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@ Mehrteiliges Vorsatzgerat fiir ein fahrbares Arbeitsgerat.

@ Bei einem mehrteiliges Vorsatzgerit flir ein fahr-
bares Arbeitsgerdt, das vorn am Arbeitsgerdt I0sbar
anzubringen ist, mit einem ger&teseitigen AnschlieB-
teil zum AnschlieBen des Vorsatzgerites am Arbeits-
gerat, mit einem bauteilseitigen Trageteil mit Halte-
rungen zum Aufnehmen, Bewegen, Halten und Ab-
geben des Bauteiles und mit Zwischenteilen zwi-
schen dem Anschlieiteil und dem Trageteil, wobei
die Zwischenteile miteinander und mit dem An-
schlieBteil sowie dem Trageteil beweglich verbunden
sind, ist vorgesehen,

daB am geriteseitigen Ende des Vorsatzgerites ein
Hebemodul (1) angeordnet ist, das mit dem Arbeits-
gerat zu verbinden und gegeniiber dem Arbeitsgerit
mittels eines Hebeantriebes in der Hohe verstellbar
sowie in der gewlinschten Hhe festlegbar ist,

daB vorn an dem Hebemodul (1) ein Schiebemodul
(4) nach beiden Seiten verschlieblich gelagert und
mittels eines Schiebeantriebes verschiebbar sowie in
einer gewiinschten Seitenlage arretierbar ist,

daB vorn an dem Schiebemodul (4) ein Distanzie-
rungsmodul (10) vorgesehen und mittels eines Dist-
anzierungsantriebes in Langsrichtung zu verldngern
oder zu verklirzen und in der gewiinschten Position
zu halten ist und

daB vorn an dem Distanzierungsmodul (10) ein
Schwenkmodul (20,26) schwenkbeweglich gelagert
und mittels eines Schwenkantriebes zu verschwen-
ken und in der gewiinschten Schwenklage zu arretie-

ren ist.

Rank Xerox (UK) Business Services
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Die Erfindung betrifft ein mehrteiliges Vorsatz-
gerat fUr ein fahrbares Arbeitsgerdt, das vorn am
Arbeitsgerdt 16sbar anzubringen ist, mit einem ge-
rdteseitigen AnschlieBteil zum AnschlieBen des
Vorsatzgeridtes am Arbeitsgerdt, mit einem bauteil-
seitigen Trageteil mit Halterungen zum Aufnehmen,
Bewegen, Halten und Abgeben des Bauteiles und
mit Zwischenteilen zwischen dem AnschlieBteil und
dem Trageteil, wobei die Zwischenteile miteinander
und mit dem AnschlieBteil sowie dem Trageteil
beweglich verbunden sind.

Die Montage plattenférmiger und/oder stabfor-
miger Bauteile ist, wenn diese in ihren rdumlichen
Abmessungen groB und/oder in ihren Gewichten
schwer sind, von mehreren Personen gleichzeitig
vorzunehmen, wobei die Bauteile, etwa groBfldchi-
ge Platten bzw. lange Stdbe, Triger bzw. Rahmen
und dergleichen in die erforderliche Position zu
bringen, dort zu halten und zu befestigen sind.
Derartige Arbeiten sind infolge der groBen Abmes-
sungen und der hohen Gewichte solcher Bauteile
schwierig und ermiidend. Dariiber hinaus besteht
flir die mit diesen Arbeiten befaBiten Personen eine
betrdchtliche Unfallgefahrdung und die Gefahr, daB
derartige Platten bzw. Stdbe bei der Montagearbeit
beschiddigt werden kdnnten.

Aus dem deutschen Gebrauchsmuster 92 00
663 ist ein Vorsatzgerdt flr einen fahrbaren Ga-
belstabler bekannt, wobei das Vorsatzgerdt einen
Rahmen hat, der mit den Gabeln des Gabelstablers
zu verbinden ist. AuBerdem hat das Vorsatzgerat
eine Aufnahmeeinrichtung zum Aufnehmen und Ab-
geben zu transportierender Gegenstdnde, wobei
die Aufnahmeeinrichtung mit dem Rahmen um eine
horizontale Achse schwenkbar verbunden ist. Dabei
weist die Aufnahmeeinrichtung Greifelemente zum
Halten von plattenférmigen Montageelementen auf.
AuBerdem ist vorgesehen, daBl die horizontale Ach-
se quer zur Fahrtrichtung des Gabelstablers ausge-
richtet ist und daB die Aufnahmeeinrichtung ferner
um eine vertikale Achse schwenkbar ist. Die hori-
zontale Achse und die vertikale Achse k&nnen in
einem ersten Zwischenstlick der Aufnahmeeinrich-
tung gehalten sein, das um die vertikale Achse
schwenkbar mit dem Rahmen und um die horizon-
tale Achse mit dem Rest der Aufnahmeeinrichtung
verbunden ist. Hierdurch ist das Anbringen von
Montageplatten beim Bau von Kuhlrdumen und
Kihlhallen zu vereinfachen.

Mit diesem Vorsatzgerdt ist es lediglich mog-
lich, Platten aufzunehmen und um drei Achsen zu
drehen. Ein genaues Positionieren derartiger Plat-
ten ist mit dem Vorsatzgerat nicht mdéglich, viel-
mehr ist es zum genauen Positionieren der Platten
erforderlich, mit dem das Vorsatzgerdt tragenden
Gabelstabler die Positionierung der Platten vorzu-
nehmen, also mit dem Gabelstabler genau zu fah-
ren. Hierzu bedarf es eines besonders erfahrenen
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Gabelstablerfahrers, der bei solchen Montagearbei-
ten stdndig zugegen sein muB.

Es genligt somit nicht, mit dem Gabelstabler
lediglich angenZhert in die Ndhe der Montagestelle
zu fahren und die genaue Positionierung mit dem
Vorsatzgerdt vorzunehmen.

Aus der deutschen Offenlegungsschrift 25 15
562 ist ein Vorsatzgerat fiir Gabelstabler mit einem
Hubgerist fir vertikale Verschiebung bekannt, das
ohne zusdizliche AbstlitzmaBnahmen arbeitsfahig
ist. Diese Anordnung ist so getroffen, daB an dem
Gabeltrdger des Gabelstablers ein teleskopierbarer,
im Winkel verstellbarer Ausleger vorgesehen ist, an
dessen Ende eine im Winkel verstellbare Arbeits-
biihne angelenkt ist, deren Plattform mit einer hy-
draulischen, von der jeweiligen Winkelverstellvor-
richtung des Auslegers zwangsgesteuerten Nei-
gungskorrektur-Vorrichtung in horizontaler Lage ge-
halten wird. Dabei sind Elemente vorgesehen, die
die mechanischen, hydraulischen und elekirischen
Antriebsvorrichtungen des Vorsatzgerdtes mit den
entsprechenden die mechanische, hydraulische
oder elekirische Energie liefernden Energiequellen
des Gabelstablers koppeln.

In dem deutschen Gebrauchsmuster 76 35 851
ist eine Vorrichtung zum Aufnehmen eines Kor-
pers, insbesondere einer Platte beschrieben, wobei
ein an einem Forderfahrzeug anbringbarer Rahmen
vorgesehen ist, der zur Aufnahme eines Antriebs-
motors, einer Pneumatik-Pumpe und eines Hydrau-
lik-Aggregates ausgebildet ist, und wobei an dem
Rahmen eine mittels eines Arbeitszylinders
schwenkbare Saugplatte mittels eines Gelenkes an-
gelenkt ist.

Aus dem deutschen Gebrauchsmuster 88 13
516 ist ein Gabelstabler mit in Flhrungen des
Gabeltrdgers durch einen Antrieb querverschiebli-
chen Gabelzinken und mit einer Zusatzeinrichtung
zum Ankuppeln von Behdltern oder dergleichen,
vorzugsweise zum Aufnehmen von Behéltern zur
Lagerung gefdhrlicher Stoffe und Flussigkeiten be-
kannt. Diese Anordnung ist so getroffen, daB um
den FuBbereich der Gabelzinken schwenkbare he-
belférmige Auflagen vorgesehen sind, die durch
einen Antrieb von ihrer an das Hubgerist des Ga-
belstablers angeklappten inaktiven Stellung auf die
Gabelzinken absenkbar und formschlissig mit die-
sen kuppelbar sind und die an ihren inneren einan-
der zugewandten Seiten oder Bereichen Formstiik-
ke und/oder Zapfen oder dergleichen zum form-
schlissigen Ankuppeln an die Behélter aufweisen.

GemdB einer aus dem deutschen Gebrauchs-
muster 91 07 033 bekannten Befestigungsvorrich-
tung flir ein an einen Gabelstabler anbaubares Vor-
satzgerdt ist eine Gerdteaufnahmeplatte mit einer
Zinkenaufnahmeeinrichtung an ihrer Unterkante
und im Abstand Ubereinander angeordneten
Klemmbacken oberhalb der Zinkaufnahmeeinrich-
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tung vorgesehen, von denen mindestens eine
Klemmbacke h&henverschiebbar ausgebildet ist.
Die h8henverschiebbare Klemmbacke ist auf einem
Bolzen angeordnet, dessen aus der Klemmbacke
herausragendes Ende eine Offnung der Geriteaut-
nahmeplatte durchragt und auf der eine Exzenter-
scheibe drehbar angeordnet ist, wobei der lichte
Durchmesser der Offnung gréBer als der Durch-
messer des Bolzens ist.

Aus der EP 0 311 869 A1 ist ein Manipulator
zum Handling von schweren Lasten bekannt, insbe-
sondere von in Schuppenformation lose libereinan-
derliegenden, zu Wickeln aufgewundenen Druck-
produkten, wobei eine Haltevorrichtung an einem
freien Ende einer gegeniiber der Vertikalen um
einen Lagewinkel geneigten Drehachse oder eines
um einen Winkel geneigten starren Trdgerarms,
welche an eine Montagevorrichtung befestigt sind,
gehalten wird, wobei die Haltevorrichtung relativ zur
Montagevorrichtung drehbar oder schwenkbar ist.
Dabei liegt der Lagewinkel zwischen der Drehache
bzw. dem Tragerarm und einer Horizontalebene
zwischen 30 und 60°.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein
Vorsatzgerdt der einleitend genannten Art zu schaf-
fen, mit dem es mdglich ist, Bauteile in Form von
sperrigen Platten und langen Trdgern bzw. Rah-
men genau zu positionieren, ohne daB es erforder-
lich ist, daB diese genaue Positionierung mit dem
Arbeitsgerdt selbst durchzufiihren ist.

Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB dadurch
gelost, daB am geréteseitigen Ende des Vorsatzge-
rdtes ein Hebemodul angeordnet ist, das mit dem
Arbeitsgerdt zu verbinden und gegeniiber dem Ar-
beitsgerit mittels eines Hebeantriebes in der Hhe
verstellbar sowie in der gewlinschten HShe festleg-
bar ist, daB vorn an dem Hebemodul ein Schiebe-
modul nach beiden Seiten verschlieblich gelagert
und mittels eines Schiebeantriebes verschiebbar
sowie in einer gewlinschten Seitenlage arretierbar
ist, daB vorn an dem Schiebemodul ein Distanzie-
rungsmodul vorgesehen und mittels eines Distan-
zierungsantriebes in Langsrichtung zu verldngern
oder zu verkilirzen und in der gewilinschten Position
zu halten ist und daB vorn an dem Distanzierungs-
modul ein Schwenkmodul schwenkbeweglich gela-
gert und mittels eines Schwenkantriebes zu ver-
schwenken und in der gewiinschten Schwenklage
zu arretieren ist.

Hierdurch gelangt man zu einem Vorsatzgerit,
mit dem Bauteile in drei Ebenen dreiminensional
linear und radial bewegt werden k&nnen.

Das Vorsatzgerat kann zweckmiBig so ausge-
bildet sein, daB zwischen dem Schiebemodul und
dem Distanzierungsmodul ein Neigungsmodul vor-
gesehen ist, das mittels eines Neigungsantriebes
um eine in einer Ebene parallel zur Flurbene recht-
winklig zur L&ngsrichtung orientierte Neigungsach-
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se in beiden Neigungsrichtungen zu neigen ist.

Vorteilhafterweise kann zwischen dem Distan-
zierungsmodul und dem Schwenkmodul ein Dreh-
modul vorgesehen sein, das mittels eines Drehan-
friebes um eine senkrecht auf der Flurebene ste-
hende und durch die Mittellingsachse des Distan-
zierungsmoduls verlaufende Drehachse in beiden
Drehrichtungen zu drehen ist.

Des weiteren empfiehlt es sich, daB der
Schwenkmodul aus einem Schwenkarm und einem
Tragearm besteht, wobei der Schwenkarm an sei-
nem unteren Ende in einem Schwenklager an dem
Distanzierungsmodul bzw. an dem Drehmodul
schwenkbeweglich gelagert ist und am oberen
Ende Uber ein oberes Schwenklager mit dem Tra-
gearm schwenkbeweglich verbunden ist.

Die Antriebe der einzelnen Module k&nnen me-
chanische, elektrische, hydraulische oder pneuma-
tische Antriebe oder Antriebe von Hand sein.

Nach einem weiteren zweckmiBigen Merkmal
der Erfindung kann die Anordnung so getroffen
sein, daB an dem Tragearm als Halterungen Saug-
ndpfe, Elekromagnete oder mechanische Halterun-
gen in Form von Klammern oder dergleichen vor-
gesehen sind, die auf dem Tragearm in einem
bestimmten Muster verteilt bzw. auf einem be-
stimmten Raster angeordnet sind.

Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines
Ausflhrungsbeispieles des weitern erldutert, wobei
die Darstellung weitgehend stilisiert ist. Es zeigt

Fig. 1 eine Seitenansicht auf das erfindungs-
gemiB ausgebildete Vorsatzgerit in
der inaktiven Stellung und

Fig. 2 das Vorsatzgerdt gemaB Figur 1 in

der aktiven Stellung.

An einem in der Zeichnung nicht ndher darge-
stellten Flurfrderfahrzeug ist an dessen vorderem
Ende in Fahrzeugldngsrichtung ein Hebemodul 1
vorgesehen, das in Richtung des Pfeiles 2 am
FlurfGrderfahrzeug nach oben und in Richtung des
Pfeiles 3 am Flurférderfahrzeug nach unten ver-
stellt und in der gewlinschten HGhe arretiert wer-
den kann. Die H6henverstellung erfolgt Uber einen
in der Zeichnung im einzelnen nicht dargestellten
Antrieb.

In Fahrzeuglangsrichtung vor dem Hebemodul
1 ist an letzterem ein Schiebemodul 4 vorgesehen,
das in Richtung des Pfeiles 5 entlang des Hebemo-
duls 1 nach links und in Richtung des Pfeiles 6
entlang des Hebemoduls 1 nach rechts verschieb-
lich und in der gewilinschien Position feststellbar
ist. Der Antrieb flir das Schiebemodul 4 ist eben-
falls nicht dargestellt.

Weiter in Fahrzeugldngsrichtung vor dem
Schiebemodul 4 ist ein Neigungsmodul 7 angeord-
net, das sich gegeniliber dem Schiebemodul 4 in
Richtung des Pfeiles 8 oben nach rechts bzw. in
Richtung des Pfeiles 9 unten nach links und umge-
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kehrt durch einen in der Zeichnung im einzelnen
nicht ndher veranschaulichten Antrieb neigen 148t.

Statt dessen besteht auch die M&glichkeit, den
oberen Teil 28 des Schwenkarmes 20 um eine
Achse 29 in Richtung des Pfeiles 30 und dem Pfeil
30 entgegen zu neigen.

Noch weiter in Fahrzeugldngsrichtung vor dem
Neigungsmodul 7 ist ein Distanzierungsmodul 10
angebracht, das mit dem Neigungsmodul 7 Uber
Distanzierungshalter 11 und 12 verbunden ist, wo-
bei mittels eines nicht dargestellten Distanzierungs-
antriebes das Distanzierungsmodul 10 Richtung der
Pfeile 13 und 14 in Fahrzeugldngsrichtung nach
vorn und in Richtung der Pfeile 15 und 16 entge-
gen der Fahrzeugldngsrichtung nach hinten ver-
stellbar ist.

An dem Distanzierungsmodul 10 ist ein Dreh-
modul 17 um eine Drehachse 18 in Richtung der
Pfeile 19 rechtsherum oder entgegen der Richtung
der Pfeile 19 linksherum zu drehen ist. Der Dreh-
modulantrieb ist nicht dargestellt.

Am unteren Ende des Drehmoduls 17 ist ein
Schwenkarm 20, vorgesehen, der an seinem unter-
en Ende 21 im Bereich 22 mittels eines Schwenk-
gelenkes am Drehmodul 17 schwenkbeweglich be-
festigt ist und der an seinem oberen Ende 23 im
Bereich 24 lber ein Drehgelenk mit dem oberen
Teil 25 eines Tragarmes 26 verbunden ist. An dem
Tragarm sind in nicht ndher dargesteliter Weise
Halterungen in Form von Saugnipfen, Elektroma-
gneten, mechanischen Klammern oder dergleichen
vorgesehen, mit denen ein Bauteil 27 aufzuneh-
men, zu bewegen, zu halten und wieder abzugeben
ist. Bei dem Bauteil 27 kann es sich um ein plat-
tenférmiges Bauteil oder um ein stabférmiges Bau-
teil handeln, und zwar jeweils aus Metall, aus
Kunststoff, aus Holz, aus Beton oder dergleichen.

Mit dem vorstehend beschriebenen Vorsatzge-
rdt flr ein Flurférderfahrzeug k&nnen unhandliche
Paletten, Platten und dergleichen plattenférmige
Gegenstidnde, wie etwa Fenster, Tlren und dhnli-
ches, aber auch stabférmiges Material, insbeson-
dere Profile angehoben, geschwenkt, vorwiris be-
wegt und seitwérts verschoben werden kdnnen. Mit
dem an dem Vorsatzgeridt angeordneten Tragarm
26 ist es somit mdglich, eine Platte oder derglei-
chen beliebig im Raum zu bewegen. Es sind somit
die folgenden sechs Bewegungskomponenten
mdglich:

a) Heben und Senken,

b) seitliches Verschieben nach rechts und links,
c) Langsverschieben nach vorn und zurlick,

d) Neigen oben nach rechts und links um eine
horizontale Lingsachse,

e) Drehen rechtsherum und linksherum um eine
verti kale Achse und

f) Schwenken um eine horizontale Querachse.
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Fiir das Aufnehmen, Bewegen, Halten und Ab-
geben der einzelnen Bauteile ist es mdglich, ent-
weder nur Saugnipfe, oder nur Elektromagnete
oder Saugndpfe und Elekiromagnete gemeinsam
zu verwenden. AuBerdem k&nnen mechanische
Halterungen zum Einsatz kommen.

Die einzelnen Module sind in ihrer Anordnung
zueinander austauschbar. Fir einfachere Anwen-
dungen kdnnen einzelne Module entfallen.

Patentanspriiche

1. Mehrieiliges Vorsatzgerat fir ein fahrbares Ar-
beitsgerdt, das vorn am Arbeitsgerdt 10sbar
anzubringen ist, mit einem ger&teseitigen An-
schlieBteil zum AnschlieBen des Vorsatzgerd-
tes am Arbeitsgerét, mit einem bauteilseitigen
Trageteil mit Halterungen zum Aufnehmen, Be-
wegen, Halten und Abgeben des Bauteiles und
mit Zwischenteilen zwischen dem AnschlieBteil
und dem Trageteil, wobei die Zwischenteile
miteinander und mit dem AnschlieBteil sowie
dem Trageteil beweglich verbunden sind,
dadurch gekennzeichnet,
daB am gerdteseitigen Ende des Vorsatzgerd-
tes ein Hebemodul (1) angeordnet ist, das mit
dem Arbeitsgerdt zu verbinden und gegeniiber
dem Arbeitsgeridt mittels eines Hebeantriebes
in der H6he verstellbar sowie in der gewiinsch-
ten HOhe festlegbar ist,
daB vorn an dem Hebemodul (1) ein Schiebe-
modul (4) nach beiden Seiten verschlieblich
gelagert und mittels eines Schiebeantriebes
verschiebbar sowie in einer gewiinschten Sei-
tenlage arretierbar ist,
daB vorn an dem Schiebemodul (4) ein Distan-
zierungsmodul (10) vorgesehen und mittels ei-
nes Distanzierungsantriebes in Ldngsrichtung
zu verldngern oder zu verkiirzen und in der
gewlinschten Position zu halten ist und
daB vorn an dem Distanzierungsmodul (10) ein
Schwenkmodul (20,26) schwenkbeweglich ge-
lagert und mittels eines Schwenkantriebes zu
verschwenken und in der gewilinschien
Schwenklage zu arretieren ist.

2. Vorsatzgerdt nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, daB zwischen dem Schiebemo-
dul (4) und dem Distanzierungsmodul (10) ein
Neigungsmodul (7) vorgesehen ist, das mittels
eines Neigungsantriebes um eine in einer Ebe-
ne parallel zur Flurebene rechtwinklig zur
Langsrichtung orientierte Neigungsachse in
beiden Neigungsrichtungen zu neigen ist.

3. \Vorsatzgerit nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, daB zwischen dem Distanzie-
rungsmodul und dem Schwenkmodul (20,26)
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ein Drehmodul (17) vorgesehen ist, das mittels
eines Drehantriebes um eine senkrecht auf der
Flurebene stehende und durch die Mittelldngs-
achse des Distanzierungsmoduls (10) verlau-
fende Drehachse in beiden Drehrichtungen zu 5
drehen ist.

Vorsatzgerdt nach einem oder mehreren der
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, daB das Schwenkmodul (20,26) aus 10
einem Schwenkarm (20) und einem Tragearm

(26) besteht, wobei der Schwenkarm (20) an
seinem unteren Ende (21) in einem Schwen-
klager (22) an dem Distanzierungsmodul (10)

bzw. an dem Drehmodul (17) schwenkbeweg- 15
lich gelagert ist und am oberen Ende (23) Uiber

ein oberes Schwenklager (24) mit dem Trage-

arm (26) schwenkbeweglich verbunden ist.

Vorsatzgerdt nach einem oder mehreren der 20
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, daB8 die Antriebe der einzelnen Mo-
dule (1,7,10,17,20,26) mechanische, elekiri-
sche, hydraulische oder pneumatische Antrie-
be oder Antriebe von Hand sind. 25

Vorsatzgerdt nach einem oder mehreren der
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, daB an dem Tragearm (26) als Halte-
rungen Saugndpfe, Elekromagnete oder me- 30
chanische Halterungen in Form von Klammern
oder dergleichen vorgesehen sind, die auf dem
Traegarm (26) in einem bestimmten Muster
verteilt bzw. auf einem bestimmten Raster an-
geordnet sind. 35
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