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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Flurférderzeug mit ei-
ner Hubeinrichtung. Insbesondere betrifft die Erfindung
ein Flurférderzeug mit einer Hubeinrichtung, die mindes-
tens eine Arbeitsfunktion fiir die Handhabung einer Last
aufweist, wobei die Arbeitsfunktion ein von einer elektri-
schen Steuerung ansteuerbares Stellelement umfasst
mit einem Stellweg und einem Positionssensor fir die
Erfassung der Position der Arbeitsfunktion durch ein Po-
sitionssignal abhangig von dem Stellweg, wobei Gber ei-
ne Bedieneinheit ein Sollwert furr die Position der Arbeits-
funktion vorgegeben werden kann und die elektrische
Steuerung eine Regelung anhand des Sollsignals der
Bedieneinheit und des Positionssignals des Positions-
sensors durchfihrt.

[0002] Die grof’e Mehrzahl der Flurférderzeuge ist mit
einer Hubeinrichtung ausgestattet, mit der Lasten von
einer Lagerposition durch Anheben aufgenommen sowie
Lasten in einer Lagerposition abgesetzt werden kénnen.
Ein GroRteil dieser Hubeinrichtungen bietet zusatzlich
die Méglichkeit, die Lastauf groRere Hohe, z. B. die Hohe
eines Regalfachs, anzuheben etwa durch ein Lastauf-
nahmemittel, das an einem Hubmast héhenbeweglich
geflhrt ist.

[0003] Ha&ufige Funktionen, die von einer Bedienper-
son gesteuert werden kénnen, sind folglich bei solchen
Hubeinrichtungen das Heben/Henken, und ein Vorwarts-
neigen/Rickwartsneigen eines Hubmastes, an dem das
Lastaufnahmemittel geflihrt ist. Weitere, haufige Funkti-
onen sind ein Vorwartsschub oder ein Rickwartsschub
des Lastaufnahmemittels bzw. eines gesamten Hubmas-
tes im Falle eines Schubmaststaplers, wenn der Hub-
mastinsgesamtin Fahrtrichtung vorwarts oder riickwarts
bewegt wird. In Bezug auf insbesondere eine Lastgabel
als Lastaufnahmemittel sind weiterhin ein Seitenschub
zum seitlichen Verschieben der Lastgabel sowie eine
Gabelzinkenverstellung bekannt, um den Abstand der
Gabelzinken untereinander zu verstellen. Daneben gibt
es noch weitere zusatzliche Anbaugerate mit Funktio-
nen, so insbesondere flir die Aufnahme von Ballen als
Last oder Rollenklammergeréate mit Greifklammern zum
Handhaben von Papierrollen.

[0004] Diese Arbeitsfunktionen werden fast aus-
schlief3lich durch hydraulische Stellglieder betétigt, die
in ihrer Gesamtheit die Arbeitshydraulik des Flurférder-
zeugs bilden, wobei auch elektrische oder pneumatische
Stellglieder méglich sind. Solche hydraulischen Stellglie-
der sind Hydraulikzylinder und Hydraulikmotoren. Dabei
werden den einzelnen hydraulischen Stellgliedern Hy-
draulikventile zugeordnet, durch die ein von einer Hy-
draulikpumpe fir die Arbeitshydraulik erzeugter Druck-
mittelvolumenstrom dosiert werden kann.

[0005] Die Hydraulikventile werden als manuell oder
elektrisch von einem Steuergerat ansteuerbare Hydrau-
likventile eingesetzt, wobei im letzteren Fall ein Fahrer
oder Bediener des Flurférderzeugs die Hydraulikventile
Uber Bedieneinheiten wie beispielsweise Joysticks oder
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einzelne Hebel betatigt, deren Steuersignale von dem
Steuergerat erfasst werden.

[0006] Im Regelfall wird dabei durch einen Bediener
unabhangig von der Art des Hydraulikventils der Druck-
mittelvolumenstrom, der zu oder von dem hydraulischen
Stellglied flieRt, gesteuertund Uber diesen die Bewegung
der Stelleinrichtung als Teil der Hubeinrichtung gesteu-
ert. Der Druckmittelvolumenstrom entspricht dabeiin Ab-
hangigkeit von Parametern wie zum Beispiel der Visko-
sitat des Druckmittels, einer Kennlinie des Hydraulikven-
tils und/oder einer in der Steuerung darlber gelegten
elektronischen Steuerkennlinie der Auslenkung bzw. den
Signalwerten einer Bedieneinheit. Dabei kann in Abhan-
gigkeit von der Auslenkung bzw. des Signalwerts der
Druckmittelvolumenstrom von einem minimalen bis zu
einem maximalen Druckmittelvolumenstrom stetig ver-
andert werden.

[0007] Zwischen dem Stellweg der hydraulischen
Stellglieder bzw. den Bewegungen des jeweiligen Ele-
ments der Hubeinrichtung und den Steuervorgaben der
Bedieneinheit besteht dabei ein integrierender Zusam-
menhang, da allein die Bewegungsgeschwindigkeit der
jeweiligen Funktion durch die Offnung des Hydraulikven-
til gesteuert wird und sich somit der Stellweg aus dem
MaR der Offnung des Hydraulikventils sowie der Zeitdau-
er der Ansteuerung ergibt. Ein kleiner Volumenstrom er-
gibt eine langsame Bewegung und ein maximaler Volu-
menstrom die maximale Stellgeschwindigkeit der hy-
draulischen Stellglieder. Der Fahrer muss somit den Be-
wegungsablauf iberwachen und bei Erreichen einer ge-
wiinschten Position das Hydraulikventil Gber die Bedie-
neinheit schlieRen.

[0008] Nachteilig an diesem Stand der Technik ist,
dass die Kontrolle und Steuerung des Bewegungsab-
laufs einer Funktion der Hubeinrichtung gewisse Fertig-
keiten sowie die Aufmerksamkeit der Bedienperson er-
fordert. Um z. B. einen definierten Zielpunkt in einem
Stellweg zu erreichen, muss die Bedienperson die Be-
wegung durch Drosselung des Druckmittelvolumen-
stroms rechtzeitig abbremsen und an der Zielposition an-
halten. Dabei ist in Hinblick auf die Standsicherheit des
Fahrzeugs eventuell auch der Einfluss der aufgenomme-
nen Last zu berticksichtigen, insbesondere auch fur den
Beginn des Bewegungsablaufs in der Beschleunigungs-
phase.

[0009] Die Funktionen der zuvor beschriebenen Hub-
einrichtung weisen oftmals bereits Sensoren auf, die die
Position der jeweiligen Funktion im Bereich des Stell-
wegs an die Steuerung des Flurférderzeugs tibermitteln,
beispielsweise einen Neigungssensor oder einen Hub-
héhensensor.

[0010] Bekannt sind weiterhin auch Vorwahleinrich-
tungen, mit denen eine bestimmte Position einer Funk-
tion ausgewahlt wird und sodann die entsprechende Stel-
leinrichtung diese Position automatisch anfahrt. Ein Bei-
spiel hierfiur ist eine Hubhdéhenvorwahleinrichtung, bei
der durch eine geeignete Bedienvorrichtung, etwa eine
Mehrzahl von Tasten, bestimmte Hubhéhen vorgegeben
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werden kénnen, auf die dann die Steuerung Uber einen
hydraulischen Hubzylinder eines Hubmastes eine Last-
aufnahmevorrichtung geregelt verfahrt. Ein weiteres Bei-
spiel hierfir ist eine automatische Mittelstellung einer
Seitenschubvorrichtung.

[0011] Eine solche Hubhdhenvorwahl ist aus der DE
102 02 506 A1 bekannt, die offenbart, eine gewlinschte
Hubhdohe einzustellen und durch einen Regelkreis einen
Istwertan den Sollwert dieses vorgegebenen Hubhéhen-
wertes anzupassen. Weiterhin offenbart die Druckschrift
eine Erfassung eines Neigungswinkels eines Hubgeris-
tes sowie der Position einer Seitenschubvorrichtung.
[0012] Aus der DE 103 05 901 E4 ist ein Schubmast-
stapler bekannt, bei dem durch ein gesondertes Betati-
gungsorgan ein Seitenschieber automatisch in eine vor-
gegebene Position verfahren werden kann. Dabei kann
die vorgegebene Position in jeder beliebigen Position
eingestellt werden.

[0013] Aus der verdffentlichten Patentanmeldung DE
198 16 682 A1 der STILL GmbH ist eine Bedienvorrich-
tung in Form eines Multifunktionshebels bekannt, bei
dem abhangig von einem Schwenkwinkel ein Sollwert
fur die Neigung eines Lastaufnahmemittels vorgegeben
wird und durch eine Regelung das Lastaufnahmemittel
in diesen Neigewinkel verfahren wird.

[0014] Ausder GB 2097 553 A, der WO 01/83356 A1
und der US 5,749,696 sind Hohensteuerungssysteme
bekannt.

[0015] Es ist daher Aufgabe der vorliegenden Erfin-
dung, ein Flurférderzeug mit einer Hubeinrichtung zur
Verfligung zu stellen, mit dem die zuvor genannten Nach-
teile vermieden werden und das eine leichtere und intu-
itivere Steuerung der Funktionen der Hubeinrichtung er-
moglicht.

[0016] Diese Aufgabe wird durch ein Flurférderzeug
mit den Merkmalen des unabhéngigen Patentanspruchs
1 geldst. Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung sind
in den Unteranspriichen angegeben.

[0017] Die Aufgabe wird erfindungsgemaf dadurch
geldst, dass bei einem Flurférderzeug mit einer Hubein-
richtung, die mindestens eine Arbeitsfunktion fiir die
Handhabung einer Last aufweist, wobei die Arbeitsfunk-
tion ein von einer elektrischen Steuerung ansteuerbares
Stellelement umfasst mit einem Stellweg und einem Po-
sitionssensor fiir die Erfassung der Position der Arbeits-
funktion durch ein Positionssignal abhéangig von dem
Stellweg, wobei Uber eine Bedieneinheit ein Sollsignal
fur die Position der Arbeitsfunktion vorgegeben werden
kann und die elektrische Steuerung eine Regelung an-
hand des Sollsignals der Bedieneinheit und des Positi-
onssignals des Positionssensors durchfiihrt, die Bedie-
neinheit bei der Bedienung durch eine Person bemerk-
bare Vorwahlpositionen aufweist.

[0018] Dadurch die entsprechenden Sensorenin Ver-
bindung mit elektrisch betatigten Hydraulikventilen bzw.
einer Ansteuerung der Stellelemente der Bewegungsab-
lauf so gesteuert werden kann, dass eine Bedienperson
die anzustrebende Position der jeweiligen Funktion di-
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rekt proportional vorgibt, kann eine deutliche Entlastung
der Bedienperson erreicht werden und die Dauer der Be-
wegung des Stellelements durch die Steuerungsvorrich-
tung zeitlich optimiert werden. Uber die Bedieneinheit
wird nicht die Geschwindigkeit der Bewegung des Stel-
lelements vorgegeben, sondern die Sollposition, die
dann durch die Steuerung angefahren wird. Durch einen
solchen geschlossenen Regelkreis werden Einfliisse wie
z.B. die Viskositat des Druckmittels, eine auf der Hub-
einrichtung aufliegende Last wie auch Verschleil in wei-
tem Umfang eliminiert. Die Bewegungen der Funktionen
der Hubeinrichtung verlaufen entsprechend der einge-
stellt RegelkenngréRen proportional zu der Stellung der
Bedieneinheit, die in der von der Bedienperson gewahl-
ten Stellung verbleibt und nicht selbsttatig in eine Neu-
tralstellung sich zurtick bewegt. Durch wahrnehmbare
Vorwahlpositionen kann dabei eine leichte und intuitive
Bedienbarkeit seitens der Bedienperson erreicht wer-
den. Gerade bei einer solchen Positionsvorgabe entsteht
fiir eine Bedienperson das Problem, in einem kontinuier-
lichen Bewegungsbereich der Bedieneinheit eine be-
stimmte Position auffinden zu miissen. Dabei kdnnen die
Vorwahlpositionen neben einer mechanisch fiihlbaren
Markierung, wie einer Veranderung des Bewegungwi-
derstandes auch durch jede andere denkbare, mit Sin-
nen wahrnehmbare Markierung umgesetzt werden. Bei-
spielsweise waren hier akustische und optische Signali-
sierungen denkbar.

[0019] Vorteilhaft ist das Stellelement ein hydrauli-
sches Stellglied, insbesondere in Form eines Hydraulik-
zylinders und/oder eines Hydraulikmotors.

[0020] Die Erfindung ist insbesondere vorteilhaft an-
wendbar bei dem in der Mehrzahl der Falle gegebenen
hydraulischen Stellantrieb fir die Funktionen der Hub-
einrichtung.

[0021] Ineinervorteilhaften Weiterbildung ist das Stel-
lelement ein elektrisches Stellelement oder ein pneuma-
tisches Stellelement.

[0022] Neben einem Einsatz bei hydraulischen Stelle-
lementen ist jedoch auch eine vorteilhafte Umsetzung
der Erfindung bei elektrisch angetriebenen Stellelemen-
ten oder einem pneumatisch angetriebenen Stellelement
denkbar.

[0023] Die Arbeitsfunktion kann das Heben/Senken ei-
nes Lastaufnahmemittels an einem Hubmast und/oder
das Neigen eines Lastaufnahmemittels und/oder ein Sei-
tenschub eines Lastaufnahmemittels und/oder ein Mast-
schub eines Hubmastes und/oder eine Klammerfunktion
eines Lastaufnahmemittels und/oder eine Zinkenverstel-
lung einer Lastgabel sein.

[0024] Vorteilhaftist die Bedieneinheit ein Schiebereg-
ler und/oder eine Verstellrad und/oder ein Trackball.
[0025] Beieinem Verstellrad und/oder einem Trackball
ist es moglich, die Sollwertvorgabe aufgrund eines bei
diesen eventuell nicht vorhandenen mechanischen An-
schlages der Bedieneinheit nur relativ zu einer aktuellen
Position, von der aus die Bedienung startet, aufgrund der
vorgenommenen Bewegung festzulegen und hierzu pro-
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portional ein Sollsignal abzugeben, das flr eine Veran-
derung der Sollposition gegenuber der urspriinglichen
Sollposition steht, die mit der Istposition am Beginn der
Bewegung identisch ist.

[0026] In einer glnstigen Ausfihrungsform sind die
Vorwahlpositionen Rastpositionen in einer Bewegung
der Bedieneinheit.

[0027] Durch eine Rastung ist ein besonders leichtes
Einstellen auf einen Vorgabewert méglich, da die Bedie-
neinheit selbststdndig in diese Positionen gleitet beim
Erreichen durch die Bewegung der Bedieneinheit und
ein bewusstes Uberwinden eines Widerstands durch die
Bedienperson nétig ist, um aus der Rastung wieder hin-
aus zu gelangen. Dabei kénnen eine oder mehrere Ras-
tungen Uber den Bewegungsbereich, entsprechend den
moglichen Signalwerten einer Bedieneinheit, verteilt
sein.

[0028] In einer gunstigen Weiterbildung der Erfindung
entsprechen die Vorwahlpositionen bevorzugten Stel-
lungen der Arbeitsfunktionen entsprechen, insbesonde-
re symmetrischen Mittellagen.

[0029] Diese Stellungen missen im Betrieb des Flur-
foérderzeugs besonders haufig angesteuert werden und
es ergibt sich dadurch eine vorteilhafte Zeitersparnis.
[0030] Die Vorwahlpositionen kdnnen bevorzugten
Stellungen der Arbeitsfunktionen entsprechen, insbe-
sondere waagerechten oder senkrechten Ausrichtun-
gen.

[0031] Diese Stellungen missen im Betrieb des Flur-
foérderzeugs besonders haufig angesteuert werden und
es ergibt sich dadurch eine vorteilhafte Zeitersparnis.
[0032] In einer gunstigen Weiterbildung der Erfindung
ermoglicht die Bedieneinheit oder alternativ eine Zusatz-
bedieneinheit fir eine Grobeinstellung eine Steuerung
der Stellgeschwindigkeit und erfolgt in einem Feinein-
stellbereich eine Regelung anhand des Sollsignals der
Bedieneinheit und des Positionssignals des Positions-
Sensors.

[0033] Dies ist eine Kombination aus einem Steue-
rungsverfahren tber die Geschwindigkeit und einer Pro-
portionalregelung, um zum Beispiel im Bereich des Ziel-
punktes einer Bewegung einen Feinabgleich durchzu-
fuhren. Besonders sinnvoll ist dies bei groRen Stellwe-
gen, die eventuell nicht mit einer gentigend groRen Ge-
nauigkeit auf einer Bedieneinheit dargestellt werden kon-
nen. Beispielsweise wird dann eine geforderte Hubhdhe
anhand einer Regelung der Geschwindigkeit eingestellt
und ein Feinabgleich erfolgt z. B. mittels eines Verstell-
rades als zusatzlicher Bedieneinheit in einem geschlos-
senen Regelkreis oder auf durch dieselbe Bedieneinheit,
die ihren Arbeitsmodus a&ndert. Dabei kann die Umstel-
lung des Arbeitsmodus automatisch bei Erreichen eines
definierten Abstandes des Zielpunktes erfolgen oder
durch eine Schaltmdglichkeit.

[0034] Durch die beschriebenen Ausfihrungsformen
ergibt sich eine Entlastung einer Bedienperson, da der
Bewegungsablauf vollstdndig von der Steuerung uber-
nommen wird. Weiterhin wird die Gefahr des Kippens
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verringert, da der Bewegungsablauf hinsichtlich stati-
scher und dynamischer Eigenschaften an vorgegebene
Randbedingungen durch die Steuerung angepasst wer-
den kann, der die MessgroRen fiir beispielsweise eine
Hubhdhe und/oder eine Neigung eines Hubmastes
und/oder eines Lastgewichtes zur Verfugung stehen.
SchlieRlichistauch eine zeit- und/ oder energieoptimierte
Regelung der Bewegungsablaufe mdglich und es kann
der Zeit- und/oder Energieverbrauch fir jeden Bewe-
gungsablauf einer Funktion in Richtung eines Minimums
optimiert werden.

[0035] Vorteilhaft weist die Bedieneinheit keine riick-
stellende Kraft auf, insbesondere wird die Bedieneinheit
nicht durch eine Federkraft in eine Nullposition bewegt.
[0036] Dadurch wird verhindert, dass die Arbeitsfunk-
tion bei einem Loslassen der Bedieneinheit durch die
Person ein abweichendes Sollsignal erhélt und sich un-
gewollt selbststdndig bewegt. Eine solche Ausfliihrung
der Bedieneinheit ohne riickstellende Kraft kann auch
vollig unabhangig davon vorgesehen werden, dass be-
merkbare Vorwahlpositionen, wie beispielsweise Rast-
positionen bei der Bedieneinheitangebracht werden. Da-
durch ergibt sich eine leichte und intuitive Bedienbarkeit,
bei der insbesondere auch durch die Position der Bedie-
neinheit, die beispielsweise durch eine Person ertastet
werden kann, eine Riickmeldung erfolgt, in welcher Po-
sition sich die Arbeitsfunktion befindet bzw. befinden soll-
te. Es ergeben sich im Ubrigen auch in weitem Umfang
die bereits zuvor in Bezug auf die Vorwahlpositionen ge-
schilderten Vorteile.

[0037] Weitere Vorteile und Einzelheiten der Erfindung
werden anhand des in der schematischen Figur darge-
stellten Ausfliihrungsbeispiels naher erldutert. Hierbei
zeigt die Figur ein Ansteuerungsschema fiir eine Hub-
einrichtung eines erfindungsgemafen Flurférderzeugs.
[0038] Die Figurzeigt am Beispiel eines Gabelstaplers
1 miteinem Hubmast 2 ein Ansteuerungsschema fiir eine
Hubeinrichtung 3 eines Flurférderzeugs 4. Die Hubein-
richtung 3 umfasst eine Neigevorrichtung 5 mit einem
Neigezylinder 6 als hydraulischem Stellelement 7 und
eine héhenbeweglich an dem Hubmast 2 geflihrte Last-
gabel 8 als Lastaufnahmemittel 9 fir eine Last 10. Der
Hubmast 2 ist auf eine Vorderachse 11 abgestitzt und
kann durch den Neigezylinder 6 um einen Winkel § ge-
neigt werden, wie durch die Pfeile angedeutet. Ein Posi-
tionssensor 12 fiir den Neigungswinkel f des Hubmastes
2 gibt eine Information Uiber den Stellweg des Neigezylin-
ders 6 an eine elektrische Steuerung 13, die einen hy-
draulischen Ventilblock 14 sowie ein Steuergerét 15 ei-
nes Motor 16 einer Hydraulikpumpe 17 ansteuert, die
wiederum aus einem Tank 18 Druckmittel zu dem hy-
draulischen Ventilblock 14 férdert. Eine Bedieneinheit 19
gibt ein Sollsignal a,, anhand dessen die elektrische Steu-
erung 13 den Neigezylinder 5 solange ansteuert, bis das
Istsignal B diesem entspricht. Durch Rastungen in dem
Bedienungsweg derindem vorliegenden Beispiel als He-
bel ausgefiihrten Bedieneinheit 19 kann eine leichte und
intuitive Vorwahl bestimmter Positionen in der Neigung
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des Hubmastes 2 erfolgen.

Patentanspriiche

1.

Flurférderzeug mit einer Hubeinrichtung (3), die min-
destens eine Arbeitsfunktion fir die Handhabung ei-
ner Last (10) aufweist, wobei die Arbeitsfunktion ein
von einer elektrischen Steuerung (13) ansteuerba-
res Stellelement (7) umfasst mit einem Stellweg und
einem Positionssensor (12) fiir die Erfassung der Po-
sition der Arbeitsfunktion durch ein Positionssignal
(B) abhangig von dem Stellweg, wobei Giber eine Be-
dieneinheit (19) ein Sollsignals (o) fiir die Position
der Arbeitsfunktion vorgegeben werden kann und
die elektrische Steuerung (13) eine Regelung an-
hand des Sollsignals (a) der Bedieneinheit (19) und
des Positionssignals (B) des Positionssensors (12)
durchfiihrt,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Bedieneinheit (19) zum Auffinden einer be-
stimmten Position in einem kontinuierlichen Bewe-
gungsbereich der Bedieneinheit bei der Bedienung
durch eine Person bemerkbare Vorwahlpositionen
aufweist.

Flurférderzeug nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass das Stellelement ein hydraulisches Stellglied
(7) ist,insbesondere in Form eines Hydraulikzylinder
(6) und/oder eines Hydraulikmotors.

Flurférderzeug nach Anspruch 1 oder 2,

dadurch gekennzeichnet,

dass das Stellelement ein elektrisches Stellelement
oder ein pneumatisches Stellelement ist.

Flurférderzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Arbeitsfunktion das Heben/Senken eines
Lastaufnahmemittels (9) an einem Hubmast (2)
und/oder das Neigen eines Lastaufnahmemittels (9)
und/oder ein Seitenschub eines Lastaufnahmemit-
tels (9) und/oder ein Mastschub eines Hubmastes
und/oder eine Klammerfunktion eines Lastaufnah-
memittels und/oder eine Zinkenverstellung einer
Lastgabel ist.

Flurférderzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 4,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Bedieneinheit (19) ein Schieberegler
und/oder eine Verstellrad und/oder ein Trackball ist.

Flurférderzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Vorwahlpositionen Rastpositionen in einer
Bewegung der Bedieneinheit (19) sind.
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10.

Flurférderzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Vorwahlpositionen bevorzugten Stellun-
gen der Arbeitsfunktionen entsprechen, insbeson-
dere symmetrischen Mittellagen.

Flurférderzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 7,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Vorwahlpositionen bevorzugten Stellun-
gen der Arbeitsfunktionen entsprechen, insbeson-
dere waagerechten oder senkrechten Ausrichtun-
gen.

Flurférderzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Bedieneinheit (19) oder alternativ eine Zu-
satzbedieneinheit fir eine Grobeinstellung eine
Steuerung der Stellgeschwindigkeit ermdglicht und
in einem Feineinstellbereich eine Regelung anhand
des Sollsignals der Bedieneinheit (19) und des Po-
sitionssignals des Positionssensors (12) erfolgt.

Flurférderzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 9,
dadurch gekennzeichnet,

dass das Stellelement keine riickstellende Kraft auf-
weist, insbesondere nicht durch eine Federkraft in
eine Nullposition bewegt wird.

Claims

Industrial truck having a lifting device (3) which has
atleast one working function for handling aload (10),
wherein the working function comprises an actuating
element (7) which can be controlled by an electric
controller (13), having an actuating travel and a po-
sition sensor (12) for detecting the position of the
working function by means of a position signal ()
as a function of the actuating travel, wherein a set
point signal (o) for the position of the working function
can be predefined by means of an operator control
unit (19), and the electric controller (13) carries out
a closed-loop control process on the basis of the set
point signal (a) of the operator control unit (19) and
of the position signal (B) of the position sensor (12),
characterized

in that the operator control unit (19) has, for finding
a specific position in a continuous movement range
for the operator control unit during the control proc-
ess, preselection positions which can be perceived
by a person.

Industrial truck according to Claim 1,
characterized

in that the actuating element is a hydraulic actuator
element (7), in particular in the form of a hydraulic
cylinder (6) and/or a hydraulic motor.
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Industrial truck according to Claim 1 or 2,
characterized

in that the actuating element is an electric actuating
element or a pneumatic actuating element.

Industrial truck according to one of Claims 1 to 3,
characterized

in that the working function is the raising/lowering
ofaload holding means (9) on a lifting mast (2) and/or
the inclination of a load holding means (9) and/or a
lateral thrust of a load holding means (9) and/or a
mast thrust of a lifting mast and/or a clamping func-
tion of a load holding means and/or a prong adjust-
ment of a load fork.

Industrial truck according to one of Claims 1 to 4,
characterized

in that the operator control unit (19) is a slide regu-
lator and/or an adjustment wheel and/or a tracker
ball.

Industrial truck according to one of Claims 1 to 5,
characterized

in that the preselection positions are latching posi-
tions in a movement of the operator control unit (19).

Industrial truck according to one of Claims 1 to 6,
characterized

in that the preselection positions correspond to pre-
ferred settings of the working functions, in particular
symmetrical central positions.

Industrial truck according to one of Claims 1 to 7,
characterized

in that the preselection positions correspond to pre-
ferred settings of the working functions, in particular
horizontal or vertical orientations.

Industrial truck according to one of Claims 1 to 8,
characterized

in that the operator control unit (19), or alternatively
an additional operator control unit for coarse setting,
permits the actuating speed to be controlled, and in
a fine setting range permits closed-loop control on
the basis of the set point signal of the operator control
unit (19) and of the position signal of the position
sensor (12).

Industrial truck according to one of Claims 1 to 9,
characterized

in that the actuating element does not have a re-
storing force, in particular, is not moved into a zero
position by a spring force.

Revendications

1.

Chariot de manutention comprenant un dispositif de
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levage (3), lequel posséde au moins une fonction de
travail pour la manutention d’'une charge (10), la
fonction de travail comprenant un élément de régla-
ge (7) pouvant étre commandé par une commande
électrique (13), avec une course de réglage et un
détecteur de position (12) pour la détection de la
position de la fonction de travail par un signal de
position (B) dépendant de la course de réglage, un
signal de consigne (o) pour la position de la fonction
de travail pouvant étre prédéfini par le biais d’'une
unité de conduite (19) et la commande électrique
(13) effectuant une régulation au moyen du signal
de consigne (o) de I'unité de conduite (19) et du si-
gnal de position () du détecteur de position (12),
caractérisé en ce

que l'unité de conduite (19), en vue de trouver une
position donnée dans une plage de mouvement con-
tinue de l'unité de conduite, posséde des positions
de présélection qui peuvent étre remarquées parune
personne lors de la conduite.

Chariot de manutention selon la revendication 1, ca-
ractérisé en ce que I'élément de réglage est un ac-
tionneur hydraulique (7), notamment sous la forme
d’un vérin hydraulique (6) et/ou d’'un moteur hydrau-
lique.

Chariot de manutention selon la revendication 1 ou
2, caractérisé en ce que I'élément de réglage est
un élément de réglage électrique ou un élément de
réglage pneumatique.

Chariot de manutention selon 'une des revendica-
tions 1 a 3, caractérisé en ce que la fonction de
travail estlamontée/descente d’un dispositif de prise
de charge (9) sur un mét de levage (2) et/ou l'incli-
naison d’un dispositif de prise de charge (9) et/ou
une poussée latérale d’un dispositif de prise de char-
ge (9) et/ou une poussée de mat d’'un méat de levage
et/ou une fonction de fourche d’un dispositif de prise
de charge et/ou un positionnement des dents d’'une
fourche porte-charge.

Chariot de manutention selon I'une des revendica-
tions 1 a4, caractérisé en ce que I'unité de conduite
(19) est un élément de réglage a curseur et/ou une
molette de positionnement et/ou un trackball.

Chariot de manutention selon 'une des revendica-
tions 1 a 5, caractérisé en ce que les positions de
présélection sont des positions d’encliquetage dans
un mouvement de I'unité de conduite (19) .

Chariot de manutention selon I'une des revendica-
tions 1 a 6, caractérisé en ce que les positions de
présélection correspondent a des positions préfé-
rées des fonctions de travail, notamment des posi-
tions centrales symétriques.
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Chariot de manutention selon 'une des revendica-
tions 1 a 7, caractérisé en ce que les positions de
présélection correspondent a des positions préfeé-
rées des fonctions de travail, notamment des orien-
tations horizontales ou verticales.

Chariot de manutention selon I'une des revendica-
tions 1 a8, caractérisé en ce que I'unité de conduite
(19) ou, en variante, une unité de conduite supplé-
mentaire, permet un réglage approximatif d’'une
commande de la vitesse de réglage et une régulation
est effectuée dans une plage de réglage fin au
moyen du signal de consigne de l'unité de conduite
(19) et du signal de position du détecteur de position
(12).

Chariot de manutention selon 'une des revendica-
tions 1 a 9, caractérisé en ce que I'élément de ré-
glage ne possede pas de force de rappel, notam-
ment n’est pas déplacé dans une position neutre par
la force d’un ressort.
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