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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 Kranlangsprofil und einem ent-
lang des Kranlangsprofils verschiebbaren Fahrwerk mit
Mitteln zur Aufnahme oder Halterung von Lasten, wobei
die Verschiebung des Fahrwerks entlang des Kranlangs-
profils mittels eines elektromotorischen Antriebes erfolgt,
wobei zwischen Fahrwerk und Lastaufnahmemittel eine
Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit angeord-
net ist, die zur Steuerung des elektromotorischen Antrie-
bes mitdiesem verbunden ist, die mindestens einen Sen-
sor zur Erkennung der von einem Bediener beim manu-
ellen Verschieben einer angehangten Last erzeugten
mechanischen Kraftimpulse fiir die Verschieberichtung
und die Verschiebedauer aufweist, die ferner eine elek-
tronische Steuerung aufweist, die die erkannten Kraftim-
pulse in Steuersignale zur Steuerung des elektromotori-
schen Antriebs umwandelt und den elektromotorischen
Antrieb entsprechend der erkannten und umgewandel-
ten Kraftimpulse steuert.

[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] Beivielenim Stand der Technik bekannten L&-
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, zurtick, links,
rechts, auf und ab auf.

[0005] In einer weiteren im Stand der Technik bekann-
ten Lésung wird zur Steuerung der elektromotorischen
Antriebe des Kransystems ein Joystick verwendet. EP
0965556 A offenbart ein Kransystem gemaf dem Ober-
begriff des Anspruchs 1. Bei den im Stand der Technik
bekannten Lésungen ist es nachteilig, dass der Bediener
jeweils zur Steuerung der elektromotorischen Antriebe
des Kransystems ein Bedienteil in die Hand nehmen oder
abseits der Last bedienen muss, so dass die Steuerung
in gewlinschter Weise erfolgt.

[0006] Aufgrunddeseingangs genannten Standes der
Technik liegt der vorliegenden Erfindung die Aufgabe zu-
grunde, ein Kransystem der eingangs genannten Art der-
artweiter zu entwickeln, das insbesondere zur Steuerung
einer angehangten Last kein zusatzliches Bedienteil er-
forderlich ist, bei dem die Steuerung der elektromotori-
schen Antriebe durch handisches Bewegen der ange-
hangten Last durch den Bediener erfolgt, das dabei die
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beabsichtigte Richtung des Bedieners erkennt und die
elektromotorischen Antriebe entsprechend steuert, das
zuséatzlich zur Erkennung der gewilinschten Steuerungs-
richtung eine Beschleunigung oder einen Abbremsvor-
gang gemal dem Wunsch des Bedieners unterstiitzt, so
dass es dem Bediener erméglicht ist, die angehangte
Last schneller und praziser zum Zielort zu verfahren und
dort zu positionieren.

[0007] Zur Ldsung dieser Aufgabe schlagt die Erfin-
dung vor, dass die Kraftaufnahme- und Kraftumwand-
lungseinheit zwei in der Nichtgebrauchslage zueinander
etwa kongruente Platten aufweist, die in der Gebrauchs-
lage etwa waagerecht parallel zum Erdboden ausgerich-
tet sind, die mittels eines linearen Fihrungssystems an-
einander gehalten und gegeneinander in einer parallelen
Ebene linearverschiebbar sind, zwischen oder an denen
der Sensor und die elektronische Steuerung angeordnet
sind, wobei die elektronische Steuerung nahe am oder
am Sensor angeordnet ist und der Sensor aus einem an
der ersten Platte Uber den Langsverlauf der Platte etwa
mittig angeordneten Magneten und einer an der zweiten
Platte angeordneten Kontaktschiene, entlang derer der
Magnet bei der Linearverschiebung der Platten gleitet,
besteht.

[0008] Mittels einer derartigen erfindungsgemafien
Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheitist ein Be-
diener eines derartigen Kransystems in der Lage, eine
Verschiebung und Auslenkung der angehdngten Last in
der gewlinschten Bewegungsrichtung tiber den Weg zu
erzeugen. Das heildt, 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 gewlinschter
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 gemaR der gewiinschten
Richtung, der Geschwindigkeit und der gewiinschten
Weglange in die Steuerung des Antriebes umgesetzt
wird. Somit kann der Bediener durch einfaches Anschie-
ben der Last sowohl die gewtlinschte Verschieberichtung
als auch die Verschiebegeschwindigkeit und die Ver-
schiebeweglange steuern. Hierdurch ist eine besonders
schnelle und auch besonders prazise Positionierung der
Last hin zum und am gewiinschten Ort ermdglicht, da
die angehéngte Last stets der gewiinschten Verschiebe-
richtung des Bedieners folgt. Zur Steuerung der ange-
hangten Last in Verschieberichtung missen somit kei-
nerlei weitere Bedienelemente von dem Bediener be-
dient werden.

[0009] Hierbeibesteht der Sensor der Kraftaufnahme-
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und Kraftumwandlungseinheit aus einem an einer Kon-
taktschiene entlang verlaufenden Magneten, wodurch
bei der Bewegung einer angehangten Last durch einen
Bediener die erste Platte gegeniber der zweite Platte
linearverschoben wird und der Magnet entsprechend der
gewinschten Bedienungsrichtung entlang der Kontakt-
schiene verschoben wird, wobei der Verschiebeweg des
Magneten entlang der Kontaktschiene der Lange nach
erfasst wird und durch die elektronische Steuerung der
Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit in einen
entsprechenden Steuerbefehl an den elektromotori-
schen Antrieb des Fahrwerks Uibermittelt wird, so dass
dieser entsprechend der Verschiebung der angehéangten
Last durch den Bediener elektromotorisch gesteuert
wird. Somit folgt das Fahrwerk mit der angehangten Last
jeweils der Verschieberichtung, die durch den Bediener
durch das handische Anschieben der Last vorgegeben
ist. Wird beispielsweise durch den Bediener kein handi-
scher Druck mehr auf die angehangte Last ausgelibt, so
erkennt dies der Sensor und sendet einen Befehl zum
Stoppen der elektromotorischen Antriebe mittels der
Steuerung an die Antriebe. Ubt der Benutzer beispiels-
weise nur noch einen geringfligigen Druck auf die ange-
hangte Last aus, so wird dies als Steuerbefehl flr lang-
sames Verfahren des Fahrwerks in die gewlinschte Rich-
tung ausgewertetund an den elektromotorischen Antrieb
Ubermittelt. Somitkann der Bediener durch die Ausiibung
von Kraft auf die angehangte Last sowohl die Verschie-
berichtung als auch die Geschwindigkeit der gewilinsch-
ten Verschiebung und den Weg bestimmen. Durch die
Anordnung zweier etwa kongruenter Platten, die mittels
eines linearen Fihrungssystems aneinander gehalten
und gegeneinander parallel verschiebbar sind, ist auch
die Verwendung von gréfReren Lasten, beispielsweise
bis 500 KG Anhéangelast in einem erfindungsgemaRen
Kransystem ermdglicht.

[0010] Weiter kann besonders bevorzugt vorgesehen
sein, dass das lineare Fiihrungssystem aus einer Fih-
rungsschiene oder mehreren an einer Platte angeordne-
ten Flihrungsschienen und an der anderen Platte ange-
ordnete Fihrungselemente, in denen die Fihrungs-
schiene oder die Fuhrungsschienen gefiihrt ist bezie-
hungsweise sind, besteht.

[0011] Auch hierdurchistdas Anhdngenvon relativ ho-
hen Lasten an ein Kransystem mit einer erfindungsge-
malen Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit
ermoglicht.

[0012] Dartber hinaus kann besonders bevorzugt vor-
gesehen sein, dass zwischen den Platten Federungs-
und/oder Dampfungsmittel angeordnet sind, die die ge-
genseitige Linearverschiebung der Platten abfedern
oderdampfenundden Linearverschiebeweg begrenzen,
die in der Nichtgebrauchslage die Platten in ihrer etwa
kongruenten Lage halten.

[0013] Durch die Anordnung entsprechender Fede-
rungs- und/oder Dampfungsmittel kann insbesondere ei-
ne ungewunscht groRe Verschiebung der Platten gegen-
einander bei hohen angehangten Lasten gedampft be-
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ziehungsweise abgefedert werden, so dass der Ver-
schiebeweg prazise in Steuersignale zur Steuerung der
elektronischen Antriebe umgesetzt werden kann.
[0014] Als Dampfungsmittel kann beispielsweise be-
sonders bevorzugt vorgesehen sein, dass das an einer
Platte ein Gasdruckdampfer mit Gasdruckzylinder und
gegenuber dem Gasdruckzylinder langsverschiebbarer
Kolbenstange befestigt ist, deren freies Ende an einem
an der anderen Platte angeordneten Anschlag anliegt.
[0015] Ein derartiges Dampfungsmittel kann sowohl
beim Beschleunigen als auch beim Abbremsen eine
Fehlbedienung durch Impulsspitzen vermeiden, indem
die Platten durch das Dampfungsmittel nur in einer ge-
ringen Geschwindigkeit gegeneinander verschiebbar
sind. Alternativ kann das Dampfungsmittel 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-
druckd@mpfer zu dampfen.

[0016] 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 angeordnetist, wobeijeweils 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 FUhrungsmittel flir das Federelement oder
die Schraubenfeder angeordnet ist.

[0017] Auch die derart angeordneten Federelemente
beziehungsweise Schraubenfedern verhindern ein un-
gewolltes und somit unprazises zu schnelles Verschie-
ben der ersten Platte gegeniiber der zweiten Platte, wo-
durch eine Fehlinterpretation der Kraftimpulse des Be-
dieners durch den Sensor weitestgehend verhindert ist.
Somit missen die Platten gegen die Kraft einer Feder
gegeneinander verschoben werden, so dass hierdurch
sichergestellt ist, dass Impulsspitzen beispielsweise
beim anfanglichen Verschieben durch einen Bediener
weitestgehend ausgeschlossen sind.

[0018] Zudem dienen derart angeordnete Federele-
mente, beziehungsweise Schraubenfedern, auch dazu,
die beim Gebrauch gegeneinander verschobenen Plat-
ten in die etwa kongruente Nichtgebrauchslage zuriick-
zustellen. Dazu weisen beide Federelemente oder
Schraubenfedern etwa gleiche Federkraft auf.

[0019] 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.

[0020] Dabei kann besonders bevorzugt vorgesehen
sein, dass der Wegbegrenzungsanschlag aus einem
elastischen Material, beispielsweise aus Gummi, be-
steht.

[0021] Hierdurch sind insbesondere Beschadigungen
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an Teilen der Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungs-
einheitbeim Erreichen des maximalen Verschiebeweges
der Platten gegeneinander weitestgehend verhindert.
[0022] Weiterhin kann besonders bevorzugt vorgese-
hen sein, dass die Kraftaufnahme- und Kraftumwand-
lungseinheit unmittelbar an oder mittelbar nahe an dem
Fahrwerk angeordnet ist.

[0023] Hierbeikannbeispielsweise andie Kraftaufnah-
me- und Kraftumwandlungseinheit ein weiteres Lastauf-
nahmemittel wie beispielsweise ein Flaschenzug oder
ein motorisch angetriebener Seil- oder Kettenzug ange-
hangt werden, mittels dessen die zu transportierende
Last anhebbar und absenkbar ist.

[0024] 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.
[0025] Dabei kann besonders bevorzugt vorgesehen
sein, dass die starre Achse aus einer Teleskopachse be-
steht.

[0026] Durchdie Anordnung einer Teleskopachse zwi-
schen Fahrwerk und Lastaufnahmemittel ist einerseits
die Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit nahe
der angehangten und zu transportierenden Last ange-
ordnet, und andererseits ein schnelles und einfaches An-
heben der angehangten Last durch Bedienen der ent-
sprechenden Funktion an der Teleskopachse ermdég-
licht.

[0027] Weiter kann besonders bevorzugt vorgesehen
sein, dass die Platten quadratische oder rechteckige
Form aufweisen.

[0028] Zur Lésung der eingangs genannten Aufgabe
fur ein Kransystem zum Transportieren und gegebenen-
falls Anheben und Absenken von Lasten, bestehend aus
einem an voneinander beabstandeten, parallelen Quer-
tragern verschiebbaren Kranlangsprofil und einem ent-
lang des Kranlangsprofils verschiebbaren Fahrwerk mit
Mitteln zur Aufnahme oder Halterung von Lasten, wobei
die Verschiebung des Fahrwerks entlang des Kranlangs-
profils und die Verschiebung des Kranlangsprofils ent-
lang der parallelen Quertréger mittels elektromotorischer
Antriebe erfolgt, schlagt die Erfindung vor, dass zwei um
90 Grad zueinander verdrehte Kraftaufnahme- und Kraft-
umwandlungseinheiten nach Anspruch 1 aufeinander
folgend oder als gemeinsame Einheit miteinander ver-
bunden an dem Kransystem zwischen Fahrwerk und
Lastaufnahmemittel angeordnet sind, wobei die eine
Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit den elek-
tromotorischen Antrieb entlang der Quertrager und die
andere Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit
den elektromotorischen Antrieb entlang der Kranlangs-
profile steuert.

[0029] Auch beieinem Kransystem mitan Quertragern
verschiebbarem Kranlangsprofil kann eine erfindungs-
gemale Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit
Verwendung finden, indem zwei um 90° zueinander ver-
drehte Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheiten
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miteinander kombiniert werden. Dabei dient die erste
Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit zur Steu-
erung des Kransystems in Langsrichtung und die zweite
Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit zur Steu-
erung des Kransystems in Querrichtung. Somit kann
hiermit eine angehangte Last durch einfaches Verschie-
ben und somit Erzeugen von Kraftimpulsen durch einen
Bediener sowohl in Langsrichtung als auch in Querrich-
tung jeweils vor und zurliick gemaR dem Wunsch des
Bedieners ohne Zuhilfenahme von weiteren Bedie-
nungseinrichtungen wie beispielsweise einer Fernsteu-
erung erfolgen.

[0030] Ausflihrungsbeispiele der Erfindung sind inden
Figuren dargestellt und im Folgenden naher beschrie-
ben.

[0031] Es zeigt:

Figur 1  ein erstes Ausfiihrungsbeispiel eines erfin-
dungsgemafien Kransystems mit Kranlangs-
profil, elektromotorischem Antrieb und Kraft-
aufnahme- und Kraftumwandlungseinheit von
schrag unten gesehen;

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

Figur 3  desgleichen in Seitenansicht;

Figur4  desgleichen von schrag unten gesehen;

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

Figur 6  eine erste Teilansicht einer erfindungsgema-
Ren Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungs-
einheit von schrag oben gesehen;

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

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

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

[0032] In der Figur 1 ist ein Kransystem zum Trans-

portieren und gegebenenfalls Anheben und Absenken
von Lasten gezeigt. Das Kransystem 1 besteht zumin-
dest aus einem an Auflagern befestigbaren Kranlangs-
profil 2 und einem entlang des Kranlangsprofils 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 Kranlangsprofils 2 mittels eines elektromotori-
schen Antriebes 4. ErfindungsgemaR ist zwischen Fahr-
werk 3 und Lastaufnahmemittel 5 eine Kraftaufnahme-
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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 angehangten Last erzeugten mechani-
schen Kraftimpulse fiir 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.

[0033] Die elektronische Steuerung umfasst dabei
auch eine Auswerteinheit, die die vom Sensor erfassten
Kraftimpulse vor dem Umwandeln in Steuersignale be-
wertet.

[0034] Durch die Anordnung einer derartigen Kraftauf-
nahme- und Kraftumwandlungseinheit 6 zwischen dem
Fahrwerk 3 und dem Lastaufnahmemittel 5 ist es einem
Bediener ermdglicht, die elektromotorische Bewegung
des Fahrwerkes 3 durch einfaches Anschieben der an-
gehangten Last zu steuern. Dabei bestimmt der Bediener
durch die Verschiebung der Last sowohl die Richtung
und die Lange des Verschiebeweges als auch die Ver-
schiebegeschwindigkeit. Der Bediener kann also durch
Schieben der angehéngten Last das Kransystem steu-
ern. Sobald der Bediener aufhort 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 angehangten Last iiber den erkannten
Anschiebeweg zu erzeugen.

[0035] Wie insbesondere den Figuren 1 bis 6 ersicht-
lich, weist ein erstes erfindungsgemaRes 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 Fiihrungssystems aneinander ge-
halten und gegeneinander in einer parallelen Ebene li-
near verschiebbar. Im Ausfiihrungsbeispiel sind zwei pa-
rallele lineare Fihrungssysteme zwischen den Platten
8a,8b angeordnet. Weiter ist zwischen den Platten 8a,8b
der Sensor 7 und die elektronische Steuerung angeord-
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net. Dabei ist die elektronische Steuerung im Ausfiih-
rungsbeispiel am Sensor 7 angeordnet. Der Sensor 7
besteht aus einem an der ersten Platte 8a Uber den
Langsverlauf 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 gegeniber der
Platte 8b entlang der Kontaktschiene 10, so dass hier-
durch der Verschiebeweg und die Verschieberichtung er-
fasst werden und anschlieRend durch die elektronische
Steuerung in Steuersignale an den elektromotorischen
Antrieb 4 gesondert werden.

[0036] Wie aus den Figuren 5 bis 8 ersichtlich, besteht
das lineare Fuhrungssystem aus Fiihrungsschienen 11,
die an einer Platte 8a angeordnet sind und die in an der
anderen Platte 8b angeordnete Fiihrungselemente 12
eingreifen und an denen die Flhrungsschienen 11 je-
weils gefiihrt sind.

[0037] Alternativ und in den Figuren nicht gezeigt
kénnte die Anordnung auch derart erfolgen, dass an der
zweiten Platte 8b die Fihrungsschienen 11 und an der
ersten Platte 8a die Flihrungselemente 12 angeordnet
sind.

[0038] Durch die Anordnung derartiger Linearfihrun-
gen ist eine Aufnahme von hohen Lasten in einem der-
artigen Kransystem 1 ermdglicht. Zudem ermdglichen
derartige Linearfiihrungen lediglich eine unidirektionale
Verschiebung der Platten gegeneinander.

[0039] Um eine ungewlinschtgrof3e Verschiebung der
Platten 8a,8b gegeneinander beispielsweise beim an-
fanglichen Anschieben der Last durch einen Bediener zu
vermeiden, sind zwischen den Platten 8a,8b Federungs-
und/oder Dampfungsmittel angeordnet. Die Federungs-
und/oder Dampfungsmittel federn die gegenseitige Line-
arverschiebung der Platten 8a,8b ab oder dampfen den
Linearverschiebeweg und begrenzen diesen bei der Ver-
schiebung. Zudem halten die Federungs- und/oder
Dampfungsmittel die Platten 8a,8b in ihrer kongruenten
Nichtgebrauchslage beziehungsweise stellen diese
nach Gebrauch in die kongruente Nichtgebrauchslage
zurtick.

[0040] Je nach Anwendungszweck des Kransystems
1 kdnnen sowohl Federungs- als auch Dampfungsmittel
oder auch lediglich Federungs- oder lediglich Damp-
fungsmittel an einer Kraftaufnahme- und Kraftumwand-
lungseinheit 6 eines erfindungsgemafien Kransystems
1 Verwendung finden.

[0041] Wie insbesondere aus Figur 8 ersichtlich, ist an
einer Platte 8b ein Gasdruckdampfer 13 mit Gasdruck-
zylinder 13a und gegeniiber dem Gasdruckzylinder 13a
langsverschiebbarer 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 Gasdruckdampfer
13 mit Gasdruckzylinder 13a und Kolbenstange 13b und
an der Platte 8b der Anschlag 14 angeordnet sein oder
ein Gasdruckddmpfer 13 mit beidseitig herausragenden
Kolbenstangen 13b verwendet werden.
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[0042] 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
Linearverschieberichtung vorderen und hinteren Seiten-
randkante je ein weiteres Widerlager 16 angeordnet. Da-
bei ist jeweils zwischen dem ersten Widerlager 15 und
jedem weiteren Widerlager 16 eine Schraubenfeder 17
angeordnet. Zudem sind an den Widerlagern 15,16 je-
weils Aufnahmedorne 18 als Fihrungsmittel fir die
Schraubenfeder 17 angeordnet. Mittels einer derartigen
Anordnung erfolgt die Verschiebung der zweiten Platte
8b gegenuber der ersten Platte 8a jeweils gegen die Kraft
einer Feder. Zudem ist durch eine derartige Anordnung
der Schraubenfedern 17 sichergestellt, dass die Platten
8a,8b beim Nichtgebrauch in ihre etwa kongruente Lage
zurlickgestellt werden.

[0043] Um Beschadigungen beim Erreichen des Weg-
begrenzungsanschlages 19 zu vermeiden ist der Weg-
begrenzungsanschlag 19 aus elastischem Material, im
Ausfiihrungsbeispiel aus Gummi, gebildet.

[0044] Eine derartige erfindungsgemafie Kraftaufnah-
me- und Kraftumwandlungseinheit 6 kann unmittelbar an
oder mittelbar nahe an dem Fahrwerk 3 eines erfindungs-
gemalen Kransystems 1 angeordnet sein. So kann hier-
bei beispielsweise an das Lastaufnahmemittel 5 ein wei-
teres Mittel zum Anheben und Absenken der Last ange-
hangt sein. Dies kann beispielsweise ein Flaschenzug
oder ein elektromotorischer Ketten- oder Seilzug sein.
[0045] Alternativ kann zwischen Fahrwerk 3 und Last-
aufnahmemittel 5 eine starre Achse angeordnet sein. Da-
beiist 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 anschlielend durch den
Bediener durch handisches Verschieben der Last in ge-
wiinschter 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.
[0046] In den Ausfiihrungsbeispielen weisen die Plat-
ten 8a,8b quadratische Form auf. Alternativ kénnen auch
weitere Formen, wie beispielsweise eine rechteeckige
Form, Verwendung finden.

[0047] Fir ein Kransystem zum Transportieren und
gegebenenfalls Anheben und Absenken von Lasten, be-
stehend aus einem an voneinander beabstandeten, pa-
rallelen Quertrédgern verschiebbaren Kranléngsprofil 2
und einem entlang des Kranlangsprofils 2 verschiebba-
ren Fahrwerk 3 mit Mitteln zur Aufnahme oder Halterung
von Lasten, wobei die Verschiebung des Fahrwerks 3
entlang des Kranlangsprofils 2 und die Verschiebung des
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Kranlangsprofils 2 entlang der parallelen Quertrager mit-
tels elektromotorischer Antriebe erfolgt, kdnnen, 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 Quertrager
als auch entlang des Kranlangsprofils 2 elektromotorisch
ermdglicht. Hierdurch ist also eine den Kraftimpulsen ei-
nes Bedieners durch einfaches Anschieben folgende
Steuerung des Kransystems in zwei Achsen auch gleich-
zeitig ermoglicht. Dabei zeigt die Figur 9 die Kombination
zweier erfindungsgemafer 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 wurden.

[0048] Mittels einer derartigen erfindungsgemafien
Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit 6 kann
die Linearverschiebung einer angehangten 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 ermdglicht, die angehangte Last in zwei Achsen
durch einfaches Anschieben der Last in die gewlinschte
Richtung zu verschieben.

Bezugszeichenliste:
[0049]

1 Kransystem

2 Kranlangsprofil

3 Fahrwerk

4 Antrieb

5 Mittel (zur Halterung von Lasten)
6 Kraftaufnahme- und Kraftumwandlungseinheit
7 Sensor

8 Platten a/b

9 Magnet

10 Kontaktschiene

11 Fuhrungsschiene

12 Fihrungselemente

13 Gasdruckdampfer

13a Gasdruckzylinder

13b Kolbenstange

14 Anschlag fir 13b

15 erstes Widerlager

16 weiteres Widerlager

17 Schraubenfeder

18 Aufnahmedorn

19 Wegbegrenzungsanschlag
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Patentanspriiche

1.

Kransystem (1) zum Transportieren und gegebe-
nenfalls Anheben und Absenken von Lasten, zumin-
dest bestehend aus einem an Auflagern befestigba-
ren Kranlangsprofil (2) und einem entlang des Kran-
langsprofils (2) verschiebbaren Fahrwerk (3) mit Mit-
teln (5) zur Aufnahme oder Halterung von Lasten,
wobei die Verschiebung des Fahrwerks (3) entlang
des Kranlangsprofils (2) mittels eines elektromotori-
schen Antriebes (4) erfolgt, wobei zwischen Fahr-
werk (3) und Lastaufnahmemittel (5) eine Kraftauf-
nahme- und Kraftumwandlungseinheit (6) angeord-
net ist, die zur Steuerung des elektromotorischen
Antriebes (4) mit diesem verbunden ist, die mindes-
tens einen Sensor (7) zur Erkennung der von einem
Bediener beim manuellen Verschieben einer ange-
hangten Last erzeugten mechanischen Kraftimpulse
fur die Verschieberichtung und die Verschiebedauer
aufweist, die ferner eine elektronische Steuerung
aufweist, die die erkannten Kraftimpulse in Steuer-
signale zur Steuerung des elektromotorischen An-
triebs (4) umwandelt und den elektromotorischen
Antrieb (4) entsprechend der erkannten und umge-
wandelten Kraftimpulse steuert, 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 Fuhrungssystems aneinander gehal-
ten und gegeneinander in einer parallelen Ebene li-
nearverschiebbar sind, zwischen oder an denen der
Sensor (7) und die elektronische Steuerung ange-
ordnetsind, wobeidie elektronische Steuerung nahe
am oder am Sensor (7) angeordnet ist und der Sen-
sor (7) aus einem an der ersten Platte (8a) Uber den
Langsverlauf 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.

Kransystem (1) nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das lineare Fiihrungssystem aus ei-
ner Fihrungsschiene (11) oder mehreren an einer
Platte (8a,8b) angeordneten Fiihrungsschienen (11)
und an der anderen Platte (8a,8b) angeordnete Fiih-
rungselemente (12), in denen die Fihrungsschiene
(11) oder die Fihrungsschienen (11) gefiihrt ist be-
ziehungsweise sind, besteht.

Kransystem (1) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass zwischen den Platten
(8a,8b) Federungs- und / oder Dampfungsmittel an-
geordnet sind, die die gegenseitige Linearverschie-
bung der Platten (8a,8b) abfedern oder dampfen und
den Linearverschiebeweg begrenzen, die in der
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10.

1.

Nichtgebrauchslage die Platten (8a,8b) in ihrer etwa
kongruenten Lage halten.

Kransystem (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dass das an einer Platte
(8a,8b) ein Gasdruckdampfer (13) mit Gasdruckzy-
linder (13a) und gegenliber dem Gasdruckzylinder
(13a) langsverschiebbarer Kolbenstange (13b) be-
festigt ist, deren freies Ende an einem an der ande-
ren Platte (8a,8b) angeordneten Anschlag (14) an-
liegt.

Kransystem (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
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 FlUhrungsmittel fir das
Federelement oder die Schraubenfeder (17) ange-
ordnet ist.

Kransystem (1) nach Anspruch 5, 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.

Kransystem (1) nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Wegbegrenzungsanschlag (19)
aus einem elastischen Material, beispielsweise aus
Gummi, besteht.

Kransystem (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dass die Kraftaufnah-
me- und Kraftumwandlungseinheit (6) unmittelbar
an oder mittelbar nahe an dem Fahrwerk (3) ange-
ordnet ist.

Kransystem (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 7,
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-
aufnahmenmittel (5) und der Achse angeordnet ist.

Kransystem (1) nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die starre Achse aus einer Teles-
kopachse besteht.

Kransystem (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 10,
dadurch gekennzeichnet, dass die Platten (8a,8b)
quadratische oder rechteckige Form aufweisen.



13 EP 2 962 976 B1 14

12. Kransystem zum Transportieren und gegebenen-

falls Anheben und Absenken von Lasten, bestehend
aus einem an voneinander beabstandeten, paralle-
len Quertragern verschiebbaren Kranlangsprofil (2)
und einem entlang des Kranléngsprofils (2) ver-
schiebbaren Fahrwerk (3) mit Mitteln (5) zur Aufnah-
me oder Halterung von Lasten, wobei die Verschie-
bung des Fahrwerks (3) entlang des Kranléangspro-
fils (2) und die Verschiebung des Kranlangsprofils
(2) entlang der parallelen Quertrager 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 Anspriiche 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 Quertrager
und die andere Kraftaufnahme- und Kraftumwand-
lungseinheit (6) den elektromotorischen Antrieb (4)
entlang der Kranlangsprofile steuert.

Claims

A crane system (1) for transporting and, if applicable,
lifting and lowering loads, at least comprised of a
longitudinal profile (2) of the crane being fixable to
supports and a carriage (3) being displaceable along
the longitudinal profile (2) of the crane with means
(5) for receiving or supporting loads, the displace-
ment of the carriage (3) along the longitudinal profile
(2) of the crane being effected by means of an elec-
tromotor drive (4), between carriage (3) and loading
means (5) a force-receiving and force-converting
unit (6) being disposed that is connected, for con-
trolling the electromotor drive (4), to the latter, that
includes at least one sensor (7) for detecting the me-
chanical force pulses produced by an operator when
manually displacing a suspended load for the direc-
tion of displacement and the duration of displace-
ment, that further includes an electronic controller
which converts the detected force pulses into control
signals for controlling the electromotor drive (4) and
activates the electromotor drive (4) corresponding
to the detected and converted force pulses, charac-
terized by that the force-receiving and force-con-
verting unit (6) includes two plates (8a, 8b) being, in
the position of non-use, approximately congruent to
each other, which plates, in the position of use, are
approximately horizontal in parallel to the ground,
which are held together by means of a linear guide
system and are linearly displaceable relative to each
other in a parallel plane, between or at which the
sensor (7) and the electronic controller are disposed,
the electronic controller being disposed close to or
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at the sensor (7) and the sensor (7) being comprised
of a magnet (9) disposed at the first plate (8a) ap-
proximately centrally over the longitudinal extension
of the plate (8a) and a contact rail (10) disposed at
the second plate (8b), along which the magnet (9)
slides whenthe plates (8a, 8b) are linearly displaced.

The crane system (1) according to claim 1, charac-
terized by that the linear guide system is comprised
ofaguiderail (11) or several guiderails (11) disposed
at one plate (8a, 8b), and guide elements (12) dis-
posed at the other plate (8a, 8b), in which the guide
rail (11) or the guide rails (11) is or are guided.

The crane system (1) according to claim 1 or 2, char-
acterized by that between the plates (8a, 8b) cush-
ioning and/or dampening means are disposed that
cushion or dampen the mutual linear displacement
ofthe plates (8a, 8b) and limitthe linear displacement
travel, and that, in the position of non-use, hold the
plates (8a, 8b) in their approximately congruent po-
sition.

The crane system (1) according to one of claims 1
to 3, characterized by that at one plate (8a, 8b), a
gas pressure damper (13) with a gas pressure cyl-
inder (13a) and a, relative to the gas pressure cylin-
der (13a), longitudinally displaceable piston rod
(13b) is fixed, the free end of which abuts against a
stop (14) disposed at the other plate (8a, 8b).

The crane system (1) according to one of claims 1
to 4, characterized by that at one plate (8a, 8b)
close to the center of the plate, a first abutment (15)
is disposed, and at the other plate (8a, 8b) respec-
tively close to its, in the linear displacement direction,
front and rear-side marginal edge, respectively, one
further abutment (16) each is disposed, between the
first (15) and every further abutment (16) one spring
element or one helical spring (17) each being dis-
posed, at the first (15) and/or the further abutments
(16), a receiving pin (18) as a guide means for the
spring element or the helical spring (17) being dis-
posed.

The crane system (1) according to claim 5, charac-
terized by that at the first (15) and/or the further
abutments (16) or at every receiving pin (18), a travel
limitation stop (19) is disposed.

The crane system (1) according to claim 6, charac-
terized by that the travel limitation stop (19) is com-
prised of an elastic material, for instance rubber.

The crane system (1) according to one of claims 1
to 7, characterized by that the force-receiving and
force-converting unit (6) is disposed directly at or in-
directly close to the carriage (3) .
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The crane system (1) according to one of claims 1
to 7, characterized by that between carriage (3)
and loading means (5), arigid shaft is disposed, the
force-receiving and force-converting unit (6) being
disposed between the loading means (5) and the
shaft.

The crane system (1) according to claim 9, charac-
terized by that the rigid shaft is comprised of a tel-
escopic shaft.

The crane system (1) according to one of claims 1
to 10, characterized by that the plates (8a, 8b) have
a square or rectangular shape.

A crane system for transporting and, if applicable,
lifting and lowering loads, comprised of a longitudinal
profile (2) of the crane being displaceable at spaced,
parallel cross members and a carriage (3) being dis-
placeable along the longitudinal profile (2) of the
crane with means (5) for receiving or supporting
loads, the displacement of the carriage (3) along the
longitudinal profile (2) of the crane and the displace-
ment of the longitudinal profile (2) of the crane along
the parallel cross members being effected by means
of electromotor drives, characterized by that two
force-receiving and force-converting units (6) offset
by 90 degrees relative to each other according to
one or several of the preceding claims are consec-
utively disposed or connected as a common unit at
the crane system between carriage (3) and loading
means (5), the one force-receiving and force-con-
verting unit (6) activating the electromotor drive
along the cross members and the other force-receiv-
ing and force-converting unit (6) activating the elec-
tromotor drive (4) along the longitudinal profiles of
the crane.

Revendications

Systeme de grue (1) destiné a transporter et, le cas
échéant, soulever etabaisser des charges, au moins
comprenant un profilé longitudinal (2) de la grue so-
lidarisable a des supports et un chassis (3) déplaca-
ble le long du profilé longitudinal (2) de la grue avec
des moyens (5) pour recevoir ou supporter des char-
ges, le déplacement du chéssis (3) le long du profilé
longitudinal (2) de la grue étant réalisé au moyen
d’un entrainement (4) ma par un moteur électrique,
entre le chassis (3) et le moyen (5) de réception de
la charge une unité (6) pour recevoir et convertir une
force étant disposée qui est liée a I'entrainement (4)
ma par un moteur électrique pour commander celui-
ci, qui comporte au moyen un capteur (7) pour dé-
tecter les impulsions de force mécaniques générées
par un opérateur lors du déplacement manuel d’'une
charge suspendue pour la direction de déplacement
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et la durée de déplacement, qui en outre comporte
une commande électronique qui convertit les impul-
sions de force détectées en des signaux de com-
mande pour commander I'entrainement (4) ma par
un moteur électrique et active I'entrainement (4) ma
par un moteur électrique selon les impulsions de for-
ce détectées et converties, caractérisé en ce que
I'unité (6) pour recevoir et convertir une force com-
porte deux plaques (8a, 8b) étant, dans la position
de non-utilisation, environ congruentes entre elles,
ces plaques, dans la position d’utilisation, étant en-
viron horizontales en paralléle a la terre, qui sont
maintenues ensembles au moyen d’un systéme de
guidage linéaire et sont déplagables linéairement
I'une par rapport a l'autre dans un plan paralléele,
entre lesquelles ou a lesquelles le capteur (7) et la
commande électronique sont disposés, la comman-
de électronique étantdisposée prés du ou au capteur
(7) etle capteur (7) comportant un aimant (9) disposé
a la premiére plaque (8a) environ centralement sur
I’étendue longitudinale de la plaque (8a) et un rail de
contact (10) disposé a la deuxiéme plaque (8b), le
long de ce rail de contact I'aimant (9) glissant lors
du déplacement linéaire des plaques (8a, 8b) .

Systeme de grue (1) selon la revendication 1, ca-
ractérisé en ce que le systeme de guidage linéaire
comprend un rail de guidage (11) ou plusieurs rails
de guidage (11) disposés a 'une plaque (8a, 8b), et
des éléments de guidage (12) disposés a I'autre pla-
que (8a, 8b), dans ces éléments de guidage le rail
de guidage (11) ou les rails de guidage (11) étant
guidés.

Systeme de grue (1) selon la revendication 1 ou 2,
caractérisé en ce qu’entre les plaques (8a, 8b), des
moyens d’atténuation et/ou d’amortissement sont
disposés qui atténuent ou amortissent le déplace-
ment linéaire mutuelle des plaques (8a, 8b) et limi-
tent la course du déplacement linéaire, et qui, dans
la position de non-utilisation, maintiennent les pla-
ques (8a, 8b) dans leur position environ congruente.

Systeme de grue (1) selon une des revendications
1 a 3, caractérisé en ce qu’a une plaque (8a, 8b),
un amortisseur a pression de gaz (13) avec un cy-
lindre a pression de gaz (13a) et une tige de piston
(13b) longitudinalement déplagable par rapport au
cylindre a pression de gaz (13a) est attaché, I'extré-
mité libre de celui-ci prenant appui sur une butée
(14) disposée a l'autre plaque (8a, 8b).

Systeme de grue (1) selon une des revendications
1 a 4, caractérisé en ce qu’a une plaque (8a, 8b)
prés du centre de la plaque, une premiére culée (15)
est disposée, et a l'autre plaque (8a, 8b) respective-
ment prés de son rebord latéral avant et arriére, res-
pectivement, dans la direction de déplacement li-
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néaire, une culée (16) additionnelle chacune est dis-
posée, entre la premiére (15) et chaque culée (16)
additionnelle un élément de ressort ou un ressort a
boudins (17) chacun étant disposé, a la premiére
culée (15) et/ou aux culées (16) additionnelles, un
mandrin de support (18) comme moyen de guidage
pour I'élément de ressort ou le ressort a boudins (17)
étant disposé.

Systeme de grue (1) selon la revendication 5, ca-
ractérisé en ce qu’a la premiére culée (15) et/ou
aux culées (16) additionnelles ou a chaque mandrin
de support (18), une butée (19) limitant la course est
disposée.

Systeme de grue (1) selon la revendication 6, ca-
ractérisé en ce que la butée (19) limitant la course
est en un matériau élastique, par exemple caout-
chouc.

Systeme de grue (1) selon une des revendications
1a7, caractérisé en ce que l'unité (6) pour recevoir
et convertir une force est disposée directement a ou
indirectement prés du chassis (3).

Systeme de grue (1) selon une des revendications
1 a7, caractérisé en ce qu’entre le chassis (3) et
le moyen (5) de réception de la charge, un arbre
rigide est disposé, 'unité (6) pour recevoir et con-
vertir une force étant disposée entre le moyen (5) de
réception de la charge et I'arbre.

Systeme de grue (1) selon la revendication 9, ca-
ractérisé en ce que I'arbrerigide comprend un arbre
télescopique.

Systeme de grue (1) selon une des revendications
1a 10, caractérisé en ce que les plaques (8a, 8b)
ont une forme carrée ou rectangulaire.

Systeme de grue (1) destiné a transporter et, le cas
échéant, soulever et abaisser des charges, compre-
nant un profilé longitudinal (2) déplagable a des tra-
verses espaceées et paralléles et un chassis (3) dé-
placgable le long du profilé longitudinal (2) de la grue
avec des moyens (5) pour recevoir ou supporter des
charges, le déplacement du chassis (3) le long du
profilé longitudinal (2) de la grue et le déplacement
du profilé longitudinal (2) de la grue le long des tra-
verses paralléles étant réalisé au moyen d’entraine-
ments (4) mus par un moteur électrique, caractérisé
en ce que deux unités (6) pour recevoir et convertir
une force tournant par 90 degrés I'une par rapport a
l'autre selon une ou plusieurs des revendications
précédentes sont disposées successivement ou
sont liées comme unité commune au systeme de
grue entre le chassis (3) etle moyen (5) de réception
delacharge, I'une unité (6) pour recevoir et convertir

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

10

une force activant I'entrainement ma par un moteur
électrique le long des traverses et I'autre unité (6)
pour recevoir et convertir une force activant I'entrai-
nement (4) m{ par un moteur électrique le long des
profilés longitudinaux de la grue.
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