kleiner wird.

Bei der bisherigen Beschreibung kann man hauptsdchlich an
kleinere Manipulatoren denken, die von einem Mann vorzugs=
weise von einer Handwinde bedient werden und mit denen man
Teile von maximal ca. 3m Breite und beliebiger Linge montiert.
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Will man Geschossdecken aus einem Stilck und-~oder mehrge=
schossige Wandteile montieren, bendtigt man grdssere Manipu=
latoren, die ihrerseits wieder Hantiermechanismen bendtigen.
Zum Beispiel kdnnte man mit Hilfe eines kleinen Baukrans

einen grossen Manipulator mit mehr als zwei Haken bewegen

und denselben Kran auch als Winde verwenden.

Um beim Aufrichten mehrgeschossiger Wédnde zu verhindern, dass
diese brechen, muss man steife Trédger auflegen und mit den
Wanden verbinden.

Fig. 14 zeigt eine Variante eines zweigeschossigen Montage=
ablaufs: Die zweigeschossigen Wande 6d, 6e besitzen auf halber
Hthe Aussparungen 40 als Deckenauflager, Die beiden Geschoss=
decken 74, 7e sind zun#dachst auf der Bodenplatte hergestellt,
dann aufgerichtet und zur Endmontage in die gezeichnete
Pozition zurickgekippt worden, wo sie durch die Schrigstiitzen
98 und 9e gehalten werden. Die Endmontage erfolgt wie beschrie= .-
ben : Zundchst wird die obere Decke 7e montiert. Sie enthdlt
hinreichend grosse Aussparungen, durch die man die Haken
hindurchlassen kann, um auch die Decke 74 zu montieren.

Fig. 15 zeigt eine weitere Variante in Anwendung bei einer
dreigeschossigen Montage: -Hier werden doppelt so viel Mani=
pulatoren aber keine Schrégstiitzen bendtigt. Sie werden so
aufgesetzt, dass an belden Winden Haken herunterhéngen.

Die Masten werden zur Sicherheit miteinander verschraubt,

Die Deckénteile sind auf der Grundplatte aufeinander gefertigt.
Auf einer Seite ragen sie durch Aussparungen“%n der Wandunter=
kante hindurch. Zur Endmontage hebt man die Deckenteile
zundchst auf einer Seite so weit an, dass sie schrig zwischen
die Wi&nde passen. Dann kann suf beiden Seiten welitergehoben

werden und schliesslich endmontiert werden,
Fig. 16 zeigt schliesslich eine Mischung aus Pig. 2 und 15

fir ein Geschoss und komplettes Deckenteil: Das Deckenteiln7k
wird zundchst in die schrige Position angehoben und mit
Schrégstiitzen 9 abgestiitzt. Dann wird die andere Seite in
bekannter Weise angehoben. Diese letzte Variante hat

die Vorteile, dass man mehr planerische Freiheit hat, Decke
und Umfassungswénde aufeinander fertigen und in einem Arbeits=
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gang montieren kann sowie die Lénge des Masts 49 auf die
maximale Wandh8he abstellen kann. Bel der Deckenmontage
bekommt er eine VerlﬁngerungézDas hthere Deckengewicht wird
dadurch aufgenommen, dass man die in Fig. 11 gegzeigten Rollen
15a, 15b, 26, 27 als Doppelrollen ausbildet und durch den
dadurch gebildeten Flaséhenzug die Hebekraft verdoppelt.
Wdhrend des Anhebens in die schrédge Position muss das
Deckenteil 7k in Richtung auf die Wand 6k geschoben werden
(Winden, Brechstangen)

Bei der Montage von Geschossdecken ist das Zusatzteil 14
zwar vorteilhaft, aber nicht unbedingt notwendig.
Insbesondere in F&dllen, in denen nicht auf eine Wand
aufgelagert wird, kann man mit dem Manipulator direkt heben.
Die Verbindung des Deckenteils mit den Stirnwidnden kann
durch Schwelissverbindungen an geeigneten Stahleinlagen
erfolgen. Man kann. jedoch such herk8mmliche Auflager erzielen,
indem man zundchst nur eine Stirnwand herstellt und aufrichtet
und das Deckenteil bei der Montage zundchst so weit auf die
Léngswandaﬁblésst,-dass geringe Reibungskréfte auftreten. .
In dieser Position kann man es horizontal bis iiber die
Stirnwandschieben und erst dann ganz ablassen,

Die zweite Stirnwsnd wird spidter zusammen mit den Innenwédnden
hergestellt und aufgerichtet.
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Manipulator und Verfahren zum Bewegen von auf einer

Unterlage befindlichen Teilen in ihre Einbauposition

Patentanspriiche:

1. Manipulator zum Bewegen von auf einer Unterlage be-
findlichen, vorzugsweise dort hergestellten GroBtafeln
und/oder gekrimmten Teilen,
dadurch gekennzeilichnet ,b das ein

Mast (19) vorgesehen ist, der eine Winde (4) tragt,

zum Auf- und Abwickeln eines Seiles (5) von einem

Flaschenzug mit zumindest zwei oberen Rollen ( 2a,2b)

und zumindest zwei unteren Rollen (15a,15b), wobei je

eine der unteren Rollen (15a,15b) in Jje eine 1lose

Seilschlaufe eingehdngt ist ‘und Befestigungsmittel

(33a,33b) trdgt, die an verschiedenen Stellen der

GroBtafel und/oder der aufzurichtenden Teile

befestigbar sind, so daB die GroBtafel und/oder das

aufzurichtende Teil durch Drehen an der Winde
aufrichtbar sind.

2. Manipulator nach Anspruch 1, gekennzeichnet durch ein
am oberen Ende des Mastes (19) Dbefestigbares
Zusatzteil (l4a), das in Form eines Querjochs (24a)
ausgebildet ist,‘ und an seinen duBeren Enden
Umlenkrollen (26,27,28) filir die Seilschlaufen triagt,

und mindestens zwei FiBe (23a, 23b) besitzt, die wvon
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dem Querjoch (24a) im wesentlichen senkrecht zu
diesem und senkrecht zu dem Mast (19) von diesem
abstehen, dergestalt, daB mittels der Winde (4) der

‘iber die FiiBe (23a,23b) auf @ie Oberseite einer

bereits aufgerichteten GroBtafel oder eines bereits
aufgerichteten Teiles aufgesetzte Manipulator
Lasten unmittelbar neben der aufgerichteten
GroBtafel oder dem aufgerichteten Teil anheben

kann.

Manipulator zum Bewegen von auf einer Unterlage be-
findlichen, vorzugsweise dort hergestellten GroBta-
feln und/oder gekriimmten Teilen,
dadurch gekenn=zeichmnett, daB
ein Mast (19) vorgesehen ist, der eine Winde (14)
tragt, zum Auf- und Abwickeln eines Seiles (5), das
am oberen Ende des Mastes (19) iber zumindest eine
Rolle (2) einer Umlenkvorrichtung oder eines Fla-
schenzuges gefiihrt ist und an seinem freien Ende
Befestigungsmittel (3) trdgt, die an der GroBtafel
und /oder dem Teil befestigbar sind,

daB am oberen Ende des Mastes (19) ein Zusatzteil
(14) befestigbar ist, das einen etwa senkrecht zum
Mast (19) verlaufenden Bereich (22) zum Aufsetzen
auf eine bereits aufgerichtete GroBStafel oder ein
aufgerichtetes Teil enthdlt.

Manipuiator nach einem der vorstehenden Anspriiche,
gekennzeichnet durch zumindest eine, vorzugsweise
ausziehbare Schrdgstiitze (9), die an ihrem FuB um
eine horizontale Achse schwenkbar ist und die als
verschiebbares Auflager eine Seite einer GroB8tafel
oder eines Teils beim Aufrichten stiitzt und beim

Anheben der anderen Seite der GroBtafel oder des

B

R

o e i e
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Teils die eine Seite desselben in Einbauposition
dreht und hebt.

5. Manipulator nach einem der Anspriche 2 bis 4, da-
durch gekenngeichnet, daB der Bereich (22) bzw. die
FiiBRe (23a,23b) auf der dem Mast (19) zugekehrten
Seite ausgekehlt sind und/oder daB die Winde (4)
auf der dem Bereich (22) bzw. den FiiBen (23a,23b)

abgekehrten Seite des Mastes (19) angeordnet sind.

6. Manipulator, insbesondere nach einem der Anspriiche
1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB der Mast (19)
teleskopartig ausziehbar ist und aus einem inneren
(19e) und einem &uBeren Mastteil (19d) besteht und
daB das Seil -(5) iber Rollen defgestalt gefihrt
ist, daB ein Manipulator mit mindestens einem Be-
festigungsmittel entsteht, wobei sich beim Auf-
richten einer GroBtafel oder eines Teiles einer
von der jeweiligen Konstruktion abhdngigen Stel-
lung der innere Mastenteil (19e) aus dem &uBeren
Mastteil (19d4) herausschiebt.

7. Verfahren zur Bewegung von auf einer Unterlage be-
findlichen, vorzugsweise dort hergestellten Grofta-
feln und/oder gekrimmten Teilen in ihre Einbaupo-
sition als GeschoBdecken, insbesondere mittels Ma-
nipulatoren gemdB einem der vorstehenden Anspriiche,
dadurch gekennzedichnett , daB
eine Seite der GroBtafel bzw. des Teiles in eine
Position gebracht wird, von der aus sie durch Be-
wegung entlang eines Kreisabschnitts unmittelbar
iber ihre Einbauposition gebracht wird und daB an-
schlieBend die andere Seite durch anndhernd verti-

kales Anheben, ggf. mit abschlieBender Horizontal-
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bewegung ebenfalls unmittelbar iiber ihre Einbaupo-
sition gebracht wird.

Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet,
daB8 die zu montierende GroBtafeln bzw. Teile, ggf.
nachdem sie in eine senkrechte Position gebracht
wurden, in eine schrédge Position gebracht und in
dieser durch zumindest eine Schrédgstiitze gehalten
werden und daB anschlieBend die andere Seite der-
selben in die Einbauposition angehoben wird (Fig.
2, Fig. 14, Fig. 16).

Verfahren nach Anspruch 7, zur Montage von drei
Umfassungswidnden und der Decke eines GeschoSes,
dadurch gekennzeichnet, daB die GeschoBdecke zwei
gegeniiberliegende Umfassungswdnde und eine dritte
Umfassungswand in der genannten Reihenfolge aufein-
anderliegend in einem Stapel -auf der Unterlage an-
geordnet werden, wobei eine der gegeniiberliegenden
GeschoBwande unten mit Ausspa}ungen versehen wird,
die sich mit entsprechenden Aussparungen im darun-—
terliegenden Deckenteil verzahnen, daB die Umfas-
sungswédnde aufgerichtet und miteinander verbunden
werden und daB anschlieBend die GeschoBdecke in
einer Weise montiert wird, daB sie durch eine senk-.
recht zu den Masten gerichtete Horizontalbewegung

auch auf der dritten Umfassungswand aufgelagert
wird.



FIG 1 I FIG 20 ~

l/ _ S
5 ‘E - . ;‘_"‘,' R :.:::,ﬁ87326

_26 4 4

N\
B
+J
=)
—
",
-

e gmae gensy  gereem gt TR .




B 0187326
24a F|G 6

FIG 7




0187326

o~

9¢

4

FIG14

FIG 16




	Bibliographie
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen

