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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Lade-
und/oder Hubgerat, insbesondere einen Reachstacker.
Bei einem Reachstacker handelt es sich um einen Lader,
der fir den Umschlag von schweren Lasten wie Contai-
nern, Stiickgut und dergleichen geeignet ist. Das Last-
handling erfolgt bei Reachstackern nicht iber ein Hub-
gerust, sondern mit Hilfe eines Auslegers, der im allge-
meinen als Teleskopausleger ausgefiihrt ist. Die Erfin-
dung ist nicht auf Reachstacker beschrankt, sonder um-
fasst auch andere Last- und/oder Hubgerate, wie bei-
spielsweise Stapler oder andere Geréte, die zum Last-
handling geeignet sind.

[0002] Bei derartigen heute Ublichen Geraten werden
bei maximaler Vorgabe des Lenkwinkels die Rader voll
ausgelenkt.

[0003] Da der maximale Lenkeinschlag, d.h. der ge-
samte Lenkbereich auch bei hohen Geschwindigkeiten
zur Verfugung steht, kann es je nach Kombination von
Geschwindigkeit und Lenkeinschlag zu gefahrlichen Si-
tuationen kommen, die darauf beruhen, dass die Stand-
sicherheit des Gerates nicht mehr gewahrleistet ist. Bei
heute Gblichen Geraten liegt es ausschlieBlich im Ermes-
sen des Fahrers, welcher Lenkeinschlag zu wahlen ist,
um ein Kippen des Gerates zu vermeiden bzw. nicht in
eine kritische Fahrsituation zu kommen.

[0004] Die DE 10010011 A1 betrifft ein Flurférderzeug
gemal dem Oberbegriff des Anspruchs 1 mit einer Sta-
bilisierungseinrichtung zur Erhéhung der Standsicher-
heit. Eine Auswerteeinheit ermittelt in Abhangigkeit von
angeordneten Radlastsensoren bzw. Drehzahlsensoren
die Quer- und Langskippkrafte sowie die Last bzw. das
Lastmoment. In Abhangigkeit der ermittelten Werte kén-
nen die Stelleinheiten des Fahrzeugs, insbesondere das
Fahrantriebssystem des Flurférderzeugs angesprochen
werden.

[0005] Die GB 2 290 149 A beschreibt ein Verfahren
zur Gewahrleistung der Betriebs- und Standsicherheit ei-
nes Gabelstaplers. In Abhangigkeit bestimmter Betrieb-
sparameter wird ein optisches bzw. akustisches Warn-
signal bei Uberschreitung der zuldssigen Beladung bzw.
einer drohenden Kippgefahr ausgegeben. Insbesondere
soll dem Fahrzeugfuhrer zur Gewahrleistung der Stand-
und Betriebssicherheit des Fahrzeugs eine Reduzierung
der Fahrzeuggeschwindigkeit vorgeschlagen werden.
[0006] Ein weiteres Steuerungssystem fiir einen Ga-
belstaplerist aus der EP 0 343 839 A1 bekannt. Die tech-
nische Lehre dieser Druckschrift schlagt vor, die zulas-
sige Fahrzeuggeschwindigkeit in Abhangigkeit diverser
Betriebsparameter des Fahrzeugs zu reduzieren, um die
Betriebs- und Standsicherheit zu gewahrleisten.

[0007] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein
Lade- und/oder Hubgerat und insbesondere einen Re-
achstacker dahingehend weiterzubilden, dass kritische
Fahrsituationen erkennbar bzw. vermeidbar sind.
[0008] Diese Aufgabe wird durcheinenLade-und/oder
Hubgerat mit dem Merkmalen des Patentanspruchs 1
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geldst. Danach verfiigt das Geréat Giber einen oder meh-
rere Aufnehmer zur Erfassung wenigstens eines die
Standsicherheit des Gerates beeinflussenden Betrieb-
sparameters sowie Uber eine mitden Aufnehmernin Ver-
bindung stehende Recheneinheit, die Mittel aufweist,
mittels derer ein zur Gewahrleistung der Standsicherheit
maximal zulassiger Wert des Lenkeinschlags in Abhan-
gigkeit von einem oder mehreren der erfassten Betrieb-
sparameter bestimmtwird. Der Begriff "Betriebsparame-
ter" ist weit zu verstehen und umfasst beispielsweise die
Fahrgeschwindigkeit, die Hublast, die Lasthdhe, die Nei-
gung und die Ausladung des Lade- und/oder Hubgera-
tes.

[0009] Die erfindungsgemafe Recheneinheit verfugt
Uber Mittel bzw. eine Logik, mittels derer aus dem oder
den gemessenen Parametern ein maximal zulassiger
Wert des Lenkeinschlags bestimmt wird. Der maximal
zuldssige Wert wird im Hinblick darauf bestimmt, dass
die Standsicherheit des Gerates gewahrleistet bleibt.
[0010] Denkbar ist beispielsweise, dass in einer Fahr-
situation mit einer bestimmten Geschwindigkeit ermittelt
wird, in welchem Bereich des Lenkeinschlages die
Standsicherheit gegeben ist. Auf dieser Grundlage wird
ein maximal zulassiger Lenkeinschlag ermittelt. Denkbar
ist beispielsweise ferner, dass in einer Fahrsituation mit
einem bestimmten Lenkeinschlag ermittelt wird, bis zu
welcher Geschwindigkeitsbereich die Standsicherheit
gegeben ist, d.h. bis zu welchem Wert die Geschwindig-
keit erhéht werden kann.

[0011] Vorteilhaftistes, wenn nichtnur ein Betriebspa-
rameter in die Berechnung eingeht, sondern mehrere
oder samtliche Parameter, die einen Einfluss auf die
Standsicherheit des Gerates haben.

[0012] Die Recheneinheitkann derartausgefiihrt sein,
dass sie aufder Grundlage von nur einem oder vorteilhaft
auf der Grundlage mehrerer oder aller erfasster Betrieb-
sparameter den maximal zulassigen Wert des Lenkein-
schlages bestimmt. Eine kritische Fahrsituation kann
dannzuverlassig vermieden werden, wennin die Berech-
nung des maximal zulassigen Lenkeinschlags samtliche
Parameter eingehen, die auf die Standsicherheit des Ge-
rates Einfluss haben. Beispiele fir derartige Parameter
sind des Fahrgeschwindigkeit, die Hublast, die Ausla-
dung, die Lasthdhe, die Auslegerneigung sowie die Ge-
landeneigung bzw. die Neigung des Gerates. Auch an-
dere Kenngré3en bzw. Parameter kénnen von Bedeu-
tung sein und in die Berechnung eingehen. Die Rechen-
einheit bzw. die darin vorhandene Logik bestimmt auf-
grund einer bekannten Abhangigkeit der Standsicherheit
des Gerates von den diese beeinflussenden Parametern
denmaximal zulassigen Wert eines Parameters bzw. des
Lenkeinschlags, bei dem die Standsicherheit noch ge-
wahrleistet ist.

[0013] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist ein
Aufnehmer zur Erfassung des tatsachlichen Lenkein-
schlags vorgesehen. Dieser Geber kann redundant aus-
gefuhrt sein.

[0014] Ineiner weiteren Ausfihrungder Erfindung sind
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Vergleichsmittel vorgesehen, mittels derer der tatsachli-
che mit dem maximal zuldssigen Lenkeinschlag vergli-
chen wird. Der tatsachliche Lenkeinschlag wird von ei-
nem oder mehreren Aufnehmern ermittelt und mit dem
zulassigen Lenkeinschlag verglichen. Die dazu vorgese-
henen Vergleichsmittel kdnnen Bestandteil der Rechen-
einheit sein. Das Vergleichsergebnis kann beispielswei-
se dazu eingesetzt werden, den Fahrer davon zu Infor-
mieren, dass eine Uberschreitung des maximal zulassi-
gen Lenkeinschlags vorliegt. Ein derartiges Signal kann
beispielsweise akustisch oder optisch wiedergegeben
werden.

[0015] Es ist ferner eine Ausfihrung der Erfindung
denkbar, bei der ein Uberschreiten eines maximal zulds-
sigen Parameterwertes grundsétzlich ausgeschlossen
ist.

[0016] ErfindungsgemaR sind Mittel vorgesehen, mit-
tels derer bei Anderung eines Betriebsparameters, bei-
spielsweise bei einer Erhéhung der Geschwindigkeit, die
zu einer Uberschreitung des maximal zuldssigen Wertes
des Lenkwinkels fiihren wirde, ein anderer Betriebspa-
rameter derart gedndert wird, dass der tatsdchliche Wert
den maximal zulassigen Wert nicht tbersteigt.

[0017] Wird beispielsweise die Hubh6he oder Ausla-
dung derart vergréRert, dass sich bei sonst unverander-
ten weiteren Betriebsparametern und bei unverandertem
Lenkeinschlag eine Uberschreitung des maximal zulés-
sigen Lenkeinschlags und damit eine kritische Fahrsitu-
ation ergeben wiirde, wird nach dieser Ausflihrungsform
der Erfindung ein anderer Parameter, beispielsweise die
Fahrgeschwindigkeit derart verandert — in diesem Bei-
spiel verringert -, so dass eine Uberschreitung des ma-
ximal zulassigen Lenkeinschlags nicht eintritt und die
Standsicherheit gewahrleistet bleibt.

[0018] Wird beispielsweise der Lenkeinschlag Uber
den maximal zuldssigen Lenkeinschlag hinaus vergro-
Rert, kann nach dieser Ausfihrungsform der Erfindung
vorgesehen sein, dass ein anderer Betriebsparameter,
beispielsweise die Ausladung oder die Fahrgeschwin-
digkeit derart verandert bzw. verringert wird, dass der
zulassige Bereich des Lenkeinschlags den tatséchlichen
Lenkeinschlag erfasst.

[0019] Wird in einem weiteren Beispiel dieser Ausflh-
rungsform die Geschwindigkeit z.B. der Reachstackers
derart erhoht, dass sich bei sonst unveranderten Betrieb-
sparametern und Lenkeinschlag eine kritische Situation
ergeben wirde, ist vorgesehen, dass in dem Male, in
dem die Geschwindigkeit erhéht wird, ein anderer Para-
meter, beispielsweise die Ausladung oder Hubhdhe der-
art verringert wird, dass es zu keiner Uberschreitung des
maximal zuldssigen Lenkeinschlages kommt.

[0020] Welcher Parameter zu dem vorgenannten
Zweck verandert wird, kann fest vorgegeben oder wahl-
bar sein.

[0021] Es kann in einer weiteren Ausfliihrungsform der
Erfindung vorgesehen sein, dass Mittel vorgesehen sind,
die bewirken, dass eine Anderung eines Betriebspara-
meters nur in dem Umfang mdglich ist, in dem der ma-
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ximal zuldssige Wert eines Parameters bei sonst unver-
anderten Betriebsparametern nicht Gberschritten wird.
Auch in diesem Fall kann eine kritische Fahrsituation ver-
hindert werden. Ein Unterschied zu dem vorgenannten
Ausflhrungsbeispiel ergibt sich dadurch, dass eine Kom-
pensation durch einen anderen Parameter nicht stattfin-
det.

[0022] Dementsprechend kénnen Mittel vorgesehen
sein, die bewirken, dass eine Anderung eines Betrieb-
sparameters nur in dem Umfang méglich ist, in dem bei-
spielsweise der zuladssige Bereich des Lenkeinschlages
(ohne Anderung anderer Parameter) nicht iiberschritten
wird. In diesem Fall kann beispielsweise die Hubhdhe
oder die Ausladung bei sonst unveranderten Betriebspa-
rametern nur in einem Umfang gedndert werden, dass
der tatsachliche Lenkeinschlag in dem zuldssigen Be-
reich verbleibt.

[0023] Soll in dieser Ausfilhrungsform der Erfindung
beispielsweise ein Reachstacker beschleunigt werden,
werden die anderen Betriebsparameter nicht verandert
und die Geschwindigkeitserhéhung ist nur soweit mog-
lich, dass die Standsicherheit des Reachstackers noch
gewahrleistet ist, d.h. der tatséchliche mit dem zulassi-
gen Lenkeinschlag Ubereinstimmt.

[0024] Wie oben ausgefihrt, kdnnen Mittel zur Anzei-
ge des maximal zuldssigen Lenkeinschlages und/oder
zur Abgabe eines Signals vorgesehen sind, wenn der
tatsachliche Wert, beispielsweise der Lenkeinschlag,
den maximal zulassigen Wert Uberschreitet.

[0025] In einer weiteren Ausgestaltung der Erfindung
kann vorgesehen sein, dass die Recheneinheit ferner
Mittel aufweist, mittels derer eine optimale Lenkge-
schwindigkeit oder Lenkbeschleunigung in Abhangigkeit
von einem oder mehreren der erfassten Betriebspara-
meter bestimmbar ist. Bei den erfassten Betriebspara-
metern kann es sich um die Parameter handeln, die fir
die Bestimmung des zulassigen Bereichs eines Parame-
ters herangezogen werden. Vorzugsweise sind Mittel zur
Einstellung der tatsachlichen Lenkgeschwindigkeit auf
die ermittelte optimale Lenkgeschwindigkeit vorgese-
hen. Auf diese Weise kann die Lenkgeschwindigkeit und
die Lenkbeschleunigung entsprechend der Fahrsituation
verandert werden, um die Standsicherheit des Gerates
zu gewahrleisten. Denkbar ist somit, dass beispielsweise
eine Erhdéhung der Fahrgeschwindigkeit nicht nur zu ei-
ner Verringerung des zulassigen Bereiches des Lenkein-
schlages, sondern auch zu einer Verringerung der Lenk-
geschwindigkeit und —beschleunigung flhrt.

[0026] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung sind
Mittel vorgesehen, mittels derer bei maximaler Vorgabe
des Lenkwinkels der maximal zuldssige Lenkeinschlag
eingestellt wird. Dementsprechend werden bei maxima-
ler Vorgabe des Lenkwinkels die Rader nicht zwingend
voll, sondern nur bis zu dem maximal zulassigen Len-
keinschlag bewegt.

[0027] Weitere Einzelheiten und Vorteile der Erfindung
werden anhand eines in der Zeichnung dargestellten
Ausflhrungsbeispiels erlautert.
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[0028] Die einzige Figur zeigt eine schematische Dar-
stellung eines Reachstackers mit Lenkungsiberwa-
chung.

[0029] Mittels einer Sensorik werden verschiedene

Parameter des Reachstackers, namlich die aktuelle Ge-
schwindigkeit, Last, Ausladung, Hubh&he, sowie der Pa-
rameter Geldndeneigung erfasst. Zusétzlich kénnen
auch andere KenngréRen des Reachstackers gemessen
werden. Aus den erfassten Parametern wird in der Lenk-
Uberwachung (Logik) ein maximal moglicher Lenkein-
schlag (Lenk-Vorgabe) ermittelt, der noch eine ausrei-
chende Standsicherheit gewahrleistet.

[0030] Die Einstellung des tatsachlichen Lenkein-
schlags ist nur innerhalb des zuldssigen Bereiches mog-
lich. Zur Ermittlung des tatsachlichen Lenkeinschlags
sind ein oder mehrere Geber (redundante Ausfiihrung)
vorgesehen.

[0031] Mit der Eingrenzung des mdglichen Bereiches
des Lenkeinschlages auf einen zulédssigen Bereich, wird
die Lenkgeschwindigkeit und die Lenkbeschleunigung
entsprechend angepasst, d.h. bei einer Verkleinerung
des zulassigen Bereiches des Lenkeinschlages z.B. bei
VergroRerung der Fahrgeschwindigkeit des Reachsta-
ckers werden Lenkgeschwindigkeit und Lenkbeschleu-
nigung verringert. Somit wird erreicht, dass bei hohen
Geschwindigkeiten der Lenkeinschlag und die Lenkge-
schwindigkeit nicht zu gro® wird.

[0032] Die maximale Vorgabe des Lenkwinkels durch
den Fahrer fihrt zu einer Einstellung des tatséchlichen
Lenkeinschlags auf den maximal zuldssigen Lenkein-
schlag.

Patentanspriiche

1. Lade- und/oder Hubgerat, insbesondere Reachsta-
cker, mit einem oder mehreren Aufnehmern zur Er-
fassung wenigstens eines die Standsicherheit des
Lade- und/oder Hubgerates beeinflussenden Be-
triebsparameters sowie mit einer mit dem oder den
Aufnehmern in Verbindung stehenden Rechenein-
heit, dadurch gekennzeichnet, dass die Rechen-
einheit Mittel aufweist, mittels derer ein zur Gewahr-
leistung der Standsicherheit maximal zul&ssiger
Wert des Lenkeinschlags des Lade- und/oder Hub-
gerates in Abhangigkeit von einem oder mehreren
der erfassten Betriebsparameter bestimmt wird,
und Mittel vorgesehen sind, mittels derer bei Ande-
rung eines Betriebsparameters, die zu einer Uber-
schreitung des maximal zuldssigen Wertes des Len-
keinschlags fuhren wiirde, ein anderer Betriebspa-
rameter derart gedndert wird, dass der tatsachliche
Wert den maximal zulassigen Wert nicht tbersteigt.

2. Geratnach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass ein Aufnehmer zur Erfassung des tatsachli-
chen Lenkeinschlags vorgesehen ist.
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3. Geratnach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet,
dass Vergleichsmittel vorgesehen sind, mittels de-
rer der tatsachliche mit dem maximal zulassigen
Lenkeinschlag verglichen wird.

4. Gerat nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch
gekennzeichnet, dass Mittel vorgesehen sind, die
bewirken, dass eine Anderung eines Betriebspara-
meters nur in dem Umfang mdglich ist, in dem der
maximal zulassige Wert eines Parameters bei sonst
unveranderten Betriebsparametern nicht tiberschrit-
ten wird.

5. Gerat nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch
gekennzeichnet, dass Mittel zur Anzeige des ma-
ximal zuldssigen Wert des Parameters und/oder zur
Abgabe eines Signals vorgesehen sind, wenn der
tatsachliche Wert den maximal zulassigen Wert
Uberschreitet.

6. Gerat nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch
gekennzeichnet, dass die Betriebsparameter die
Fahrgeschwindigkeit des Laders, die Hublast, die
Ausladung, die Lasthéhe, den Lenkeinschlag, die
Auslegerneigung sowie die Neigung des Lade-
und/oder Hubgerates umfassen.

7. Gerat nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch
gekennzeichnet, dass die Recheneinheit ferner
Mittel aufweist, mittels derer eine optimale Lenkge-
schwindigkeit in Abhangigkeit von einem oder meh-
reren der erfassten Betriebsparameter bestimmbar
ist.

8. Gerat nach einem der Anspriiche 1 bis 7, dadurch
gekennzeichnet, dass Mittel vorgesehen sind, mit-
tels derer bei maximaler Vorgabe des Lenkwinkels
der maximal zulassige Lenkeinschlag eingestellt
wird.

Claims

1. Aloading unit and/or lifting unit, in particular a reach
stacker, comprising one or more pick-ups for the de-
tection of at least one operating parameter influenc-
ing the standing safety of the loading unit and/or lift-
ing unit and comprising a calculation unit in commu-
nication with the pick-up(s),
characterised in that
the calculation unit has means by means of which a
maximum permitted value of the steering movement
of the loading unit and/or lifting unit for the ensuring
of the standing safety is determined in dependence
on one or more of the detected operating parame-
ters; and
means are provided by means of which - on the
changing of an operating parameter which would re-
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sultin an exceeding of the maximum permitted value
of the steering movement - another operating pa-
rameter is changed such that the actual value does
not exceed the maximum permitted value.

2. Aunitin accordance with claim 1, wherein a pick-up
is provided for the detection of the actual steering
movement.

3. Aunit in accordance with claim 2, wherein compar-
ison means are provided by means of which the ac-
tual steering movement is compared with the maxi-
mum permitted steering movement.

4. A unit in accordance with any one of claims 1 to 3,
wherein means are provided which have the effect
that a change of an operating parameter is only pos-
sible to the extent in which the maximum permitted
value of a parameter is not exceeded with otherwise
unchanged operating parameters.

5. A unit in accordance with any one of claims 1 to 4,
wherein means are provided for the display of the
maximum permitted value of the parameter and/or
for the emission of a signal when the actual value
exceeds the maximum permitted value.

6. A unit in accordance with any one of claims 1 to 5,
wherein the operating parameters include the driving
speed of the loader, the lifting load, the working ra-
dius, the load height, the steering movement, the
boom inclination and the inclination of the loading
unit and/or lifting unit.

7. A unit in accordance with any one of claims 1 to 6,
wherein the calculation unit furthermore has means
by means of which an optimum steering speed can
be determined in dependence on one or more of the
detected operating parameters.

8. A unit in accordance with any one of claims 1 to 7,
wherein means are provided by means of which the
maximum permitted steering movement is set on a
maximum pre-setting of the steering angle.

Revendications

1. Engin de chargement et/ou élévateur, notamment
reach-stacker, avec un ou plusieurs leveurs pour la
saisie d’au moins un paramétre de service influen-
cant la stabilité statique de I'appareil de chargement
et/ou élévateur ainsi qu’avec un compteur totalisa-
teur se trouvant en relation avec le ou les leveurs,
caractérisé en ce que
le compteur totalisateur présente des moyens a
I'aide desquels une valeur maximale autorisée pour
la garantie de la stabilité statique du braquage de
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I'appareil de chargement et/ou élévateur est déter-
miné en fonction d’un ou plusieurs des paramétres
de service saisis,

et de moyens sont prévus, au moyen desquels, en
cas de modification d’'un parameétre de service qui
entrainerait un dépassement de la valeur maximale
autorisée du braquage, un autre parametre de ser-
vice est modifié de sorte que la valeur réelle ne dé-
passe pas la valeur maximale autorisée.

Engin selon la revendication 1, caractérisé en ce
qu’un leveur est prévu pour la saisie du braquage
réel.

Engin selon la revendication 2, caractérisé en ce
que des moyens de comparaison sont prévus, a
I'aide desquels le braquage réel est comparé avec
celui maximal autorisé.

Engin selon une quelconque des revendications 1 a
3, caractérisé en ce que des moyens sont prévus,
qui entrainent le fait qu’'une modification d’un para-
meétre de service est uniquement possible dans I'am-
pleur dans laquelle la valeur maximale autorisée
d’un paramétre n’est pas dépassée en cas de para-
meétres de service sinon inchangeés.

Engin selon une quelconque des revendications 1 a
4, caractérisé en ce que des moyens d’affichage
de la valeur maximale autorisée du parametre et/ou
d’émission d’un signal sont prévus, lorsque la valeur
réelle dépasse la valeur maximale autorisée.

Engin selon une quelconque des revendications 1 a
5, caractérisé en ce que les parametres de service
comprennent la vitesse de conduite du chargeur, la
charge de levage, la portée, la hauteur de charge,
I'angle de braquage, I'inclinaison de la fleche ainsi
que l'inclinaison de I'engin de chargement et/ou élé-
vateur.

Engin selon une quelconque des revendications 1 a
6, caractérisé en ce que le compteur totalisateur
présente par ailleurs des moyens a 'aide desquels
une vitesse de braquage optimale est déterminable
en fonction d’'un ou plusieurs des paramétres de ser-
vice saisis.

Engin selon une quelconque des revendications 1 a
7, caractérisé en ce que des moyens sont prévus,
a l'aide desquels en cas de prescription maximale
de l'angle de braquage, le braquage maximal auto-
risé est réglé.
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