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(54) KRANSYSTEM

(57) Kransystem (1) zum Transportieren und gege-
benenfalls Anheben und Absenken von Lasten, zumin-
dest bestehend aus einem an Auflagern befestigbaren
Kranlängsprofil (2) und einem entlang des Kranlängspro-
fils (2) verschiebbaren Fahrwerk (3) mit Mitteln (5) zur
Aufnahme oder Halterung von Lasten, wobei die Ver-
schiebung des Fahrwerks (3) entlang des Kranlängspro-
fils (2) mittels eines elektromotorischen Antriebes (4) er-
folgt, dadurch gekennzeichnet, dass zwischen Fahrwerk
(3) und Lastaufnahmemittel (5) eine Kraftaufnahme- und
Kraftumwandlungseinheit (6) angeordnet ist, die zur

Steuerung des elektromotorischen Antriebes (4) mit die-
sem verbunden ist, die mindestens einen Sensor (7) zur
Erkennung der von einem Bediener beim manuellen Ver-
schieben einer angehängten Last erzeugten mechani-
schen Kraftimpulse für die Verschieberichtung und die
Verschiebedauer aufweist, die ferner eine elektronische
Steuerung aufweist, die die erkannten Kraftimpulse in
Steuersignale zur Steuerung des elektromotorischen An-
triebs (4) umwandelt und den elektromotorischen Antrieb
(4) entsprechend der erkannten und umgewandelten
Kraftimpulse steuert.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Kransystem zum
Transportieren und gegebenenfalls Anheben und Ab-
senken von Lasten, zumindest bestehend aus einem an
Auflagern befestigbaren Kranlängsprofil und einem ent-
lang des Kranlängsprofils verschiebbaren Fahrwerk mit
Mitteln zur Aufnahme oder Halterung von Lasten, wobei
die Verschiebung des Fahrwerks entlang des Kranlängs-
profils mittels eines elektromotorischen Antriebes erfolgt.
Zudem betrifft die Erfindung ein Kransystem zum Trans-
portieren und gegebenenfalls Anheben und Absenken
von Lasten, bestehend aus einem an voneinander be-
abstandeten, parallelen Querträgern verschiebbaren
Kranlängsprofil und einem entlang des Kranlängsprofils
verschiebbaren Fahrwerk mit Mitteln zur Aufnahme oder
Halterung von Lasten, wobei die Verschiebung des Fahr-
werks entlang des Kranlängsprofils und die Verschie-
bung des Kranlängsprofils entlang der parallelen Quer-
träger mittels elektromotorischer Antriebe erfolgt.
[0002] Derartige Kransysteme, die Lasten aufnehmen
und in entweder einer oder in zwei Achsen transportie-
ren, sind im Stand der Technik vielfach bekannt und in
der Praxis weit verbreitet.
[0003] Derartige Kransysteme werden in verschiede-
nen industriellen Anwendungen verwendet. Entspre-
chend des jeweiligen Einsatzzweckes kann dabei der
Transportweg der zu transportierenden und gegebenen-
falls angehobenen Last von einigen Zentimetern bis hin
zu vielen Metern betragen.
[0004] Bei vielen im Stand der Technik bekannten Lö-
sungen werden die elektromotorischen Antriebe derarti-
ger Kransysteme mittels kabelgebundener oder schnur-
loser Fernbedienungen fernbedient. Dabei weisen die
Fernbedienungen jeweils Schalter zur Aktivierung ein-
zelner Funktionen, wie beispielsweise vor, zurück, links,
rechts, auf und ab auf.
[0005] In einer weiteren im Stand der Technik bekann-
ten Lösung wird zur Steuerung der elektromotorischen
Antriebe des Kransystems ein Joystick verwendet.
[0006] Bei den im Stand der Technik bekannten Lö-
sungen ist es nachteilig, dass der Bediener jeweils zur
Steuerung der elektromotorischen Antriebe des Kran-
systems ein Bedienteil in die Hand nehmen oder abseits
der Last bedienen muss, so dass die Steuerung in ge-
wünschter Weise erfolgt.
[0007] Aufgrund des eingangs genannten Standes der
Technik liegt der vorliegenden Erfindung die Aufgabe zu-
grunde, ein Kransystem der eingangs genannten Art der-
art weiter zu entwickeln, das insbesondere zur Steuerung
einer angehängten Last kein zusätzliches Bedienteil er-
forderlich ist, bei dem die Steuerung der elektromotori-
schen Antriebe durch händisches Bewegen der ange-
hängten Last durch den Bediener erfolgt, das dabei die
beabsichtigte Richtung des Bedieners erkennt und die
elektromotorischen Antriebe entsprechend steuert, das
zusätzlich zur Erkennung der gewünschten Steuerungs-
richtung eine Beschleunigung oder einen Abbremsvor-

gang gemäß dem Wunsch des Bedieners unterstützt, so
dass es dem Bediener ermöglicht ist, die angehängte
Last schneller und präziser zum Zielort zu verfahren und
dort zu positionieren.
[0008] Zur Lösung dieser Aufgabe schlägt die Erfin-
dung vor, dass zwischen Fahrwerk und Lastaufnahme-
mittel eine Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungsein-
heit angeordnet ist, die zur Steuerung des elektromoto-
rischen Antriebes mit diesem verbunden ist, die mindes-
tens einen Sensor zur Erkennung der von einem Bedie-
ner beim manuellen Verschieben einer angehängten
Last erzeugten mechanischen Kraftimpulse für die Ver-
schieberichtung und die Verschiebedauer aufweist, die
ferner eine elektronische Steuerung aufweist, die die er-
kannten Kraftimpulse in Steuersignale zur Steuerung
des elektromotorischen Antriebs umwandelt und den
elektromotorischen Antrieb entsprechend der erkannten
und umgewandelten Kraftimpulse steuert.
[0009] Mittels einer derartigen erfindungsgemäßen
Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit ist ein Be-
diener eines derartigen Kransystems in der Lage, eine
Verschiebung und Auslenkung der angehängten Last in
der gewünschten Bewegungsrichtung über den Weg zu
erzeugen. Das heißt, dass die Kraftaufnahme- und Kraft-
umwandlungseinheit die mechanischen Impulse des Be-
dieners aufnehmen kann und in entsprechende Steuer-
befehle zur Steuerung des elektromotorischen Antriebes
umsetzen und an diesen Antrieb senden kann. Somit
muss ein Bediener lediglich die Last in gewünschter
Richtung anschieben, wodurch ein Kraftimpuls entsteht,
der durch den Sensor der Kraftaufnahme- und Kraftum-
wandlungseinheit erkannt wird und durch die elektroni-
sche Steuerung der Kraftaufnahme- und Kraftumwand-
lungseinheit in einen Steuerbefehl an den elektromoto-
rischen Antrieb des Kransystems weitergeleitet wird. Da-
bei erzeugt der Verschiebeweg des Bedieners einen
Kraftimpuls, der von dem Sensor und der elektromotori-
schen Steuerung erkannt und gemäß der gewünschten
Richtung, der Geschwindigkeit und der gewünschten
Weglänge in die Steuerung des Antriebes umgesetzt
wird. Somit kann der Bediener durch einfaches Anschie-
ben der Last sowohl die gewünschte Verschieberichtung
als auch die Verschiebegeschwindigkeit und die Ver-
schiebeweglänge steuern. Hierdurch ist eine besonders
schnelle und auch besonders präzise Positionierung der
Last hin zum und am gewünschten Ort ermöglicht, da
die angehängte Last stets der gewünschten Verschiebe-
richtung des Bedieners folgt. Zur Steuerung der ange-
hängten Last in Verschieberichtung müssen somit kei-
nerlei weitere Bedienelemente von dem Bediener be-
dient werden.
[0010] Insbesondere kann besonders bevorzugt vor-
gesehen sein, dass die Kraftaufnahme- und Kraftum-
wandlungseinheit zwei in der Nichtgebrauchslage zuein-
ander etwa kongruente Platten aufweist, die in der Ge-
brauchslage etwa waagerecht parallel zum Erdboden
ausgerichtet sind, die mittels eines linearen Führungs-
systems aneinander gehalten und gegeneinander in ei-
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ner parallelen Ebene linearverschiebbar sind, zwischen
oder an denen der Sensor und die elektronische Steue-
rung angeordnet sind, wobei die elektronische Steue-
rung nahe am oder am Sensor angeordnet ist und der
Sensor aus einem an der ersten Platte über den Längs-
verlauf der Platte etwa mittig angeordneten Magneten
und einer an der zweiten Platte angeordneten Kontakt-
schiene, entlang derer der Magnet bei der Linearver-
schiebung der Platten gleitet, besteht.
[0011] Hierbei besteht der Sensor der Kraftaufnahme-
und Kraftumwandlungseinheit aus einem an einer Kon-
taktschiene entlang verlaufenden Magneten, wodurch
bei der Bewegung einer angehängten Last durch einen
Bediener die erste Platte gegenüber der zweite Platte
linearverschoben wird und der Magnet entsprechend der
gewünschten Bedienungsrichtung entlang der Kontakt-
schiene verschoben wird, wobei der Verschiebeweg des
Magneten entlang der Kontaktschiene der Länge nach
erfasst wird und durch die elektronische Steuerung der
Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit in einen
entsprechenden Steuerbefehl an den elektromotori-
schen Antrieb des Fahrwerks übermittelt wird, so dass
dieser entsprechend der Verschiebung der angehängten
Last durch den Bediener elektromotorisch gesteuert
wird. Somit folgt das Fahrwerk mit der angehängten Last
jeweils der Verschieberichtung, die durch den Bediener
durch das händische Anschieben der Last vorgegeben
ist. Wird beispielsweise durch den Bediener kein händi-
scher Druck mehr auf die angehängte Last ausgeübt, so
erkennt dies der Sensor und sendet einen Befehl zum
Stoppen der elektromotorischen Antriebe mittels der
Steuerung an die Antriebe. Übt der Benutzer beispiels-
weise nur noch einen geringfügigen Druck auf die ange-
hängte Last aus, so wird dies als Steuerbefehl für lang-
sames Verfahren des Fahrwerks in die gewünschte Rich-
tung ausgewertet und an den elektromotorischen Antrieb
übermittelt. Somit kann der Bediener durch die Ausübung
von Kraft auf die angehängte Last sowohl die Verschie-
berichtung als auch die Geschwindigkeit der gewünsch-
ten Verschiebung und den Weg bestimmen. Durch die
Anordnung zweier etwa kongruenter Platten, die mittels
eines linearen Führungssystems aneinander gehalten
und gegeneinander parallel verschiebbar sind, ist auch
die Verwendung von größeren Lasten, beispielsweise
bis 500 KG Anhängelast in einem erfindungsgemäßen
Kransystem ermöglicht.
[0012] Weiter kann besonders bevorzugt vorgesehen
sein, dass das lineare Führungssystem aus einer Füh-
rungsschiene oder mehreren an einer Platte angeordne-
ten Führungsschienen und an der anderen Platte ange-
ordnete Führungselemente, in denen die Führungs-
schiene oder die Führungsschienen geführt ist bezie-
hungsweise sind, besteht.
[0013] Auch hierdurch ist das Anhängen von relativ ho-
hen Lasten an ein Kransystem mit einer erfindungsge-
mäßen Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit
ermöglicht.
[0014] Darüber hinaus kann besonders bevorzugt vor-

gesehen sein, dass zwischen den Platten Federungs-
und/oder Dämpfungsmittel angeordnet sind, die die ge-
genseitige Linearverschiebung der Platten abfedern
oder dämpfen und den Linearverschiebeweg begrenzen,
die in der Nichtgebrauchslage die Platten in ihrer etwa
kongruenten Lage halten.
[0015] Durch die Anordnung entsprechender Fede-
rungs- und/oder Dämpfungsmittel kann insbesondere ei-
ne ungewünscht große Verschiebung der Platten gegen-
einander bei hohen angehängten Lasten gedämpft be-
ziehungsweise abgefedert werden, so dass der Ver-
schiebeweg präzise in Steuersignale zur Steuerung der
elektronischen Antriebe umgesetzt werden kann.
[0016] Als Dämpfungsmittel kann beispielsweise be-
sonders bevorzugt vorgesehen sein, dass das an einer
Platte ein Gasdruckdämpfer mit Gasdruckzylinder und
gegenüber dem Gasdruckzylinder längsverschiebbarer
Kolbenstange befestigt ist, deren freies Ende an einem
an der anderen Platte angeordneten Anschlag anliegt.
[0017] Ein derartiges Dämpfungsmittel kann sowohl
beim Beschleunigen als auch beim Abbremsen eine
Fehlbedienung durch Impulsspitzen vermeiden, indem
die Platten durch das Dämpfungsmittel nur in einer ge-
ringen Geschwindigkeit gegeneinander verschiebbar
sind. Alternativ kann das Dämpfungsmittel auch einen
Gasdruckzylinder mit beidseitig aus dem Gasdruckzylin-
der herausragenden Kolbenstangen aufweisen, wobei
deren freien Enden jeweils an einem an der anderen Plat-
te angeordneten Anschlag anliegen um eine lineare Be-
wegung in beide Richtungen jeweils durch den Gas-
druckdämpfer zu dämpfen.
[0018] Zudem kann besonders bevorzugt vorgesehen
sein, dass an einer Platte nahe des Zentrums der Platte
ein erstes Widerlager angeordnet ist und an der anderen
Platte jeweils nahe ihrer in Linearverschieberichtung vor-
deren und hinteren Seitenrandkante je ein weiteres Wi-
derlager angeordnet ist, wobei jeweils zwischen dem ers-
ten und jedem weiteren Widerlager ein Federelement
oder eine Schraubenfeder angeordnet ist, wobei an dem
ersten und/oder den weiteren Widerlagern ein Aufnah-
medorn als Führungsmittel für das Federelement oder
die Schraubenfeder angeordnet ist.
[0019] Auch die derart angeordneten Federelemente
beziehungsweise Schraubenfedern verhindern ein un-
gewolltes und somit unpräzises zu schnelles Verschie-
ben der ersten Platte gegenüber der zweiten Platte, wo-
durch eine Fehlinterpretation der Kraftimpulse des Be-
dieners durch den Sensor weitestgehend verhindert ist.
Somit müssen die Platten gegen die Kraft einer Feder
gegeneinander verschoben werden, so dass hierdurch
sichergestellt ist, dass Impulsspitzen beispielsweise
beim anfänglichen Verschieben durch einen Bediener
weitestgehend ausgeschlossen sind.
[0020] Zudem dienen derart angeordnete Federele-
mente, beziehungsweise Schraubenfedern, auch dazu,
die beim Gebrauch gegeneinander verschobenen Plat-
ten in die etwa kongruente Nichtgebrauchslage zurück-
zustellen. Dazu weisen beide Federelemente oder
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Schraubenfedern etwa gleiche Federkraft auf.
[0021] Auch kann besonders bevorzugt vorgesehen
sein, dass an dem ersten und/oder den weiteren Wider-
lagern oder an jedem Aufnahmedorn ein Wegbegren-
zungsanschlag angeordnet ist.
[0022] Dabei kann besonders bevorzugt vorgesehen
sein, dass der Wegbegrenzungsanschlag aus einem
elastischen Material, beispielsweise aus Gummi, be-
steht.
[0023] Hierdurch sind insbesondere Beschädigungen
an Teilen der Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungs-
einheit beim Erreichen des maximalen Verschiebeweges
der Platten gegeneinander weitestgehend verhindert.
[0024] Weiterhin kann besonders bevorzugt vorgese-
hen sein, dass die Kraftaufnahme- und Kraftumwand-
lungseinheit unmittelbar an oder mittelbar nahe an dem
Fahrwerk angeordnet ist.
[0025] Hierbei kann beispielsweise an die Kraftaufnah-
me- und Kraftumwandlungseinheit ein weiteres Lastauf-
nahmemittel wie beispielsweise ein Flaschenzug oder
ein motorisch angetriebener Seil- oder Kettenzug ange-
hängt werden, mittels dessen die zu transportierende
Last anhebbar und absenkbar ist.
[0026] Alternativ kann besonders bevorzugt vorgese-
hen sein, dass zwischen Fahrwerk und Lastaufnahme-
mittel eine starre Achse angeordnet ist, wobei die Kraft-
aufnahme- und Kraftumwandlungseinheit zwischen dem
Lastaufnahmemittel und der Achse angeordnet ist.
[0027] Dabei kann besonders bevorzugt vorgesehen
sein, dass die starre Achse aus einer Teleskopachse be-
steht. Durch die Anordnung einer Teleskopachse zwi-
schen Fahrwerk und Lastaufnahmemittel ist einerseits
die Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit nahe
der angehängten und zu transportierenden Last ange-
ordnet, und andererseits ein schnelles und einfaches An-
heben der angehängten Last durch Bedienen der ent-
sprechenden Funktion an der Teleskopachse ermög-
licht.
[0028] Weiter kann besonders bevorzugt vorgesehen
sein, dass die Platten quadratische oder rechteckige
Form aufweisen.
[0029] Zur Lösung der eingangs genannten Aufgabe
für ein Kransystem zum Transportieren und gegebenen-
falls Anheben und Absenken von Lasten, bestehend aus
einem an voneinander beabstandeten, parallelen Quer-
trägern verschiebbaren Kranlängsprofil und einem ent-
lang des Kranlängsprofils verschiebbaren Fahrwerk mit
Mitteln zur Aufnahme oder Halterung von Lasten, wobei
die Verschiebung des Fahrwerks entlang des Kranlängs-
profils und die Verschiebung des Kranlängsprofils ent-
lang der parallelen Querträger mittels elektromotorischer
Antriebe erfolgt, schlägt die Erfindung vor, dass zwei um
90 Grad zueinander verdrehte Kraftaufnahme- und Kraft-
umwandlungseinheiten gegebenenfalls mit den bereits
genannten Merkmalen aufeinander folgend oder als ge-
meinsame Einheit miteinander verbunden an dem Kran-
system zwischen Fahrwerk und Lastaufnahmemittel an-
geordnet sind, wobei die eine Kraftaufnahme- und Kraft-

umwandlungseinheit den elektromotorischen Antrieb
entlang der Querträger und die andere Kraftaufnahme-
und Kraftumwandlungseinheit den elektromotorischen
Antrieb entlang der Kranlängsprofile steuert.
[0030] Auch bei einem Kransystem mit an Querträgern
verschiebbarem Kranlängsprofil kann eine erfindungs-
gemäße Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit
Verwendung finden, indem zwei um 90° zueinander ver-
drehte Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheiten
miteinander kombiniert werden. Dabei dient die erste
Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit zur Steu-
erung des Kransystems in Längsrichtung und die zweite
Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit zur Steu-
erung des Kransystems in Querrichtung. Somit kann
hiermit eine angehängte Last durch einfaches Verschie-
ben und somit Erzeugen von Kraftimpulsen durch einen
Bediener sowohl in Längsrichtung als auch in Querrich-
tung jeweils vor und zurück gemäß dem Wunsch des
Bedieners ohne Zuhilfenahme von weiteren Bedie-
nungseinrichtungen wie beispielsweise einer Fernsteu-
erung erfolgen.
[0031] Ausführungsbeispiele der Erfindung sind in den
Figuren dargestellt und im Folgenden näher beschrie-
ben.
[0032] Es zeigt:

Figur 1 ein erstes Ausführungsbeispiel eines erfin-
dungsgemäßen Kransystems mit Kranlängs-
profil, elektromotorischem Antrieb und Kraft-
aufnahme- und Kraftumwandlungseinheit von
schräg unten gesehen;

Figur 2 die Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungs-
einheit an Figur 1 von vorne gesehen;

Figur 3 desgleichen in Seitenansicht;

Figur 4 desgleichen von schräg unten gesehen;

Figur 5 desgleichen von schräg oben gesehen in Ex-
plosionsansicht;

Figur 6 eine erste Teilansicht einer erfindungsgemä-
ßen Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungs-
einheit von schräg oben gesehen;

Figur 7 eine weitere Teilansicht von schräg unten ge-
sehen;

Figur 8 eine weitere Teilansicht von schräg oben ge-
sehen;

Figur 9 eine Kombination zweier um 90° zueinander
verdrehter Kraftaufnahme- und Kraftum-
wandlungseinheiten ohne Zwischenplatte.

[0033] In der Figur 1 ist ein Kransystem zum Trans-
portieren und gegebenenfalls Anheben und Absenken
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von Lasten gezeigt. Das Kransystem 1 besteht zumin-
dest aus einem an Auflagern befestigbaren Kranlängs-
profil 2 und einem entlang des Kranlängsprofils 2 ver-
schiebbaren Fahrwerk 3. Am Fahrwerk 3 sind Mittel 5
zur Aufnahme und Halterung von Lasten angeordnet.
Dabei erfolgt die Verschiebung des Fahrwerkes 3 ent-
lang des Kranlängsprofils 2 mittels eines elektromotori-
schen Antriebes 4. Erfindungsgemäß ist zwischen Fahr-
werk 3 und Lastaufnahmemittel 5 eine Kraftaufnahme-
und Kraftumwandlungseinheit 6 angeordnet. Die Kraft-
aufnahme- und Kraftumwandlungseinheit 6 ist zur Steu-
erung des elektromotorischen Antriebes 4 mit diesem
verbunden. Die Verbindung erfolgt dabei durch Kabel,
die in den Figuren nicht gezeigt sind. Die Kraftaufnahme-
und Kraftumwandlungseinheit 6 weist einen Sensor 7 zur
Erkennung der von einem Bediener beim manuellen Ver-
schieben einer angehängten Last erzeugten mechani-
schen Kraftimpulse für die Verschieberichtung die Ge-
schwindigkeit und den Verschiebeweg auf. Zudem weist
die Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit 6 eine
elektronische Steuerung auf, die die erkannten Kraftim-
pulse in Steuersignale zur Steuerung des elektromotori-
schen Antriebes 4 umwandelt und den elektromotori-
schen Antrieb 4 entsprechend der erkannten und umge-
wandelten Kraftimpulse steuert.
[0034] Die elektronische Steuerung umfasst dabei
auch eine Auswerteinheit, die die vom Sensor erfassten
Kraftimpulse vor dem Umwandeln in Steuersignale be-
wertet.
[0035] Durch die Anordnung einer derartigen Kraftauf-
nahme- und Kraftumwandlungseinheit 6 zwischen dem
Fahrwerk 3 und dem Lastaufnahmemittel 5 ist es einem
Bediener ermöglicht, die elektromotorische Bewegung
des Fahrwerkes 3 durch einfaches Anschieben der an-
gehängten Last zu steuern. Dabei bestimmt der Bediener
durch die Verschiebung der Last sowohl die Richtung
und die Länge des Verschiebeweges als auch die Ver-
schiebegeschwindigkeit. Der Bediener kann also durch
Schieben der angehängten Last das Kransystem steu-
ern. Sobald der Bediener aufhört Kraftimpulse in Ver-
schieberichtung zu erzeugen wird dies vom Sensor der
Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit 6 erkannt
und die motorische Verschiebung des Fahrwerkes ab-
gebremst beziehungsweise gestoppt. Bei einem derartig
gesteuerten Kransystem 1 folgt also das elektromoto-
risch angetriebene Fahrwerk 3 der Last quasi unbemerkt.
Die Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit 6 er-
kennt dabei alle vom Bediener erzeugten Kraftimpulse
und wandelt diese entsprechend in Steuerbefehle zur
Steuerung des elektromotorischen Antriebes 4 um. So-
mit ist eine derartige Kraftaufnahme- und Kraftumwand-
lungseinheit 6 in der Lage, eine Verschiebung und/oder
Auslenkung einer angehängten Last über den erkannten
Anschiebeweg zu erzeugen.
[0036] Wie insbesondere den Figuren 1 bis 6 ersicht-
lich, weist ein erstes erfindungsgemäßes Kransystem 1
eine Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit 6,
bestehend aus zwei in der Nichtgebrauchslage zueinan-

der etwa kongruenten Platten 8a,8b auf. Die Platten
8a,8b sind in der Gebrauchslage etwa waagerecht par-
allel zum Erdboden ausgerichtet. Die Platten 8a,8b sind
mittels eines linearen Führungssystems aneinander ge-
halten und gegeneinander in einer parallelen Ebene li-
near verschiebbar. Im Ausführungsbeispiel sind zwei pa-
rallele lineare Führungssysteme zwischen den Platten
8a,8b angeordnet. Weiter ist zwischen den Platten 8a,8b
der Sensor 7 und die elektronische Steuerung angeord-
net. Dabei ist die elektronische Steuerung im Ausfüh-
rungsbeispiel am Sensor 7 angeordnet. Der Sensor 7
besteht aus einem an der ersten Platte 8a über den
Längsverlauf der Platte 8a etwa mittig angeordneten Ma-
gneten 9 und einer an der zweiten Platte 8b angeordne-
ten Kontaktschiene 10. Dabei gleitet der Magnet 9 bei
der Linearverschiebung der Platte 8a gegenüber der
Platte 8b entlang der Kontaktschiene 10, so dass hier-
durch der Verschiebeweg und die Verschieberichtung er-
fasst werden und anschließend durch die elektronische
Steuerung in Steuersignale an den elektromotorischen
Antrieb 4 gesondert werden.
[0037] Wie aus den Figuren 5 bis 8 ersichtlich, besteht
das lineare Führungssystem aus Führungsschienen 11,
die an einer Platte 8a angeordnet sind und die in an der
anderen Platte 8b angeordnete Führungselemente 12
eingreifen und an denen die Führungsschienen 11 je-
weils geführt sind.
[0038] Alternativ und in den Figuren nicht gezeigt
könnte die Anordnung auch derart erfolgen, dass an der
zweiten Platte 8b die Führungsschienen 11 und an der
ersten Platte 8a die Führungselemente 12 angeordnet
sind.
[0039] Durch die Anordnung derartiger Linearführun-
gen ist eine Aufnahme von hohen Lasten in einem der-
artigen Kransystem 1 ermöglicht. Zudem ermöglichen
derartige Linearführungen lediglich eine unidirektionale
Verschiebung der Platten gegeneinander.
[0040] Um eine ungewünscht große Verschiebung der
Platten 8a,8b gegeneinander beispielsweise beim an-
fänglichen Anschieben der Last durch einen Bediener zu
vermeiden, sind zwischen den Platten 8a,8b Federungs-
und/oder Dämpfungsmittel angeordnet. Die Federungs-
und/oder Dämpfungsmittel federn die gegenseitige Line-
arverschiebung der Platten 8a,8b ab oder dämpfen den
Linearverschiebeweg und begrenzen diesen bei der Ver-
schiebung. Zudem halten die Federungs- und/oder
Dämpfungsmittel die Platten 8a,8b in ihrer kongruenten
Nichtgebrauchslage beziehungsweise stellen diese
nach Gebrauch in die kongruente Nichtgebrauchslage
zurück.
[0041] Je nach Anwendungszweck des Kransystems
1 können sowohl Federungs- als auch Dämpfungsmittel
oder auch lediglich Federungs- oder lediglich Dämp-
fungsmittel an einer Kraftaufnahme- und Kraftumwand-
lungseinheit 6 eines erfindungsgemäßen Kransystems
1 Verwendung finden.
[0042] Wie insbesondere aus Figur 8 ersichtlich, ist an
einer Platte 8b ein Gasdruckdämpfer 13 mit Gasdruck-
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zylinder 13a und gegenüber dem Gasdruckzylinder 13a
längsverschiebbarer Kolbenstange 13b befestigt. Das
freie Ende der Kolbenstange 13b liegt an einem an der
anderen Platte 8a angeordneten Anschlag 14 an. Alter-
nativ kann auch an der Platte 8a der Gasdruckdämpfer
13 mit Gasdruckzylinder 13a und Kolbenstange 13b und
an der Platte 8b der Anschlag 14 angeordnet sein oder
ein Gasdruckdämpfer 13 mit beidseitig herausragenden
Kolbenstangen 13b verwendet werden.
[0043] Wie insbesondere aus den Figuren 5 und 6 er-
sichtlich ist an einer Platte 8a nahe des Zentrums der
Platte 8a ein erstes Widerlager 15 angeordnet und an-
deren Platte 8b jeweils nahe ihrer in Linearverschiebe-
richtung vorderen und hinteren Seitenrandkante je ein
weiteres Widerlager 16 angeordnet. Dabei ist jeweils zwi-
schen dem ersten Widerlager 15 und jedem weiteren Wi-
derlager 16 eine Schraubenfeder 17 angeordnet. Zudem
sind an den Widerlagern 15,16 jeweils Aufnahmedorne
18 als Führungsmittel für die Schraubenfeder 17 ange-
ordnet. Mittels einer derartigen Anordnung erfolgt die
Verschiebung der zweiten Platte 8b gegenüber der ers-
ten Platte 8a jeweils gegen die Kraft einer Feder. Zudem
ist durch eine derartige Anordnung der Schraubenfedern
17 sichergestellt, dass die Platten 8a,8b beim Nichtge-
brauch in ihre etwa kongruente Lage zurückgestellt wer-
den.
[0044] Um Beschädigungen beim Erreichen des Weg-
begrenzungsanschlages 19 zu vermeiden ist der Weg-
begrenzungsanschlag 19 aus elastischem Material, im
Ausführungsbeispiel aus Gummi, gebildet.
[0045] Eine derartige erfindungsgemäße Kraftaufnah-
me- und Kraftumwandlungseinheit 6 kann unmittelbar an
oder mittelbar nahe an dem Fahrwerk 3 eines erfindungs-
gemäßen Kransystems 1 angeordnet sein. So kann hier-
bei beispielsweise an das Lastaufnahmemittel 5 ein wei-
teres Mittel zum Anheben und Absenken der Last ange-
hängt sein. Dies kann beispielsweise ein Flaschenzug
oder ein elektromotorischer Ketten- oder Seilzug sein.
[0046] Alternativ kann zwischen Fahrwerk 3 und Last-
aufnahmemittel 5 eine starre Achse angeordnet sein. Da-
bei ist die Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit
6 zwischen dem Lastaufnahmemittel 5 und der starren
Achse angeordnet. Insbesondere ist hierbei die Verwen-
dung einer motorisch angetriebenen Teleskopachse als
starre Achse bevorzugt. Hierbei kann mittels der moto-
risch angetriebenen Teleskopachse vom Bediener direkt
an der Last die Anhebung beziehungsweise Absenkung
der Last erzeugt werden, und anschließend durch den
Bediener durch händisches Verschieben der Last in ge-
wünschter Verschieberichtung ein Kraftimpuls erzeugt
werden, der von dem Sensor 7 der Kraftaufnahme- und
Kraftumwandlungseinheit 6 erkannt wird und durch die
elektronische Steuerung der Kraftaufnahme- und Kraft-
umwandlungseinheit 6 als Steuersignal an den elektro-
motorischen Antrieb 4 des Fahrwerks 3 gesendet wird.
[0047] In den Ausführungsbeispielen weisen die Plat-
ten 8a,8b quadratische Form auf. Alternativ können auch
weitere Formen, wie beispielsweise eine rechteeckige

Form, Verwendung finden.
[0048] Für ein Kransystem zum Transportieren und
gegebenenfalls Anheben und Absenken von Lasten, be-
stehend aus einem an voneinander beabstandeten, pa-
rallelen Querträgern verschiebbaren Kranlängsprofil 2
und einem entlang des Kranlängsprofils 2 verschiebba-
ren Fahrwerk 3 mit Mitteln zur Aufnahme oder Halterung
von Lasten, wobei die Verschiebung des Fahrwerks 3
entlang des Kranlängsprofils 2 und die Verschiebung des
Kranlängsprofils 2 entlang der parallelen Querträger mit-
tels elektromotorischer Antriebe erfolgt, können, wie ins-
besondere in Figur 9 dargestellt, zwei um 90° zueinander
verdrehte Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungsein-
heiten 6 aufeinander folgend oder als gemeinsame Ein-
heit miteinander verbunden, verwendet werden und an
dem Kransystem zwischen Fahrwerk 3 und Lastaufnah-
memittel 5 angeordnet sein. Durch eine derartige Kom-
bination von zwei um 90° zueinander verdrehten Kraft-
aufnahme- und Kraftumwandlungseinheiten 6 ist der An-
trieb des Kransystems sowohl entlang der Querträger
als auch entlang des Kranlängsprofils 2 elektromotorisch
ermöglicht. Hierdurch ist also eine den Kraftimpulsen ei-
nes Bedieners durch einfaches Anschieben folgende
Steuerung des Kransystems in zwei Achsen auch gleich-
zeitig ermöglicht. Dabei zeigt die Figur 9 die Kombination
zweier erfindungsgemäßer Kraftaufnahme- und Kraft-
umwandlungseinheiten 6. Zur Verdeutlichung ist die in
der Praxis zwischen den beiden Kraftaufnahme- und
Kraftumwandlungseinheiten 6 angeordnete Zwischen-
platte in der Figur 9 nicht dargestellt, da diese Teile ver-
decken würden.
[0049] Mittels einer derartigen erfindungsgemäßen
Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit 6 kann
die Linearverschiebung einer angehängten Last auf
schnelle und einfache Art und Weise durch Anschieben
der Last durch den Bediener erfolgen. Bei der Kombina-
tion zweier um 90° zueinander verdrehter Kraftaufnah-
me- und Kraftumwandlungseinheiten 6 ist es dem Be-
diener ermöglicht, die angehängte Last in zwei Achsen
durch einfaches Anschieben der Last in die gewünschte
Richtung zu verschieben.
[0050] Die Erfindung ist nicht auf die Ausführungsbei-
spiele beschränkt, sondern im Rahmen der Offenbarung
vielfach variabel.
[0051] Alle in der Beschreibung und/oder Zeichnung
offenbarten Einzel- und Kombinationsmerkmale werden
als erfindungswesentlich angesehen.

Bezugszeichenliste:

[0052]

1 Kransystem
2 Kranlängsprofil
3 Fahrwerk
4 Antrieb
5 Mittel (zur Halterung von Lasten)
6 Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit
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7 Sensor
8 Platten a/b
9 Magnet
10 Kontaktschiene
11 Führungsschiene
12 Führungselemente
13 Gasdruckdämpfer
13a Gasdruckzylinder
13b Kolbenstange
14 Anschlag für 13b
15 erstes Widerlager
16 weiteres Widerlager
17 Schraubenfeder
18 Aufnahmedorn
19 Wegbegrenzungsanschlag

Patentansprüche

1. Kransystem (1) zum Transportieren und gegebe-
nenfalls Anheben und Absenken von Lasten, zumin-
dest bestehend aus einem an Auflagern befestigba-
ren Kranlängsprofil (2) und einem entlang des Kran-
längsprofils (2) verschiebbaren Fahrwerk (3) mit Mit-
teln (5) zur Aufnahme oder Halterung von Lasten,
wobei die Verschiebung des Fahrwerks (3) entlang
des Kranlängsprofils (2) mittels eines elektromotori-
schen Antriebes (4) erfolgt, dadurch gekennzeich-
net, dass zwischen Fahrwerk (3) und Lastaufnah-
memittel (5) eine Kraftaufnahme- und Kraftumwand-
lungseinheit (6) angeordnet ist, die zur Steuerung
des elektromotorischen Antriebes (4) mit diesem
verbunden ist, die mindestens einen Sensor (7) zur
Erkennung der von einem Bediener beim manuellen
Verschieben einer angehängten Last erzeugten me-
chanischen Kraftimpulse für die Verschieberichtung
und die Verschiebedauer aufweist, die ferner eine
elektronische Steuerung aufweist, die die erkannten
Kraftimpulse in Steuersignale zur Steuerung des
elektromotorischen Antriebs (4) umwandelt und den
elektromotorischen Antrieb (4) entsprechend der er-
kannten und umgewandelten Kraftimpulse steuert.

2. Kransystem (1) nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Kraftaufnahme- und Kraftum-
wandlungseinheit (6) zwei in der Nichtgebrauchsla-
ge zueinander etwa kongruente Platten (8a,8b) auf-
weist, die in der Gebrauchslage etwa waagerecht
parallel zum Erdboden ausgerichtet sind, die mittels
eines linearen Führungssystems aneinander gehal-
ten und gegeneinander in einer parallelen Ebene li-
nearverschiebbar sind, zwischen oder an denen der
Sensor (7) und die elektronische Steuerung ange-
ordnet sind, wobei die elektronische Steuerung nahe
am oder am Sensor (7) angeordnet ist und der Sen-
sor (7) aus einem an der ersten Platte (8a) über den
Längsverlauf der Platte (8a) etwa mittig angeordne-
ten Magneten (9) und einer an der zweiten Platte

(8b) angeordneten Kontaktschiene (10), entlang de-
rer der Magnet (9) bei der Linearverschiebung der
Platten (8a,8b) gleitet, besteht.

3. Kransystem (1) nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das lineare Führungssystem aus ei-
ner Führungsschiene (11) oder mehreren an einer
Platte (8a,8b) angeordneten Führungsschienen (11)
und an der anderen Platte (8a,8b) angeordnete Füh-
rungselemente (12), in denen die Führungsschiene
(11) oder die Führungsschienen (11) geführt ist be-
ziehungsweise sind, besteht.

4. Kransystem (1) nach Anspruch 2 oder 3, dadurch
gekennzeichnet, dass zwischen den Platten
(8a,8b) Federungs- und / oder Dämpfungsmittel an-
geordnet sind, die die gegenseitige Linearverschie-
bung der Platten (8a,8b) abfedern oder dämpfen und
den Linearverschiebeweg begrenzen, die in der
Nichtgebrauchslage die Platten (8a,8b) in ihrer etwa
kongruenten Lage halten.

5. Kransystem (1) nach einem der Ansprüche 2 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass das an einer Platte
(8a,8b) ein Gasdruckdämpfer (13) mit Gasdruckzy-
linder (13a) und gegenüber dem Gasdruckzylinder
(13a) längsverschiebbarer Kolbenstange (13b) be-
festigt ist, deren freies Ende an einem an der ande-
ren Platte (8a,8b) angeordneten Anschlag (14) an-
liegt.

6. Kransystem (1) nach einem der Ansprüche 2 bis 5,
dadurch gekennzeichnet, dass das an einer Platte
(8a,8b) nahe des Zentrums der Platte ein erstes Wi-
derlager (15) angeordnet ist und an der anderen
Platte (8a,8b) jeweils nahe ihrer in Linearverschie-
berichtung vorderen und hinteren Seitenrandkante
je ein weiteres Widerlager (16) angeordnet ist, wobei
jeweils zwischen dem ersten (15) und jedem weite-
ren Widerlager (16) ein Federelement oder eine
Schraubenfeder (17) angeordnet ist, wobei an dem
ersten (15) und / oder den weiteren Widerlagern (16)
ein Aufnahmedorn (18) als Führungsmittel für das
Federelement oder die Schraubenfeder (17) ange-
ordnet ist.

7. Kransystem (1) nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass an dem ersten (15) und / oder den
weiteren Widerlagern (16) oder an jedem Aufnah-
medorn (18) ein Wegbegrenzungsanschlag (19) an-
geordnet ist.

8. Kransystem (1) nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Wegbegrenzungsanschlag (19)
aus einem elastischen Material, beispielsweise aus
Gummi, besteht.

9. Kransystem (1) nach einem der Ansprüche 1 bis 8,
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dadurch gekennzeichnet, dass die Kraftaufnah-
me- und Kraftumwandlungseinheit (6) unmittelbar
an oder mittelbar nahe an dem Fahrwerk (3) ange-
ordnet ist.

10. Kransystem (1) nach einem der Ansprüche 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, dass zwischen Fahr-
werk (3) und Lastaufnahmemittel (5) eine starre Ach-
se angeordnet ist, wobei die Kraftaufnahme- und
Kraftumwandlungseinheit (6) zwischen dem Last-
aufnahmemittel (5) und der Achse angeordnet ist.

11. Kransystem (1) nach Anspruch 10, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die starre Achse aus einer Te-
leskopachse besteht.

12. Kransystem (1) nach einem der Ansprüche 2 bis 11,
dadurch gekennzeichnet, dass die Platten (8a,8b)
quadratische oder rechteckige Form aufweisen.

13. Kransystem zum Transportieren und gegebenen-
falls Anheben und Absenken von Lasten, bestehend
aus einem an voneinander beabstandeten, paralle-
len Querträgern verschiebbaren Kranlängsprofil (2)
und einem entlang des Kranlängsprofils (2) ver-
schiebbaren Fahrwerk (3) mit Mitteln (5) zur Aufnah-
me oder Halterung von Lasten, wobei die Verschie-
bung des Fahrwerks (3) entlang des Kranlängspro-
fils (2) und die Verschiebung des Kranlängsprofils
(2) entlang der parallelen Querträger mittels elektro-
motorischer Antriebe erfolgt, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zwei um 90 Grad zueinander ver-
drehte Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungsein-
heiten (6) nach einem oder mehreren der vorange-
gangenen Ansprüche aufeinander folgend oder als
gemeinsame Einheit miteinander verbunden an dem
Kransystem zwischen Fahrwerk (3) und Lastaufnah-
memittel (5) angeordnet sind, wobei die eine Kraft-
aufnahme- und Kraftumwandlungseinheit (6) den
elektromotorischen Antrieb entlang der Querträger
und die andere Kraftaufnahme- und Kraftumwand-
lungseinheit (6) den elektromotorischen Antrieb (4)
entlang der Kranlängsprofile steuert.
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