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(54) Hubarbeitsbiihne

(57)  Die vorliegende Erfindung betrifft eine Hubar-
beitsbuhne mit einem Teleskopausleger und einem an
einem Ende des Teleskopauslegers angeordneten Ar-
beitskorb, wobei eine Nivellierung des Arbeitskorbs ge-
genliber dem Teleskopausleger mittels mindestens ei-
nem hydraulischen Geber-Nehmer-Zylindersystem er-
folgt, wobei an dem Arbeitskorb 16 mindestens ein Nei-
gungssensor 20 zum Erfassen der Neigung des Arbeits-
korbs 16 gegenulber der Horizontalen H und/oder der
Vertikalen V angeordnet ist und der Neigungssensor 20
Uber eine Signal- bzw. Datenleitung mit einer Auswerte-
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und Steuereinheit verbunden ist, wobei die Auswerte-
und Steuereinheit in Abhangigkeit von den Signalen
bzw. ermittelten Daten des Neigungssensors 20 Steu-
ersignale an das Geber-Nehmer-Zylindersystem 18
Ubermittelt, derart, dass unabhangig von einer Neigung
des Teleskopauslegers 12 der Arbeitskorb 16 mittels
dem Geber-Nehmer-Zylindersystem 18 in ungefahr ho-
rizontaler und/oder senkrechter Ausrichtung gehalten
wird. Des weiteren betrifft die Erfindung ein Verfahren
zur Steuerung der Nivellierung eines Arbeitskorbs einer
Hubarbeitsbliihne gegenuber einem Teleskopausleger,
an dessen einem Ende der Arbeitskorb befestigt ist.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Hubar-
beitsbihne mit einem Teleskopausleger und einem an
einem Ende des Teleskopauslegers angeordneten Ar-
beitskorb, wobei eine Nivellierung des Arbeitskorbs ge-
genuiber dem Teleskopausleger mittels mindestens ei-
nem hydraulischen Geber-Nehmer-Zylindersystem er-
folgt. Des weiteren betrifft die Erfindung ein Verfahren
zur Steuerung der Nivellierung eines Arbeitskorbs einer
Hubarbeitsbihne gegeniber einem Teleskopausleger,
an dessen einem Ende der Arbeitskorb befestigt ist.
[0002] Derartige Hubarbeitsbuhnen und Verfahren
sind bekannt. So beschreibt die DE 34 46 491 C2 eine
Hubarbeitsbihne mit hydraulischer Nivelliervorrichtung
bei der an einem neigungsverstellbaren Ausleger relativ
dazu schwenkbar eine angelenkte Arbeitsbihne mit ei-
ner Nivelliervorrichtung angeordnet ist. Die Nivelliervor-
richtung umfasst dabei einen mit der Arbeitsbiihne ver-
bundenen Hydraulikzylinder mit Sicherungsventilen so-
wie eine damit verbindbare Reserve-Hilfspumpe fiir das
Hydraulikmittel. Die Nivelliervorrichtung hat dabei die
Aufgabe, unabhangig von der jeweiligen Neigung des
Auslegers die Arbeitsbiihne zur Sicherheit der darin be-
findlichen Personen horizontal zu halten, wobei eine
maximale Neigung von 5° relativ zur Horizontalebene
zulassig ist. Des Weiteren beschreibt die DE 100 32 423
A1 eine fahrbare Hubarbeitsbihne mit einem auf einem
Fahrwerk angeordneten Auslegeraufbau, wobei der
Auslegeraufbau an einem Drehturm beweglich befestigt
ist. Des Weiteren weist die bekannte Hubarbeitsbihne
einen Nivellierturm auf, an dem ein Auslegeraufbau be-
weglich befestigt ist. Am Nivellierturm ist dabei minde-
stens ein Neigungssensor zur Steuerung einer Hebe-
und Senkvorrichtung angeordnet, derart, dass der Ni-
vellierturm unabhangig von der Neigung des Fahrwerks
mittels der Hebe- und Senkvorrichtung in ungefahr ho-
rizontaler Ausrichtung gehalten wird. Am Fahrwerk
kann dabei ein zweiter Neigungssensor angeordnet
sein. Die bekannte Hubarbeitsbiihne dient dabei zur
Verbesserung der Standsicherheit von fahrbaren Hub-
arbeitsblihnen.

[0003] Nachteilig an den bekannten Hubarbeitsbiih-
nen mit Teleskopausleger ist jedoch, dass bei grofReren
Hubarbeitsbihnen bei ausgefahrenen Teleskop eine
gewisse Abweichung von der Ideallage, das heil’t der
Nulllage entsteht, da die Durchbiegung des Teleskop-
auslegers durch die bekannte hydraulische Nivellierung
nicht abgefangen werden kann.

[0004] Es ist daher Aufgabe der vorliegenden Erfin-
dung eine Hubarbeitsbihne der eingangs genannten
Art bereitzustellen, welche eine einfache und sichere
zusatzliche Nivellierung bzw. Feinnivellierung des Ar-
beitskorbs gegeniiber dem Teleskopausleger ermdg-
licht.

[0005] Es ist weiterhin Aufgabe der vorliegenden Er-
findung ein Verfahren zur Steuerung der Nivellierung ei-
nes Arbeitskorbs einer Hubarbeitsbihne gegenlber ei-
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nem Teleskopausleger, an dessen einem Ende der Ar-
beitskorb befestigt ist, bereitzustellen, welches eine ein-
fache und sichere zusétzliche Nivellierung bzw. Feinni-
vellierung des Arbeitskorbs gegenliber dem Teleskop-
ausleger ermoglicht.

[0006] Geldst werden diese Aufgaben durch eine gat-
tungsgemafe Hubarbeitsbiihne und ein gattungsgema-
Res Verfahren gemafl den Merkmalen der unabhangi-
gen Anspriiche.

[0007] Vorteilhafte Ausgestaltungen sind in den je-
weiligen Unteranspriichen beschrieben.

[0008] Bei einer erfindungsgemalen Hubarbeitsbiih-
ne mit einem Teleskopausleger und einem an einem En-
de des Teleskopauslegers angeordneten Arbeitskorb ist
an dem Arbeitskorb mindestens ein Neigungssensor
zum Erfassen der Neigung des Arbeitskorbs gegeniiber
der Horizontalen H und/oder der Vertikalen V angeord-
net, wobei der Neigungssensor Uber eine Signal- bzw.
Datenleitung mit einer Auswerte- und Steuereinheit ver-
bunden ist, und die Auswerte- und Steuereinheit in Ab-
hangigkeit von den Signalen bzw. ermittelten Daten des
Neigungssensors Steuersignale an ein hydraulisches
Geber-Nehmer-Zylindersystem  Gbermittelt, derart,
dass unabhangig von der Neigung des Teleskopausle-
gers der Arbeitskorb mittels dem Geber-Nehmer-Zylin-
dersystem in ungefahr horizontaler und/oder senkrech-
ter Ausrichtung gehalten wird. Dadurch ist es vorteilhaf-
terweise maoglich, die verbleibende Schiefstellung des
Arbeitskorbes, die durch die Durchbiegung des Telesko-
pauslegers entsteht, auszugleichen. Das elektrische
System des Neigungssensors und der Auswerte- und
Steuereinheit arbeitet gewissermaflen als Hilfssystem
zu dem hydraulischen Hauptnivellierungssystem, nadm-
lich dem Geber-Nehmer-Zylindersystem.

[0009] In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung
der Erfindung ist am Teleskopausleger ein zweiter Nei-
gungssensor zum Erfassen der Neigung des Teleskop-
auslegers angeordnet. Auch der zweite Neigungssen-
sor ist Uber eine Signal- bzw. Datenleitung mit der Aus-
werte- und Steuereinheit verbunden. Dadurch ist es
mdglich, einerseits die Neigung des Teleskopauslegers
und andererseits die Schiefstellung des Arbeitskorbes
zu bestimmen und derart zu korrigieren, dass sowohl
der Teleskopausleger wie auch der Arbeitskorb der Null-
lage, das heift ohne starkere Abweichungen gegen-
Uber der Horizontalen oder Vertikalen gehalten wird.
[0010] In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung
der Erfindung gibt der erste Neigungssensor und/oder
der zweite Neigungssensor und/oder die Auswerte- und
Steuereinheit beim Uberschreiten einer vordefinierten
Neigung des Arbeitskorbes und/oder des Teleskopaus-
legers ein Signal zum Abschalten der Hubarbeitsbiihne
und/oder ein Warnsignal ab. Damit ist gewahrleistet,
dass beim Uberschreiten eines kritischen Neigungswin-
kels des Teleskopauslegers und/oder des Arbeitskor-
bes, der auch durch den Neigungsausgleich des hy-
draulischen  Geber-Nehmer-Zylindersystems  nicht
mehr kompensiert werden kann, es nicht zu einem Kip-
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pen des gesamten Hubarbeitsbiihne kommt.

[0011] Ein erfindungsgemales Verfahren zur Steue-
rung der Nivellierung des Arbeitskorbes einer Hubar-
beitsbihne gegenliber einem Teleskopausleger, an
dessen einem Ende der Arbeitskorb befestigt ist, um-
fasst folgende Schritte: (a) Ausfahren des Teleskopaus-
legers und Grobnivellierung des Arbeitskorbs mittels
mindestens einem hydraulischen Geber-Nehmer-Zylin-
dersystem; (b) Erfassen der Neigung des Arbeitskorbs
gegeniiber der Horizontalen H und/oder der Vertikalen
V mittels mindestens einem am Arbeitskorb angeordne-
ten Neigungssensor; (c) Ubermittlung der durch den
Neigungssensor ermittelten Signale bzw. Daten mittels
einer Signal- bzw. Datenleitung an eine Auswerte- und
Steuereinheit; (d) Steuerung des hydraulischen Ge-
ber-Nehmer-Zylindersystems mit Hilfe der Auswerte-
und Steuereinheit in Abhangigkeit von den Signalen
bzw. ermittelten Daten des Neigungssensors, derart,
dass unabhangig von einer Neigung des Teleskopaus-
legers der Arbeitskorb mittels dem Geber-Nehmer-Zy-
lindersystem in ungefahr horizontaler und/oder senk-
rechter Ausrichtung gehalten wird. Durch das erfin-
dungsgemale Verfahrenist es maglich eine verbleiben-
de Schiefstellung des Arbeitskorbes, die durch Durch-
biegung des Teleskopauslegers bedingt ist, auszuglei-
chen.

[0012] In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung
des erfindungsgemaRen Verfahrens werden der Aus-
werte- und Steuereinheit Signale bzw. Daten eines am
Teleskopausleger angeordneten zweiten Neigungssen-
sors zum Erfassen der Neigung des Teleskopauslegers
Ubermittelt. Dadurch ist gewahrleistet, dass neben der
Feinnivellierung des Arbeitskorbes durch das Ge-
ber-Nehmer-Zylindersystem auch eine entsprechende
hydraulische Nivellierung des Teleskopauslegers durch
weitere Hydraulikvorrichtungen mdglich ist.

[0013] In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung
des erfindungsgeméafen Verfahrens gibt der erste Nei-
gungssensor und/oder der zweite Neigungssensor und/
oder die Auswerte- und Steuereinheit beim Uberschrei-
ten einer vordefinierten Neigung des Arbeitskorbes oder
des Teleskopauslegers ein Signal zum Abschalten der
Hubarbeitsbiihne und/oder ein Warnsignal ab. Damit ist
gewahrleistet, dass beim Uberschreiten eines kritischen
Neigungswinkels des Arbeitskorbes und/oder des Tele-
skopauslegers, der auch durch den Neigungsausgleich
durch das Geber-Nehmer-Zylindersystem oder andere
hydraulische Vorrichtungen nicht mehr ausgeglichen
werden kann, es nicht zu einem Kippen der Hubarbeits-
blhne kommt.

[0014] Weitere Einzelheiten, Merkmale und Vorteile
der Erfindung ergeben sich aus der folgenden Beschrei-
bung eines zeichnerisch dargestellten Ausfiihrungsbei-

spieles.
[0015] Es zeigen
Figur 1  eine schematische Darstellung eines Tele-

skopauslegers mit einem Arbeitskorb einer
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Hubarbeitsbiihne gemaR dem Stand der

Technik; und
Figur 2  eine schematische Darstellung eines Tele-
skopauslegers mit einem Arbeitskorb geman
einer erfindungsgemaflen Hubarbeitsbiihne.
[0016] Figur1zeigteine schematische Darstellung ei-

nes Teleskopauslegers 12 mit einem Arbeitskorb 16 ei-
ner Hubarbeitsbiihne 10 gemafl dem Stand der Technik.
Man erkennt, dass zu der Nivellierung des Arbeitskor-
bes 16 gegeniiber dem Teleskopausleger 12 ein hy-
draulisches Geber-Nehmer-Zylindersystem 18 zwi-
schen den genannten Elementen angeordnet ist. Des
Weiteren erkennt man, dass bedingt durch die Lange
des Teleskopauslegers 12, dieser eine Ausrichtung auf-
weist, die von der idealen horizontalen Lage H und/oder
der idealen vertikalen Lage V deutlich abweicht. Die
ideale horizontale Lage H und die ideale vertikale Lage
V definieren die sogenannte Nulllage. Aus Figur 1 wird
deutlich, dass das Geber-Nehmer-Zylindersystem nicht
in der Lage ist, die durch die Durchbiegung des Tele-
skopauslegers 12 erfolgte Abweichung von der Null-
bzw. Ideallage ohne weitere Daten bzw. Informationen
auszugleichen.

[0017] Figur2zeigteine schematische Darstellung ei-
nes Teleskopauslegers 12 mit einem Arbeitskorb 16 ge-
mafR einer Ausflihrungsform der erfindungsgemaRen
Hubarbeitsbiuhne 10. Hierbei ist an dem Arbeitskorb 16
ein Neigungssensor 20 zum Erfassen der Neigung des
Arbeitskorbes 16 gegenlber der Horizontalen H und/
oder der Vertikalen V angeordnet. Der Neigungssensor
20 ist dabei Uber eine Signal- bzw. Datenleitung mit ei-
ner Auswerte- und Steuereinheit (nicht dargestellt) ver-
bunden, wobei die Auswerte- und Steuereinheit in Ab-
hangigkeit von den Signalen bzw. ermittelten Daten des
Neigungssensors 20 entsprechende Steuersignale an
das Geber-Nehmer-Zylindersystem 18 Gibermittelt, der-
art, dass unabhéangig von der Neigung des Teleskop-
auslegers 12 der Arbeitskorb 16 mittels dem Geber-Neh-
mer-Zylindersystem 18 in ungefahr horizontaler und/
oder senkrechter Ausrichtung gehalten wird. Durch die
Daten des Neigungssensors 20 ist neben der Grobni-
vellierung durch das Geber-Nehmer-Zylindersystem 18
auch eine Feinnivellierung bzw. eine Nachregelung der
Lage des Arbeitskorbes 16 durch das vorhandene Ge-
ber-Nehmer-Zylindersystem 18 mdglich. Das System
arbeitet gewissermafien als Hilfssystem zu dem hy-
draulischen Hauptnivellierungssystem, namlich dem
Geber-Nehmer-Zylindersystem 18. Im Gegensatz zu
rein elektronischen Nivelliersystemen arbeitet das in
dem Ausfiihrungsbeispiel dargestellte Nivelliersystem
auch dann noch, wenn die speicherprogrammierte
Steuerung des Systems ausgefallen ist und die Hubar-
beitsbiihne 10 Uber eine Notbedienung gefahren wird.
[0018] Des Weiteren ist es mdglich, dass am Telesko-
pausleger 12 ein zweiter Neigungssensor (nicht darge-
stellt) zum Erfassen der Neigung des Teleskopausle-
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gers 12 angeordnetist. Zudem kann die Hubarbeitsbiih-
ne 10 fahrbar ausgebildet sein.

Patentanspriiche

1.

Hubarbeitsbliihne mit einem Teleskopausleger (12)
und einem an einem Ende (14) des Teleskopausle-
gers (12) angeordneten Arbeitskorb (16), wobei ei-
ne Nivellierung des Arbeitskorbs (16) gegeniber
dem Teleskopausleger (12) mittels mindestens ei-
nem hydraulischen Geber-Nehmer-Zylindersystem
(18) erfolgt,

dadurch gekennzeichnet,

dass an dem Arbeitskorb (16) mindestens ein Nei-
gungssensor (20) zum Erfassen der Neigung des
Arbeitskorbs (16) gegenilber der Horizontalen (H)
und/oder der Vertikalen (V) angeordnet ist und der
Neigungssensor (20) tber eine Signal- bzw. Daten-
leitung mit einer Auswerte- und Steuereinheit ver-
bunden ist, wobei die Auswerte- und Steuereinheit
in Abhangigkeit von den Signalen bzw. ermittelten
Daten des Neigungssensors (20) Steuersignale an
das Geber-Nehmer-Zylindersystem (18) tGbermit-
telt, derart, dass unabhangig von einer Neigung des
Teleskopauslegers (12) der Arbeitskorb (16) mittels
dem Geber-Nehmer-Zylindersystem (18) in unge-
fahr horizontaler und/oder senkrechter Ausrichtung
gehalten wird.

Hubarbeitsbiihne nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass am Teleskopausleger (12) ein zweiter Nei-
gungssensor zum Erfassen der Neigung des Tele-
skopauslegers (12) angeordnet ist.

Hubarbeitsbiihne nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet,

dass der erste Neigungssensor (20) und/oder der
zweite Neigungssensor und/oder die Auswerte-
und Steuereinheit beim Uberschreiten einer vorde-
finierten Neigung des Arbeitskorbs (16) und/oder
des Teleskopauslegers ein Signal zum Abschalten
der Hubarbeitsbuhne (10) und/oder ein Warnsignal
abgibt.

Hubarbeitsbiihne nach einem der vorhergehenden
Anspriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Hubarbeitsbiihne (10) fahrbar ausgebildet
ist.

Verfahren zur Steuerung der Nivellierung eines Ar-
beitskorbs (16) einer Hubarbeitsbiihne (10) gegen-
Uber einem Teleskopausleger (12), an dessen ei-
nem Ende (14) der Arbeitskorb (16) befestigt ist,
dadurch gekennzeichnet,

dass das Verfahren folgende Schritte umfasst:
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(a) Ausfahren des Teleskopauslegers (12) und
Grobnivellierung des Arbeitskorbs (16) mittels
mindestens einem hydraulischen Geber-Neh-
mer-Zylindersystem (18);

(b) Erfassen der Neigung des Arbeitskorbs (16)
gegeniber der Horizontalen (H) und/oder der
Vertikalen (V) mittels mindestens einem am Ar-
beitskorb (16) angeordneten Neigungssensor
(20);

(c) Ubermittlung der durch den Neigungssen-
sor ermittelten Signale bzw. Daten mittels einer
Signal- bzw. Datenleitung an eine Auswerte-
und Steuereinheit;

(d) Steuerung des hydraulischen Geber-Neh-
mer-Zylindersystems (18) mit Hilfe der Auswer-
te- und Steuereinheit in Abhangigkeit von den
Signalen bzw. ermittelten Daten des Neigungs-
sensors (20), derart, dass unabhangig von ei-
ner Neigung des Teleskopauslegers (12) der
Arbeitskorb (16) mittels dem Geber-Nehmer-
Zylindersystem (18) in ungefahr horizontaler
und/oder senkrechter Ausrichtung gehalten
wird.

Verfahren nach Anspruch 5,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Auswerte- und Steuereinheit Signale bzw.
Daten eines am Teleskopausleger (12) angeordne-
ten zweiten Neigungssensors zum Erfassen der
Neigung des Teleskopauslegers (12) Ubermittelt
werden.

Verfahren nach Anspruch 5 oder 6,

dadurch gekennzeichnet,

dass der erste Neigungssensor (20) und/oder der
zweite Neigungssensor und/oder die Auswerte-
und Steuereinheit beim Uberschreiten einer vorde-
finierten Neigung des Arbeitskorbs (16) und/oder
des Teleskopauslegers ein Signal zum Abschalten
der Hubarbeitsbiihne (10) und/oder ein Warnsignal
abgibt.
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