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(54) Fahrbare Maschine mit Ladenlage, Maschine betriebsfahig in zwei Notsteuermodi

(67)  Eswird eine fahrbare Maschine mit Ladeanlage
(20) vorgeschlagen, die einen héhenverstellbaren Last-
ausleger mit einer Lastaufnahme zur Aufnahme einer zu
bewegenden Last aufweist, insbesondere Teleskopla-
der, wobei eine Sensoreinheit (12) zur Erfassung einer
oder mehrerer stabilitatsrelevanter Zustandsgrofien der
Maschine wie die aufgenommene Last, die Beschleuni-
gung einer Maschinenkomponente, die Kraft- oder Dreh-
momenteinwirkung auf eine Maschinenkomponente
oder dergleichen zur Erkennung eines durch den Betrieb
der Ladeanlage (20) beeinflussbaren instabilen Maschi-
nenstatus anhand der sensorisch erfassten Werte und

eine Maschinensteuerung (13) vorgesehen sind, bei der
ein erster Notsteuermodus im Falle eines erkannten in-
stabilen Maschinenstatus vorgesehen ist. Erfindungsge-
mal ist eine sensorische Erfassung der Bedienungsart
eines Bedienelementes (11) fur die Ladeanlage (20) und
eine Auswerteeinheit (12) zur Erkennung einer Paniksi-
tuation einer die Bedieneinheit betatigenden Bedienper-
son und bei Erkennung einer Paniksituation der Bedien-
person ein zweiter Notsteuermodus vorgesehen, wobei
der zweite Notsteuermodus gegeniliber dem ersten Not-
steuermodus Vorrang hat.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine fahrbare Maschine
mit Ladeanlage, die einen héhenverstellbaren Lastaus-
leger mit einer Lastaufnahme zur Aufnahme einer zu be-
wegenden Last aufweist, nach dem Oberbegriff des An-
spruchs 1.

[0002] Derartige Maschinen sind unter der Bezeich-
nung Teleskoplader im Handel erhaltlich. Abhangig von
der Lange sowie der Neigung des langen- und/oder ho-
henverstellbaren Lastauslegers kann es dabei zu insta-
bilen Situationen kommen, bei der die Maschine zu kip-
pen droht. Nicht zuletzt aufgrund entsprechender Nor-
men sind solche Maschinen bekannt, bei denen ein ers-
ter Notsteuermodus im Falle eines drohenden instabilen
Maschinenstatus vorgesehen ist. Der bekannte Notsteu-
ermodus bewirkt, dass die Ladeanlage blockiert wird, so-
dass kein Betrieb seitens der Bedienperson mehr még-
lich ist.

[0003] Ein solcher Notsteuermodus ist jedoch bedingt
geeignet, instabilen Maschinensituationen vorzubeu-
gen, die aufgrund der Lange und/oder Neigung des Last-
auslegers im Stand eintreten kénnen.

[0004] So kdnnen Nickschwingungen, die bei der dy-
namischen Bewegung der Maschine auftreten, zu einem
Ansprechen des Systems fiihren und ein fiir die Bediener
stérendes Stoppen der Arbeitsbewegung auslésen. Das
eigentlich Kritische an diesem System ist aber, dass der
Bediener bei einem tatsachlichen Fallen der Maschine
trotz Uberlastwarneinrichtung durch den Stopp der Ar-
beitsfunktionen keine Méglichkeit mehr auf einen Eingriff
hat. Insbesondere durch dynamische Vorgdnge wie
Bremsen kdnnen solche Situationen trotz nachgewiese-
ner statischer Stabilitat auftreten. Viel kritischeristjedoch
das seitliche Umfallen solcher Maschinen einzuschéat-
zen, welches durch Kurvenfahrten, Drehungen der La-
deeinrichtung in seitliche Richtung oder durch den un-
sachgemalen Betrieb mit angehangtem, mitunter pen-
delnden Lasten ausgel®st werden kdnnen. In einem sol-
chen Fall will der Bediener schnellstmdglich in einen si-
cheren Zustand gelangen und die Ladeanlage durchsen-
ken, um die Maschine darauf abzustiitzen. In einer sol-
chen Paniksituation wiirde die beschriebene Uberlast-
warneinrichtung eine Reaktion sogar verhindern und ein
Kippen der Maschine ist unausweichlich.

[0005] Im Fahrbetrieb kénnen also aufgrund der Fahr-
dynamik, beispielsweise beim Beschleunigen oder Ver-
zdgern, beim Fahren Uber Gefélle oder Unebenheiten,
Situationen auftreten, bei der die Instabilitat durch einen
solchen Notsteuermodus nicht ausreichend vermeidbar
ist.

[0006] Aufgabe der Erfindung ist es, eine Maschine
gemal dem Oberbegriff des Anspruchs 1 vorzuschla-
gen, die eine verbesserte Sicherheit fiir die Bedienper-
son gewahrleistet.

[0007] Diese Aufgabe wird ausgehend vom Oberbe-
griff des Anspruchs 1 durch dessen kennzeichnende
Merkmale gel6st. Durch die in den Unteranspriichen ge-
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nannten MafRnahmen sind vorteilhafte Ausfliihrungen
und Weiterbildungen der Erfindung mdoglich.

[0008] Dementsprechend zeichnet sich eine erfin-
dungsgemale Maschine dadurch aus, dass eine senso-
rische Erfassung der Bedienungsart eines Bedienele-
mentes fir die Ladeanlage und eine Auswerteeinheit zur
Erkennung einer Paniksituation einer die Bedieneinheit
betatigenden Bedienperson vorgesehen ist und dass bei
Erkennung einer Paniksituation der Bedienperson ein
zweiter Notsteuermodus vorgesehen ist, wobei der zwei-
te Notsteuermodus gegeniiber dem ersten Notsteuermo-
dus Vorrang hat.

[0009] Die Erfindung hat somit zum Gegenstand, in
einer besonderen Situation, ndmlich der Paniksituation
einer die Bedieneinheit betadtigenden Bedienperson ei-
nen den ersten Notsteuermodus Ubersteuernden Not-
steuermodus vorzusehen. Somit ist es méglich, bei einer
auftretenden Instabilitat in Verbindung mit einer Paniksi-
tuation die Maschine und insbesondere die Ladeanlage
durch Korrekturmafnahmen zu stabilisieren, die im ers-
ten Notsteuermodus blockiert und/oderim Normalbetrieb
nicht vorgesehen und daher bei Maschinen gemafl zum
Stand der Technik nicht durchfihrbar sind.

[0010] Vorteilhafterweise wird die Paniksituation durch
Erfassung einer Betatigungsgeschwindigkeit an einem
Bedienelement zur Betatigung der Ladeanlage und/oder
die Erfassung der Krafteinwirkung auf ein Bedienelement
zur Betatigung der Ladeanlage vorgesehen.

[0011] Dieser Ausgestaltung liegt die Erkenntnis zu-
grunde, dass im Falle einer instabilen Situation die Be-
dienperson zunachst versuchen wird, die Maschine
durch MalRnahmen an der Ladeanlage, zum Beispiel
durch schnelle Lastabsenkung zu stabilisieren. Infolge-
dessen wird aufgrund der vorhandenen Paniksituation
die Betatigung am Bedienelement mit entsprechender
Geschwindigkeit oder Krafteinwirkung vorgenommen
werden, was erfindungsgemaf erfasst und zum Ausl6-
sen des zweiten Notsteuermodus verwendbar ist.
[0012] Zur Erfassung der Krafteinwirkung oder der Be-
tatigungsgeschwindigkeit an dem Bedienelement wird
bevorzugt ein Geschwindigkeitssensor und/oder ein Po-
sitionssensor und/oder ein Beschleunigungssensor
und/oder ein Kraftsensor an dem Bedienelement zur Be-
tatigung der Ladeanlage vorgesehen. Mit Hilfe derartiger
Sensoren ist die Betéatigungsgeschwindigkeit und/oder
die Krafteinwirkung auf das Bedienelement erfassbar.
[0013] In einer alternativen Ausfiihrungsform oder als
Ergadnzung zu den genannten Sensoren kann auch die
Erfassung einer Ausldseposition und/oder einer Auslé-
sekrafteinwirkung zum Auslésen des zweiten Notsteuer-
modus an einem Bedienelement zur Betatigung der La-
deanlage vorgesehen werden. So kann beispielsweise
eine Ausldésekraft durch Uberwindung eines Widerstan-
des oder einer Gegenkraft erforderlich sein, um in eine
Ausléseposition des Bedienelementes zu gelangen.
Dies ware eine Ausgestaltung, um sicherzustellen, dass
die Ausldseposition nur in Panikreaktion erreicht wird.
Auch die Tatsache, dass eine Auslosekraft, die oberhalb
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der Ublichen Krafteinwirkung auf das Bedienelement ein-
wirkt, kann zum Auslésen des zweiten Notsteuermodus
verwendet werden. Hierzu ist beispielsweise ein Kraft-
sensor, wie zuvor beschrieben, verwendbar, wobei bei
Ubersteigen eines Schwellwertes die Ausldsekraft er-
reicht und somit der zweite Notsteuermodus ausgeldst
wird.

[0014] In einer weiteren alternativen Ausfiihrungsform
oder ergénzend zu den oben genannten MalRnahmen
zur Erkennung einer Paniksituation kénnen auch Senso-
ren an Maschinenkomponenten vorgesehen werden, die
anhand der Betatigung des Bedienelementes zur Beta-
tigung der Ladeanlage eine sensierbare Zustandsande-
rung erfahrt. Die Charakteristik einer solchen Zustands-
anderung kann wiederum Riickschllsse auf die Bedien-
art und somit auf eine Paniksituation zulassen.

[0015] Soistbeispielsweise denkbar, dass eine fiirden
Normalbetrieb atypische Betatigung eines Bedienele-
mentes sowie der Folgereaktionen an einer oder meh-
rerer Maschinenkomponente einer Paniksituation zuge-
ordnet wird und daraufhin der zweite Notsteuermodus
ausgeldst wird.

[0016] Die Erfassung wenigstens einer stabilitatsrele-
vanten ZustandsgréRe an einer Maschinenkomponente
und/oder von Maschinenreaktionen auf die Bedienart
kann somit Riickschliisse auf eine Paniksituation zulas-
sen. Hierzu wird bevorzugt ein Beschleunigungssensor
und/oder ein Neigungssensor und/oder ein Ortungssen-
sor und/oder ein Lastsensor und/oder ein Drucksensor
und/oder eine Kombination aus zwei oder mehreren sol-
cher Sensoren an wenigstens einer Maschinenkompo-
nente vorgesehen, deren Zustandsanderung oder Reak-
tion auf Betatigung eines Bedienelementes Riickschlis-
se auf eine Paniksituation zulasst.

[0017] In einer entsprechenden Auswerteeinheit wird
in dieser Ausflhrungsform durch eine Auswertung der
sensorisch erfassten Maschinenreaktion ein Rick-
schluss auf die Bedienart des Bedienelementes vorge-
nommen und somit die Paniksituation erkannt.

[0018] Grundsatzlich ist es von Vorteil, wenn im zwei-
ten Notsteuermodus KorrekturmafRnahmen durchfiihr-
bar sind, die im normalen Betriebsmodus oder im ersten
Notsteuermodus nicht durchfiihrbar sind.

[0019] In einer vorteilhaften Ausflihrungsform wird
weiterhin vorgesehen, dass im zweiten Notsteuermodus
eine Auslegerabsenkung und/oder eine Lastausleger-
verkiirzung als KorrekturmalRnahme durchfiihrbar ist.
Diesistinsbesondere dannvon Vorteil, wenn durch einen
ersten Notsteuermodus die Betdtigung der Ladeanlage
und somit auch eine Auslegerabsenkung oder Lastaus-
legerverkiirzung blockiert ist.

[0020] Weiterhin ist es von Vorteil, wenn in dem zwei-
ten Notsteuermodus ein Lastabwurf als
KorrekturmaBnahme durchfihrbar ist. Ein solcher
Lastabwurf ist mit gewissen Risiken fiir den Raum unter-
halb der Last verbunden, sodass im Normalbetrieb in der
Regelsicherheitshalber ein Lastabwurfnicht vorgesehen
ist. Im Falle einer Maschineninstabilitat, beispielsweise
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durch groRe Last in Bezug auf die vorhandene Position
und Lange der Ladeanlage, insbesondere in Verbindung
mit fahrdynamischen Situationen, die das Kippen des
Fahrzeugs befiirchten lassen, ist jedoch ein Lastabwurf
insofern akzeptabel, als auch beim Kippen des Fahr-
zeugs die Lastin diesem Bereich, in dem sie abgeworfen
wird, gelangen kann, sodass durch diese MalRnahme
kein zusatzlicher Schaden entsteht.

[0021] Weiterhin ist es von Vorteil, wenn im zweiten
Notsteuermodus durch die Maschinensteuerung Kombi-
nationen von Korrekturmaflnahmen durchfihrbar sind.
Diese MalRnahme hat zur Folge, dass Korrekturmaf3nah-
men, die von Hand von der Bedienperson in Kombination
nur schwer oder gar nicht zu erwarten oder durchfiihrbar
sind, durch die Maschinensteuerung tibernommen wer-
den.

[0022] Die Maschinensteuerung der Ladeanlage kann
hydraulisch, hydraulisch-mechanisch, elektrisch oder
elektro-hydraulisch ausgebildet sein. In allen diesen Aus-
bildungen sind die KorrekturmalRnahmen wie vorge-
schrieben maoglich.

[0023] Eine besonders einfache Ausfiihrung der Erfin-
dung besteht darin, dass bei Erkennung einer Paniksitu-
ation eine Betatigungsmalnahme zur Herbeiflihrung ei-
nes sicheren Zustands durch eine rein hydraulisch-me-
chanische Steuerung, insbesondere durch die Uberwin-
dung eines Druckpunktes im Bedienelement oder insbe-
sondere durch die Uberwindung eines Widerstandes an
einem ein Bedienelement umfassendes Steuerventil der
Steuerung vorgesehen wird. Die rein hydraulisch-me-
chanische Steuerung stellt ein besonders sicheres Mittel
dar, um zum einen die Paniksituation zu erkennen und
zum anderen die erforderliche Reaktionsmadglichkeit vor-
zusehen.

[0024] Ein Ausflihrungsbeispiel der Erfindungistin der
Zeichnungdargestellt und wird anhand der Figuren nach-
folgend naher erlautert.

[0025] Im Einzelnen zeigen

Figur 1 eine Seitenansicht einer erfindungsgemafien
verfahrbaren Maschine und

Figur 2  ein Blockdiagramm zur schematischen Ver-
anschaulichung der Steueranlage.

[0026] Figur 1 zeigt schematisch das als Teleskopla-

der 2 ausgefiihrte Maschinenfahrzeug 1. In an sich be-
kannter Weise nimmt die als Tragrahmen 3 ausgefiihrte
Tragstruktur 4 in zentraler Position einen teleskopierba-
ren Lastausleger oder Hubarm 5 auf, dem frontseitig ein
an sich bekannter Werkzeugadapter als Lastaufnahme
6 zugeordnet ist. Der Hubarm 5 wird in seinem riickwar-
tigen Bereich von zumindest einer in Stutzflanschen 7
quer zur Fahrtrichtung FR angeordnete Schwenkachse
8 schwenkbeweglich gelagert, wobei zur Realisierung
der Schwenkbewegung dem Hubarm 5 untenseitig ein
oder mehrere Hubzylinder 9 zugeordnet sind, die durch
Druckbeaufschlagung oder Druckentlastung bzw. durch
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Regulierung des Olvolumenstroms das Verschwenken
des Hubarms 5 um die besagte Schwenkachse 8 ermdg-
lichen. Das teleskopartige Ein- und Ausfahren des Hu-
barms 5 wird in an sich bekannter und deshalb nicht n&-
her dargestellter Weise mittels weiterer Hubzylinder rea-
lisiert.

[0027] Wie anhand des Bezugszeichens 5’ dargestellt
ist, ist der Hubarm 5 der Lénge nach in Richtung T aus-
fahrbar, das heil’t eristin wenigstens zwei teleskopierbar
ineinander verfahrbare Teilelementen aufgeteilt.

[0028] Der Hubarm 5 ist weiterhin um die Schwenk-
achse 8 in Richtung S verschwenkbar. Hierdurch lasst
sich ebenso wie durch den Auszug in Teleskoprichtung
T die Hohe der von der fahrbaren Maschine getragene
Last verandern.

[0029] In Figur 2 ist die Steueranlage des Teleskopla-
ders 2 schematisch dargestellt. Die Steueranlage 10 um-
fasst einen Joystick 11 als Betatigungselement. Der Joy-
stick 11 ist mit einem Sensorcontroller 12 verbunden.
Weiterhin sind verschiedene Sensoren mit dem Sensor-
controller 12 in Verbindung.

[0030] Die Betriebssteuerung wird von einer Versor-
gungseinheit 19 mit einem entsprechenden Kraftmedi-
um, beispielsweise im Falle einer hydraulischen Versor-
gungseinheit 19 mit einer Hydraulikflissigkeit versorgt.
Im Falle einer elektrischen Maschinenausfiihrung kénnte
beispielsweise die Versorgung 19 auch als Stromversor-
gung ausgebildet sein.

[0031] Die Betriebssteuereinheit 13 ist weiterhin mit ei-
ner Ladeanlage 20 verbunden, die durch die Betriebs-
steuereinheit 13 gesteuert wird. Im Normalbetrieb wird
Uber die Betriebssteuereinheit 13 die Ladeanlage 20 ent-
sprechend den Betdtigungssignalen des Joysticks 11 be-
tatigt. Die Sensoren 15 bis 18 Uiberwachen dabei Ma-
schinenkomponenten und kénnen beispielsweise dazu
dienen, kritische Situationen zu erkennen. Dies kann bei-
spielsweise Uber einen Lastsensor 15 erfolgen, der eine
Kraftmessung an der Hinterachse durchfiihren kann. Die
Sensoren 16 bis 18 kdnnen beispielsweise Drucksenso-
ren in der Steuerung der Ladeanlage 20 darstellen, um
Aussagen Uber die Position und Belastung auf die Ma-
schine treffen zu kénnen.

[0032] Die Sensoren 15 bis 18 oder entsprechende
Sensoren an weiteren Maschinenteilen kénnen dazu he-
rangezogen werden, um eine Paniksituation des Bedie-
ners anhand von Maschinenreaktionen zu detektieren.
[0033] Inderdargestellten Ausfiihrungsform ist hierzu
ein zusatzlicher Paniksensor 21 am Joystick 11 ange-
bracht. Der Paniksensor 21 steht unmittelbar mit der Not-
steuereinheit 14 in Verbindung.

[0034] Im Normalbetrieb bedient die Bedienperson die
Ladeanlage 20 in ublicher Weise mittels des Joysticks
11. Die Sensoren 15 bis 18 lbermitteln dabei entspre-
chende Sensorsignale an den Sensorcontroller 12 sowie
die Betriebssteuerung 13. Die Betriebssteuerung 13
kann eine erste Notsteuereinheit 22 beinhalten, die in
den Steuerungsablauf der Betriebssteuerung 13 ein-
greift, wenn eine lastmomentvergréf3ernde Bewegung in
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Langsrichtung des Fahrzeugs bzw. eine Verlangerung
des Hubarms 5 eine instabile Situation verursachen wiir-
de. Die erste Notsteuereinheit 22 kann dann solche last-
momentvergréRernden Bewegungen blockieren.
[0035] Sofern die erste Notsteuereinheit 22 aktiv ist,
ist ein Zugriff auf die Ladeanlage 20 tGber den Joystick
gar nicht oder nur eingeschrankt moglich.

[0036] Mittels des Paniksensors 21, der beispielswei-
se die Geschwindigkeit der Betatigung des Joysticks 11,
das Uberwinden eines Druckpunkts oder das Erreichen
einer bestimmten Ausldseposition, insbesondere in Ver-
bindung mit dem Uberwinden eines Druckpunktes er-
fasst, wird nunmehr die zweite Notsteuereinheit 14 akti-
viert, die im Diagramm 2 in einem Bypass der Verbin-
dungen zwischen Versorgung 19 und Ladeanlage 20 ver-
anschaulicht ist und die Steuerung der Ladeanlage 20
Ubernimmt.

[0037] Hierdurch sind beispielsweise eine Lastabsen-
kung, ein Lastabwurf oder vergleichbare Reaktionen
moglich. Die zweite Notsteuereinheit 14 kann auch Ma-
schinenbewegungen oder Kombinationen von Bewe-
gungen ermdglichen, die im Normalbetrieb durch die Be-
triebssteuereinheit 13 nicht vorgesehen sind. Die zweite
Notsteuereinheit 14 umgeht die erste Notsteuereinheit
22, das heifdt, die erste Notsteuereinheit 22 wird durch
die zweite Notsteuereinheit 14 Ubersteuertbzw. die zwei-
te Notsteuereinheit 14 hat Vorrang gegentiber der ersten
Notsteuereinheit 22.

[0038] Durch die erfindungsgemafle zweite Notsteu-
ereinheit 14 in Verbindung mit der Panikerkennung, im
vorliegenden Ausflihrungsbeispiel mittels des Paniksen-
sors 21, ist somit eine instabile Situation zu vermeiden
oder zu beheben, selbst wenn die erste Notsteuereinheit
22 aktiviert ist.

[0039] In einer bestimmten Ausfiihrungsform der Er-
findung wird die zweite Notsteuereinheit 14 auch dann
zur Uberbriickung der normalen Betriebssteuereinheit
aktiviert, wenn die erste Notsteuereinheit noch nicht aktiv
ist. Dies ist insbesondere dann von Vorteil, wenn durch
die zweite Notsteuereinheit MalRnahmen oder Kombina-
tionen von MalRnahmen vorgesehen sind, die durch die
normale Betriebssteuereinheit 13 nicht durchfihrbar
sind. Beispielsweise konnte ein Absenken des Hubarms
5 mit einem Einfahren des Hubarms 5 verbunden wer-
den. Gleichzeitig kdnnte beispielsweise eine Bremswir-
kung des Fahrwerks der fahrbaren Maschine aufgeho-
ben oder abgeschwéacht werden. Je nach Situation kénn-
te auch eine Beschleunigung der fahrbaren Maschine
vorgesehen werden, um eine Kippbewegung nach vorne
zu vermeiden.

[0040] Wie bereits oben mehrfach angefiihrt, kann ei-
ne Panikerkennung auch ohne eigens dafiir vorgesehe-
ne Paniksensoren wie zum Beispiel dem am Bedienele-
ment 11 angeordneten Paniksensor 21 vorgenommen
werden. Auch die Signale der Sensoren 15 bis 18, die
an Maschinenkomponenten die Reaktionen dieser Ma-
schinenkomponente auf Steuersignale durch den Joy-
stick 11 erfassen, kénnen zur Erfassung einer Paniksi-
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tuation herangezogen werden.

[0041] In der dargestellten Ausflihrungsform kann die
Paniksituation beispielsweise im Sensorcontroller 12
festgestellt werden, der anschlieRend ein entsprechen-
des Signal an die zweite Notsteuereinheit 14 zur Aktivie-
rung abgeben kann. Der Sensorcontroller 12 kann bei
entsprechender Ausflihrungsform auch die normale Be-
triebssteuereinheit 13 auler Kraft setzen.

[0042] Neben der dargestellten Ausfliihrungsvariante
sind noch vielféltige weitere Ausflihrungen denkbar. We-
sentlich ist, dass bei Erkennen einer Paniksituation der
Bedienperson ein zweiter Notsteuermodus gemafR dem
Anspruch 1 vorgesehen, der gegeniiber dem ersten Not-
steuermodus Vorrang hat.

[0043] Die erste Notsteuereinheit muss nicht in einer
Einheit mit der Betriebssteuereinheit 13 realisiert sein,
sie kann auch als separate Steuereinheitund/oderin Ver-
bindung mit der zweiten Notsteuereinheit realisiert wer-
den. Weder die erste noch die zweite Notsteuereinheit
missen als separate Einheiten ausgebildet sein, sie kon-
nen vielmehr auch in die normale Betriebssteuereinheit
integriert sein. Wesentlich ist nur, dass die Maschinen-
steuerunginsgesamtzudem jeweiligen Notsteuermodus
in der Lage ist.

Bezugszeichenliste:

[0044]

1 Maschinenfahrzeug
2 Teleskoplader

3 Tragrahmen

4 Tragstruktur

5 Hubarm

6 Lastaufnahme

7 Stutzflansch

8 Schwenkachse

9 Hubzylinder

10  Steueranlage

11 Joystick

12 Sensorcontroller

13  Betriebssteuereinheit
14  zweite Notsteuereinheit

15  Sensor
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16  Sensor

17 Sensor

18  Sensor

19  Versorgungseinheit
20 Ladeanlage

21 Paniksensor

22  erste Notsteuereinheit

Patentanspriiche

1. Fahrbare Maschine mit Ladeanlage (20), die einen
héhenverstellbaren Lastausleger (5) mit einer Last-
aufnahme (6) zur Aufnahme einer zu bewegenden
Last aufweist, insbesondere Teleskoplader, wobei
eine Sensoreinheit (12) zur Erfassung einer oder
mehrerer stabilitdtsrelevanter Zustandsgréen der
Maschine wie die aufgenommene Last, die Be-
schleunigung einer Maschinenkomponente, die
Kraft- oder Drehmomenteinwirkung auf eine Maschi-
nenkomponente oder dergleichen zur Erkennung ei-
nes durch den Betrieb der Ladeanlage (20) beein-
flussbaren instabilen Maschinenstatus anhand der
sensorisch erfassten Werte und eine Maschinen-
steuerung (13) vorgesehen sind, bei der ein erster
Notsteuermodus im Falle eines erkannten instabilen
Maschinenstatus vorgesehen ist, dadurch gekenn-
zeichnet, dass eine sensorische Erfassung der Be-
dienungsart eines Bedienelementes (11) fir die La-
deanlage (20) und eine Auswerteeinheit (12) zur Er-
kennung einer Paniksituation einer die Bedienein-
heit betatigenden Bedienperson vorgesehen ist und
dass bei Erkennung einer Paniksituation der Bedi-
enperson ein zweiter Notsteuermodus vorgesehen
ist, wobei der zweite Notsteuermodus gegenuber
dem ersten Notsteuermodus Vorrang hat.

2. Maschine nach einem dervorgenannten Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Erfassung der
Betatigungsgeschwindigkeit an einem Bedienele-
ment (11) zur Betatigung der Ladeanlage (20)
und/oder die Erfassung der Krafteinwirkung auf ein
Bedienelement (11) zur Betatigung der Ladeanlage
(20) vorgesehen ist.

3. Maschine nach einem dervorgenannten Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass ein Geschwindig-
keitssensor und/oder ein Positionssensor und/oder
ein Beschleunigungssensor und/oder ein Kraftsen-
sor an einem Bedienelement zur Betatigung der La-
deanlage (20) vorgesehen ist.
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Maschine nach einem der vorgenannten Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Erfassung ei-
ner Ausléseposition und/oder eine Ausldsekraftein-
wirkung an einem Bedienelement (11) zur Betati-
gung der Ladeanlage (20) vorgesehen ist.

Maschine nach einem der vorgenannten Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass Sensoren (15, 16,
17, 18) an einer Maschinenkomponente vorgesehen
sind, die anhand der Betdtigung eines Bedienele-
mentes (11) zur Betatigung der Ladeanlage (20) eine
sensierbare Zustandsanderung erfahrt, deren Cha-
rakteristik Riickschlisse auf die Bedienart und somit
auf eine Paniksituation zulasst.

Maschine nach einem der vorgenannten Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass zur Erfassung we-
nigstens einer stabilitdtsrelevanten ZustandsgréRRe
und/oder von Maschinenreaktionen auf die Bedien-
art ein Beschleunigungssensor und/oder ein Nei-
gungssensor und/oder ein Ortungssensor und/oder
ein Lastsensor und/oder ein Drucksensor und/oder
eine Kombination aus zwei oder mehreren solchen
Sensoren an wenigstens einer Maschinenkompo-
nente vorgesehen ist.

Maschine nach einem der vorgenannten Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass in der Auswerte-
einheit (12) die Auswertung sensorisch erfasster
Maschinenreaktionen auf die Bedienart des Bedie-
nelementes zur Erkennung einer Paniksituation vor-
gesehen ist.

Maschine nach einem der vorgenannten Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass im zweiten Not-
steuermodus eine Auslegerabsenkung und/oder ei-
ne Lastauslegerverkiirzung als Korrekturmafnah-
me durchfihrbar ist.

Maschine nach einem der vorgenannten Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass im zweiten Not-
steuermodus ein Lastabwurf als Korrekturmafinah-
men durchfiihrbar ist.

Maschine nach einem der vorgenannten Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass im zweiten Not-
steuermodus KorrekturmaBnahmen durchfiihrbar
sind, die im normalen Betriebsmodus und/oder im
ersten Notsteuermodus nicht durchfliihrbar sind.

Maschine nach einem der vorgenannten Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass durch die Maschi-
nensteuerung (10) im zweiten Notsteuermodus
Kombinationen von KorrekturmaRnahmen durch-
fuhrbar sind.

Maschine nach einem der vorgenannten Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass die Maschinen-
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13.

steuerung (10) der Ladeanlage (20) hydraulisch, hy-
draulisch-mechanisch, elektrisch oder elektro-hy-
draulisch ausgebildet ist.

Maschine nach einem der vorgenannten Anspriche,
dadurch gekennzeichnet, dass bei Erkennung ei-
ner Paniksituation eine Betatigung in den sicheren
Zustand durch eine rein hydraulisch-mechanische
Steuerung, insbesondere durch die Uberwindung ei-
nes Druckpunktes im Bedienelement, insbesondere
durch die Uberwindung eines Widerstandes an ei-
nem ein Bedienelement umfassendes Steuerventil
der Steuerung gewahrleistet wird.



EP 2733 110 A1

3,4
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