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(67)  Eine Bedienvorrichtung fir eine Baumaschine
umfasst eine Bodenplatte, einen Handsteuergeber, ei-
nen Bewegungssensor sowie einen Kraftsensor. Der
Handsteuergeber ist gewinkelt zu der Bodenplatte ange-
ordnetund zumindest eindimensional gegeniiber der Bo-
denplatte bewegbar. Der Bewegungssensor ist ausge-
bildet, die Position und/oder die Bewegung des Hand-
steuergebers gegeniiber der Bodenplatte zu bestimmen
und in Abhéangigkeit von der bestimmten Position
und/oder der bestimmten Bewegung ein Bewegungssi-
gnal auszugeben. Der Kraftsensor ist ausgebildet, um
eine auf den Handsteuergeber wirkende Kraft zu bestim-
men und in Abhangigkeit von der bestimmten Kraft ein
Kraftsignal auszugeben.
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Beschreibung

[0001] Ausfiihrungsbeispiele der vorliegenden Erfin-
dung beziehen sich auf eine Bedienvorrichtung fir eine
Baumaschine sowie auf ein entsprechendes Verfahren
sowie auf eine Baumaschine, wie z. B. eine Arbeitsbiihne
mit einer entsprechenden Bedienvorrichtung. Im Allge-
meinen liegt die Erfindung bzw. bevorzugte Ausfiih-
rungsbeispiele derselben auf dem Gebiet von Hubar-
beitsbliihnen, z. B. hydraulischen Hubarbeitsbiihnen, die
Uber einen teleskopierbaren Kranmechanismus an ei-
nem LKW oder einem selbstfahrenden Chassis befestigt
sind. Insbesondere beziehen sich Ausfiihrungsbeispiele
der vorliegenden Erfindung auf das Gebiet von Joysticks
(Handsteuergeber) in Bedieneinheiten zur Steuerung
von Hubarbeitsbiihnen.

[0002] Joysticks oder allgemein Handsteuergeber die-
nen dazu, um eine Baumaschine, wie z. B. eine Hubar-
beitsbliihne oder insbesondere dessen Ausleger zu steu-
ern. Bei Hubarbeitsbiihnen sind diese Handsteuergeber
beispielsweise auf der Plattform angeordnet, so dass der
Bediener die Hubarbeitsbliihne, auf welcher er steht,
steuern kann. Eine Gefahr besteht darin, dass der Be-
diener in der Steuerung bzw. in der Bewegung der Hu-
barbeitsbiihne von selbiger eingeklemmt wird und so die
Steuerung gegebenenfalls nicht mehr korrekt betatigen
kann. Bereits in dem Stand der Technik ist hier das Pro-
blem adressiert.

[0003] Bekannt ist aus dem Stand der Technik das in
den européischen Patenten 2 462 048 und 2 462 049
beschriebene Steuersystem einer Bedienkabine mit er-
héhter Sicherheit. Darin ist im Wesentlichen ein Schutz-
bzw. Lastschalter beschrieben, der an einem bewegli-
chen Bedienpult angeordnet ist. Gerat der Maschinen-
bediener in eine wie eingangs beschriebene Situation,
so wird der Lastschalter durch die Bewegung des Bedi-
enpultes ausgeldst. Weiterhin beschreibt die EP 2 794
460 A1 eine hydraulische Arbeitsbiihne mit einem Leit-
stand, wobei die Arbeitsbiihne ein Steuerpult mit zwei
Halbpulten aufweist, die jeweils mindestens einen Hebel
oder einen Knopf zur manuellen Steuerung der Arbeits-
biihne aufweisen. Dabei sind die Halbpulte seitlich einer
Bedienperson angeordnet, sodass vor der Bedienperson
kein Steuerhebel oder -knopf liegt.

[0004] Die DE 20 2010 004 128 U1 beschreibt einen
Handsteuergeber mit einer getrennten Betatigung und
Auswertung, der sich im Wesentlichen aus einem me-
chanischen Teil und einem elektrischen Teil zusammen-
setzt. Zwischen dem mechanischen Teil und dem elek-
trischen Teil ist als Trennschicht und als Befestigungs-
schicht fir die mechanischen Teile eine magnetisch
durchlassige Platte vorgesehen, beispielsweise eine Lei-
terplatte. Der elektrische bzw. elektronische Teil des
Handsteuergebers wird durch einen oder mehrere auf
der Unterseite der Platte angeordnete Sensoren, bei-
spielsweise Magnetfeldsensoren, gebildet. Den mecha-
nischen Teil bildet ein auf der Oberseite der Tragerplatte
lI6sbar angeordneter Hebelmechanismus mit einem da-
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ran angeordneten Magneten, welcher als Einheit im Re-
paraturfall ausgewechselt werden kann.

[0005] Ferner offenbart die EP 3 086 094 A1 einen
Handsteuergeber fir eine Steuer- und Bedieneinheit ei-
ner Hubarbeitsbliinne, Arbeitsmaschine oder Bauma-
schine. Der Handsteuergeber umfasst zumindest eine
Betatigungseinheit, die ein Betatigungselementumfasst,
das zumindest ein magnetisches Positionselement auf-
weist, und eine Auswerteeinheit, die zumindest eine Ma-
gnetfeld-Sensoreinheit umfasst. Die Auswerteeinheit ist
ausgebildet, um basierend auf einem Sensorsignal von
der Magnetfeld-Sensoreinheit eine Position und/oder
Bewegung des Betatigungselements in einer Bewe-
gungsebene zu detektieren. Das Betatigungselement ist
in Bezug zu der Sensoreinheit entlang einer weiteren Be-
wegungsrichtung senkrecht zu der Bewegungsebene
bewegbar, und die Auswerteeinheit ist ausgebildet, um
eine Bewegung des Betatigungselements entlang der
weiteren Bewegungsrichtung basierend auf einem Sen-
sorsignal von der Magnetfeld-Sensoreinheit zu detektie-
ren.

[0006] Weiterhin beschreibt die DE 10 2014 105 177
A1 ein Bedienelement mit einem elastisch verformbaren
Betatigungsteil und einer Kraftsensorenmatrix. Ein Be-
dienelement weist ein bei Betatigung unter Krafteinwir-
kung zur Rickstellung in eine unbetatigte Stellung we-
nigstens bereichsweise elastisch verformbares Betati-
gungsteil und eine Matrix von Kraftsensoren zur Mes-
sung einer Krafteinwirkungsmatrix auf, die der Kraftein-
wirkung auf das Betatigungsteil zugeordnet ist; und eine
Auswerteinheit zum Vergleich der gemessenen Kraftein-
wirkungsmatrix mit einer vorgegebenen Krafteinwir-
kungsmatrix, um bei einer Mindestiibereinstimmung der
gemessenen Krafteinwirkungsmatrix mit der vorgegebe-
nen Krafteinwirkungsmatrix dem Bedienelement eine
elektrische Schaltfunktion zuzuordnen.

[0007] Keine der aus dem Stand der Technik bekann-
ten Druckschriften beschaftigt sich jedoch mit einer
Schutzfunktion bei Uberlast des Joysticks, ausgeldst
durch ein Einquetschen/Einklemmen einer Person beim
Ausfahren eines Teleskoparms einer Hubarbeitsbiihne.
In der Praxis kommen solche Unfalle haufiger vor und
es hat sich gezeigt, dass Personen im Korb in einer sol-
chen Paniksituation hektisch versuchen, die Joystickhe-
bel hin und her zu bewegen, sofern dies noch mdglich
ist. Hier setzt die vorliegende Erfindung an. Deshalb be-
steht der Bedarf nach einem verbesserten Ansatz.
[0008] Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es,
ein Konzeptfir eine Bedieneinheit zu schaffen, das einen
verbesserten Kompromiss aus Bedienbarkeit, Sicherheit
und sichere Montage bietet.

[0009] Die Aufgabe wird durch die unabhangigen Pa-
tentanspriiche geldst.

[0010] Ausflihrungsbeispiele der vorliegenden Erfin-
dung schaffen eine Bedienvorrichtung fir eine Bauma-
schine mit einer Bodenplatte, einem Handsteuergeber,
einem Bewegungssensor (z.B. Hallsensor) sowie zumin-
desteinem Kraftsensor. Der Handsteuergeber oder auch
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Joystick genannt ist gewinkelt zu der Bodenplatte ange-
ordnet und zumindest eindimensional oder auch zweidi-
mensional gegeniiber der Bodenplatte bewegbar. Die
Position und/oder Bewegung des Joysticks / Handsteu-
ergebers kann mit dem Bewegungssensor bestimmt
werden, derin Abhangigkeit von der bestimmten Position
und/oder der bestimmten Bewegung ein sog. Bewe-
gungssignal ausgibt. Der zumindest eine Kraftsensor ist
ausgebildet, um eine auf das Handsteuerelement einwir-
kende Kraft oder eine von dem Handsteuergeber auf die
Bodenplatte ibertragene Kraft zu bestimmen und in Ab-
hangigkeit von der bestimmten Kraft ein Kraftsignal aus-
zugeben.

[0011] Ausfiihrungsbeispiele der vorliegenden Erfin-
dung liegen der Erkenntnis zugrunde, dass es bei oben
beschriebenen Kollisionsszenarien (entsprechend wel-
chen beim Ausfahren des Teleskoparms der Hubarbeits-
bihne der Bediener zwischen dem Korb bzw. insbeson-
dere Joystick und einem Gebaudeteil eingeklemmt oder
eingequetscht werden kann) haufig dazu kommt, dass
der Joystick aufgrund des Einklemmens nicht mehr be-
dient oder rechtzeitig in Nullstellung gebracht werden
kann, um eine Bewegung des Teleskoparms der Maschi-
ne zu stoppen. Hierbei ist der Kérper des Bedieners hau-
figim Bereich des Bedienelements eingeklemmt, so dass
der Koérper des Bedieners gegen den Joystick driickt,
wodurch die Bewegung des Teleskoparms der Maschine
fortgesetzt werden wiirde und der Bediener immer weiter
eingequetscht und eingeklemmt werden wiirde. Um hier
Abhilfe zu schaffen, werden nicht externe Sicherheits-
mechanismen (Notausknopf) implementiert, sondern ge-
maf Ausfihrungsbeispielen der vorliegenden Erfindung
die Bedienvorrichtung (Handsteuergeber / Joystick) mit
einer zusatzlichen Schutzfunktion ausgestattet, durch
die eine Uberlast des Joysticks selber erkannt werden
kann. Hierbei ist insbesondere die Uberlast relevant,
wenn der Handsteuergeber iber dem maximalen Bewe-
gungsbereich hinaus betatigt wird, da solche Uberlasten
bei oben erlauterten Kollisionsszenarien haufig auftre-
ten. Um diese Erkennung zu realisieren, ist der Hand-
steuergeber um mindestens einen Kraftsensor, z. B. in
Form eines Dehnungsmessstreifens (DMS) erweitert.
Diese zuséatzliche Schutzfunktion bzw. das zusétzliche
Schutzelement, das in das Joystickmodul der Bedienein-
heit integriert bzw. darin angeordnet ist, kann von auRen
keine Beschadigung oder Ahnliches, beispielsweise
auch Umwelteinflisse wie Feuchtigkeit oder Staub, er-
fahren. Auch wird der Anbringungsort der Bedieneinheit
nicht eingeschrankt.

[0012] GemalR Ausfiihrungsbeispielen kann zur Rea-
lisierung der Schutzfunktion auf der Leiterplatte des Joy-
stickmoduls zusatzlich mindestens ein Dehnungsmess-
streifen (DMS-Sensoren) als Kraftsensor(en) im Bereich
der Bewegungssensorik (Hall-Sensorik) aufgebracht
sein, die z.B. eine Verformung der Leiterplatte bei Kraft-
einwirkung auf den Joystick messen bzw. detektieren.
Eine optionale Auswerteeinheit wertet die Signale der
Hall-Sensorik sowie der DMS-Sensoren aus und kann
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anhand der Signale der DMS-Sensoren eine Uberlast
des Joysticks und somit eine etwaige Gefahrensituation
des Bedieners erkennen. Die hier angedachten Kraftsen-
soren / Dehnungsmesstreifen sind kostenguinstige Ele-
mente und konnen, z. B. durch einfaches Aufkleben auf
einer Joystick-Komponente, wie z. B. einer Leiterplatte,
integriert bzw. darauf angeordnet werden und so mit der
Auswerteeinheit verbunden werden.

[0013] Entsprechend weiteren Ausfiihrungsbeispielen
umfasst die Bedieneinheit eine Auswerteeinheit, die vor
allem das Kraftsignal des zumindest einen Kraftsensors
empféngt, um eine Uberlast zu erkennen. Diese Auswer-
tefunktionalitdt kann dabei in die bereits vorhandene
Auswerteelektronik des Joysticks integriert sein.

[0014] Entsprechend Ausflihrungsbeispielen ist die
Auswerteelektronik beispielsweise dazu ausgebildet, um
bei der bestimmten Uberlast eine Bewegung der Bau-
maschine bzw. eine Bewegungsgeschwindigkeit von
Komponenten der Baumaschine, wie beispielsweise ein
Ausfahren des Teleskoparms, zu stoppen. Insofern wird
bei einer Uberlast des Joysticks, das heil3t, wenn dieser
Uiber den maximalen Bewegungsbereich hinaus betatigt
wird, beispielsweise eine Bewegung des Teleskoparms
der Maschine gestoppt und entsprechend weiteren Aus-
fuhrungsbeispielen eine Gegenbewegung ausgeldst,
durch die der Bediener sich spéater aus der eingeklemm-
ten Situation befreien kann. Hierbei ist eine Gegenbewe-
gung eine Bewegung in bevorzugter Weise entgegenge-
setzter Bewegungsrichtung, imallgemeinen Fallaber un-
terschiedlichen Bewegungsrichtungen gegenuber der
aktuellen Bewegung.

[0015] Entsprechend weiteren Ausfiihrungsbeispielen
kann bei einer geringen Uberlast erst einmal eine Bewe-
gungsgeschwindigkeit der Baumaschine bzw. eine Be-
wegungsgeschwindigkeit von Komponenten der Bauma-
schine, wie beispielsweise ein Ausfahren des Teles-
koparms, reduziert werden. Insofern kann je nach Ein-
wirken der Kraft auf den Joystick verschiedene Funktio-
nen realisiert werden. Beispielsweise kann eine Bewe-
gungsgeschwindigkeit des Teleskoparms der Maschine
ab einer ersten Schwelle halbiert und bei Uberschreiten
einer zweiten Schwelle dann auf null gesetzt werden, d.
h. ein Stoppen der Maschine bzw. des Teleskoparms,
um dann in einem weiteren Schritt ebenfalls eine Gegen-
bewegung auszulésen. Diese Schwellen sind entspre-
chend Ausfiihrungsbeispielen einstellbar.

[0016] Entsprechend weiteren Ausfiihrungsbeispielen
ware es denkbar, dass bei einer bestimmten Uberlast ein
Alarmsignal ausgegeben wird. Hinterher ergibt sich dann
beispielsweise folgendes Szenario. Wenn der Joystick
ausgelenkt wird, wird zunachst eine Warnung (beispiels-
weise aufdem Display der Bediener) ausgegeben. Wenn
die einwirkende Kraft auf den Joystick zunimmt, kann
eine wie zuvor genannte Gegenbewegung eingeleitet
werden, da dann davon ausgegangen werden kann,
dass der Maschinenbediener den Joystick nicht mehr be-
dienen kann (beispielsweise, weil der Bediener einge-
klemmt ist). Die "Schwelle" fiir ein Warnsignal bei Uber-
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last ist ebenfalls einstellbar, beispielsweise per Eingabe-
element der Bedieneinheit. Auch ware es hierbei denk-
bar, dass die zeitliche Komponente, also eine bestimmte
Zeitdauer des Nichtreagierens auf das Alarmsignal mit
bei der Auswertung beriicksichtigt wird.

[0017] Entsprechend weiteren Ausfiihrungsbeispielen
kann auch ein Alarmsignal ausgegeben werden, wenn
sich der Joystick beispielsweise in einem gesperrten/ver-
riegelten Zustand befindet und dennoch in eine der ge-
nannten Richtungen versucht wird, zu bewegen. Diese
Kraft kann unter Zuhilfenahme des mindestens einen
Kraftsensors durch die Auswerteelektronik erkannt wer-
den, so dass dem Bediener dann eine entsprechende
Meldung, den Joystick zu entsperren/zu entriegeln, auf
dem Display angezeigt wird bzw. allgemein ausgegeben
werden kann.

[0018] Entsprechend weiteren Ausfiihrungsbeispielen
ist die Auswerteelektronik ausgebildet, um das Kraftsig-
nal bzw. die Kraftsignale (bei mehreren Kraftsensoren)
zu speichern und/oder einen Hochstwert fir das Kraftsi-
gnal bzw. die Kraftsignale zu speichern. Dies hat den
Sinn, dass eine sogenannte "Overload-Control" erzielt
wird. Der Joystick ist beispielsweise fiir eine Kraft von
maximal 300 N (30 kg) ausgelegt. Hohere Krafte kénnen
zu einer permanenten Beschadigung des Joysticks bzw.
der Joystickmechanik fihren. Die Auswerteeinheit im
Joystick-Modul misst standig die auf den Joystick einwir-
kenden Lasten und speichertdie hochsten Werte ab. Der
Hersteller der Maschine kann diese Werte im Service-
bzw. Reparaturfall abfragen und die Joystick-Mechanik
gegebenenfalls praventiv ersetzen. Hierbei wére es in
bevorzugter Weise mdéglich, dass Mechanik und Elektro-
nik des Joysticks getrennt sind, so dass ein separater
Austausch moglich ist. BezUlglich dieser Trennung von
Mechanik und Elektronik ist auch allgemein angemerkt,
dass entsprechend bevorzugten Ausfiihrungsbeispielen
die Auswerteelektronik beispielsweise auf einer Leiter-
platte integriert bzw. auf einer Leiterplatte angeordnetist.
[0019] Auf derselben Leiterplatte bzw. allgemein auf
einer Komponente der Bodenplatte kann der Bewe-
gungssensor und/oder auch der Kraftsensor realisiert
sein. Durch das Austauschen dieser Leiterplatte oder all-
gemein durch das Austauschen des Joystick-Moduls
kénnen bestehende Maschinen mit der neuen Funktio-
nalitdt nachgeristet werden.

[0020] Entsprechend weiteren Ausfiihrungsbeispielen
kann die Auswerteelektronik ausgebildet sein, umin Null-
stellung des Joysticks die Kraft-/DMS-Sensoren durch
die Hall-Sensorik zu kalibrieren, da die Dehnungsmess-
sensoren in der Regel eine temperatur- und alterungs-
bedingte Driftaufweisen und davon auszugehen ist, dass
in der Nullstellung des Joysticks keine Kraft auf die Kraft-
sensoren wirken sollte. Diese Kraft-/DMS-Sensoren kon-
nen durch die Auswerteeinheit derart iberwacht werden,
dass ein Defekt der Schutzfunktion bzw. der Schutzele-
mente angezeigt wird. Hierbei kann dann ein entspre-
chendes Warnsignal an den Maschinenbediener ausge-
geben werden.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

[0021] An dieser Stelle sei auch angemerkt, dass
durch die zusatzlichen Kraftsensoren eine Art Notbetrieb
realisiert sein kann, auch wenn der Bewegungssensor
(z. B. Hall-Sensorik) defekt ist, da mittels der Kraftsen-
soren (DMS-Sensoren) auch eine Bedienkraft als Be-
diensignal ausgewertet werden kann. Die Auswerteelek-
tronik kdnnte dann das Kraftsignal des Kraftsensors als
Bewegungssignal interpretieren. Somit ist der Joystick
bis zum Austausch des defekten Moduls bei der nachs-
ten Wartung bzw. Reparatur weiter bedienbar.

[0022] In diesem Zusammenhang ware es jedoch
auch denkbar, dass die Auswerteelektronik dazu ausge-
bildet sein kann, eine Position des Joysticks / Handsteu-
ergebers mit dem Bewegungssensor zu bestimmen und
eine Bewegung des Joysticks / Handsteuergebers mit
dem Kraftsensor zu bestimmen, obwohl der Bewegungs-
sensor keinen Defekt aufweist. Ferner kdnnte das vom
Kraftsensor ausgegebene Bewegungssignal mit dem
Bewegungssignal des Bewegungssensors durch die
Auswerteelektronik kontinuierlich verglichen werden und
somit auf Plausibilitat Gberprift werden.

[0023] Wie oben bereits erlautert, so istin bevorzugter
Weise die Auswerteelektronik sowie die Sensorik (Be-
wegungssensor und ein oder mehrere Kraftsensoren
(DMS-Sensoren)) auf einer Leiterplatte ausgefiihrt. Ub-
licherweise werden die DMS-Sensorelemente auf der
Leiterplatte aufgeklebt. Es kann aber auch entsprechend
einem anderen Layout ein Leiterplattenlayout vorgese-
hen sein, bei welchem die DMS-Sensoren direkt in die
Leiterplatte integriert sind.

[0024] Beiden auf der Leiterplatte bzw. allgemein der
Bodenplatte oder einer Komponente der Bodenplatte in-
tegrierten Kraftsensoren wird beispielsweise eine Ver-
formung der Bodenplatte bzw. der Leiterplatte bzw. der
Komponente ermittelt und ausgehend von der ermittelten
Verformung ein Kraftsignal ausgegeben. Beziglich des
Layouts sei auch angemerkt, dass entsprechend Aus-
fuhrungsbeispielen im LotfuRpunkt des Joysticks bzw.
im Bereich des LotfuBpunkts der Bewegungssensor an-
geordnet ist, wahrend um diesen LotfuBpunkt herum die
ein oder mehreren Kraftsensoren vorgesehen sein kon-
nen.

[0025] Ein weiteres Ausfihrungsbeispiel bezieht sich
auf eine Baumaschine, wie z. B. eine Hubarbeitsbiihne
mit einem entsprechenden Dehnelement.

[0026] Ein weiteres Ausfihrungsbeispiel bezieht sich
auf ein Verfahren zur Bedienung mit oben erlauterter
Hardware-Komponenten, wobei das Verfahren folgende
Schritte umfasst:

- Bestimmen einer Position und/oder ein Bewegen
des Joysticks gegentiber der Bodenplatte und Aus-
geben eines von der bestimmten Position und/oder
der bestimmten Bewegung abhangigen Bewe-
gungssignals;

- Bestimmen einer auf dem Joystick vorherrschenden
Kraft,umein Uberlastsignal zu detektieren, und Aus-
geben eines von der bestimmten Kraft abhangigen
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Kraftsignals; und

- Beeinflussung der Bewegung der Baumaschine
oder von Komponenten der Baumaschine, wie bei-
spielsweise eines Teleskoparms, in Abhangigkeit
des Bewegungssignals und in Abhangigkeit des
Kraftsignals.

[0027] Weiterbildungen sind unten entsprechend defi-
niert. Ausfiihrungsbeispiele der vorliegenden Erfindung
werden nachfolgend anhand der beiliegenden Zeichnun-
gen erlautert:
Fig. 1 eine schematische Darstellung einer Bedi-
envorrichtung geman einem Basisausflh-
rungsbeispiel;

Fig. 2a-c eine schematische Darstellung einer Hub-
arbeitsbiihne bei der Bewegung, zur lllus-
tration, wie es zu den mittels Ausfiihrungs-
beispielen der vorliegenden Erfindung ge-
lIésten  Sicherheitsproblemen kommen
kann;

Fig. 3 eine schematische Darstellung einer wei-
teren Bedienvorrichtung gemaR einem er-
weiterten Ausflihrungsbeispiel;

Fig. 4 eine schematische Darstellung einer Bedi-
envorrichtung zusammen mit einem Be-
diener zur lllustration der méglicherweise
entstehenden Gefahrensituation, ausge-
hend von der Bedienvorrichtung aus Fig. 3;
Fig. 5a-5b  schematische Darstellungen einer Bedi-
envorrichtung, insbesondere eines Hand-
steuergebers gemaf erweiterten Ausfih-
rungsbeispielen;

Fig. 6a-6b  schematische Darstellungen des Hand-
steuergebers aus den Fig. 5a bis 5b, wobei
hier die Ermittlung der bei der Uberlast ent-
stehenden Kraft illustriert ist; und

Fig. 7a-7b  schematische Darstellungen zur lllustrati-
on der Verformung von Komponenten der
Bedienvorrichtung gemaR Ausfiihrungs-
beispielen.

[0028] Bevor nachfolgend Ausflihrungsbeispiele der
vorliegenden Erfindung anhand der beiliegenden Zeich-
nungen im Detail erlautert werden, sei darauf hingewie-
sen, dass gleichwirkende Elemente und Strukturen mit
gleichen Bezugszeichen versehen sind, so dass die Be-
schreibung derer aufeinander anwendbar bzw. aus-
tauschbar ist.

[0029] Fig. 1 zeigt eine Bedieneinheit 150 mit einem
Handsteuergeber 300, der auch als Joystick bezeichnet
werden kann. Dieser Handsteuergeber 300 ist gegenu-
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ber einer Bodenplatte bzw. Leiterplatte 430 gewinkelt an-
geordnet und bewegbar ausgelegt. Beispielsweise ist
der Handsteuergeber 300 senkrecht gegeniiber der Bo-
denplatte 430 und zumindest einachsig (z.B. vorne-hin-
ten, vgl. Pfeil X) oder zweiachsig (plus links-rechts, vgl.
Pfeil Y) oder sogar dreiachsig (plus driicken-ziehen, vgl.
Pfeil Z) bewegbar.

[0030] Die Bewegung wird mittels eines zum Umfang
der Bedienvorrichtung 150 gehérenden Bewegungssen-
sor 400, wie z. B. einem Hall-Sensor, in X-, Y- und/oder
Z-Richtung Uberwacht. Dieser Bewegungssensor 400
ermittelt ein,- zwei- oder dreiachsig die Bewegung des
Joysticks 300 gegenuber der Bodenplatte 430 bzw. der
Leiterplatte 430 und gibt ausgehend hiervon ein soge-
nanntes Bewegungssignal 401 aus. Dieses Bewegungs-
signal wird von der optionalen Auswerteeinheit 500 emp-
fangen und ausgewertet.

[0031] Zusatzlich weist die Bedienvorrichtung 150
noch einen Kraftsensor 410, wie z. B. einen Dehnungs-
messsensor auf. Dieser kann z. B. an dem Joystick 300
angeordnet sein. Alternativ ware auch eine Anordnung
des Kraftsensorsin derBodenplatte bzw. Leiterplatte 430
denkbar, wie hier durch die Komponente, markiert mit
dem Bezugszeichen 410, illustriert ist. Der Kraftsensor
410 (410’) gibt ein Kraftsignal 411 aus, das beispielswei-
se auch von der Auswerteeinrichtung 500 empfangen
wird.

[0032] DasKraftsignal411 istbeispielsweise abhangig
von der Verformung des Joysticks 300 oder abhangig
von der Verformung der Bodenplatte bzw. Leiterplatte
430. Wenn das Kraftsignal 411 einen vorbestimmten
Wert, wie z. B. 300 Newton entsprechend liberschreitet,
kann die Auswerteeinrichtung 500 eine sogenannte
Uberlast detektieren. Diese 300 Newton sind nur exem-
plarisch und kénnen auch je nach Anwendungsfall vari-
ieren, z. B. im Bereich zwischen 10 Newton und 1000
Newton.

[0033] Sobald eine Uberlast erkannt wird, kann ent-
sprechend Ausflihrungsbeispielen in die Steuerung der
Hubarbeitsblihne eingegriffen werden. Wenn man bei-
spielsweise davon ausgeht, dass der Joystick 300 in
Richtung A nach vorne bewegt wird, so dass die Hubar-
beitsbiihne hierbei beispielsweise ausgefahren wird, so
kann bei Vorliegen einer Uberlast resultierend aus einer
Bewegung in Richtung A das entsprechende Steuersig-
nal von der Auswerteeinheit 500 nicht mehr weitergege-
ben werden, sondern die Bewegung des Auslegers ge-
stoppt werden. Alternativ ware es auch denkbar, dass
die Bewegung umgekehrt wird, als ob der Joystick 300
in entgegengesetzter Richtung bewegt wird, um im oben
skizzierten Schadenfall den Bediener wieder von der Ein-
klemmesituation zu befreien.

[0034] Nachfolgend wird die Struktur der Bedienvor-
richtung im Detail und insbesondere exemplarische Ein-
bausituationen desselben in eine Hubarbeitsbihne er-
lautert.

[0035] Fig. 2a zeigt eine Hubarbeitsbiihne 10, welche
im Wesentlichen aus einem Chassis 11 und einem daran
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angeordneten Kranmechanismus 12 besteht. Der Kran-
mechanismus 12 ist dabei gegeniiber dem Chassis 11
drehbar angeordnet sowie durch den Hubzylinder 16 in
seinem Anstellwinkel verédnderbar. Der Kranmechanis-
mus 12 umfasst einen ein- und ausfahrbaren Teles-
kopausleger 13, an dessen Ende ein Korb 14 angeordnet
ist. In dem Korb 14 kann eine Person 1 wie dargestellt,
oder aber auch Arbeitsmaterialien transportiert werden.
[0036] Um den Kranmechanismus 12, den Teles-
kopausleger 13 und/oder Korb 14 der Arbeitsbihne 10
zu steuern, d. h. den Korb 14 beispielsweise an eine er-
forderliche Arbeitsposition zu bewegen, ist in dem Korb
14 eine Bedieneinheit 15 angeordnet. Diese Bedienein-
heit 15 umfasst im Wesentlichen Bedienhebel / Hand-
steuergeber (bzw. sogenannte Joysticks 30) und optio-
nal auch Tastaturelementen 21, wie in Fig. 3 ndher ge-
zeigt. Eine Arbeitsposition kénnte beispielsweise ein an
einer Gebdudewand 5 angebauter Vorbau 6 sein, wie
zum Beispiel in Fig. 2a dargestellt ein Balkon. Es ist tb-
lich, dass eine Bedieneinheit 15 in dem Korb 14 in Rich-
tung der Hubarbeitsbihne 10 angeordnet ist und somit
der Bediener 1 in dem Korb 14 in Blickrichtung der Ma-
schine 10 schaut. Folglich bewegt sich der Bediener 1
beim Ausfahren des Teleskopauslegers 13 mit dem Ri-
cken zur entsprechenden Arbeitsposition. Die Anord-
nungder Bedieneinheit 15im Korb 14 erméglichtes, dass
der Bediener 1 an der Arbeitsposition einfacher und bes-
ser arbeiten kann, da ihm dann keine flir die Arbeit hin-
derlichen Teile, wie beispielsweise die Bedieneinheit 15,
im Weg sind.

[0037] Nachteilig an der Anordnung der Bedieneinheit
15im Korb 14 ist, dass beim Anfahren der Arbeitsposition
ein Hindernis, wie beispielsweise ein Gebaudevorbau 6,
vom Bediener 1 leicht Gbersehen werden kann und es
gegebenenfalls zu einer Kollision des Bedieners 1 mit
dem Gebaudevorbau 6 kommen kann. Da der Teles-
kopausleger 13 bei einer Kollision des Bedieners 1 mit
dem Gebaudevorbau 6 weiter in einer Bewegungsrich-
tung B ausfahrt, wird der Bediener 1 mit seinem Ober-
kérper 2 unmittelbar auf die Bedieneinheit 15 gedriickt.
Der Bediener 1 ist dann nicht mehr in der Lage, den Be-
dienhebel bzw. Joystick 30 in eine Nullstellung zu bringen
und somit ein weiteres Ausfahren des Teleskopausle-
gers 13 zu stoppen. Eine solche Kollisionssituation ist in
den Fig. 2b und 2c dargestellt.

[0038] Derartige Unfélle fiihren demnach zu einem
Einklemmen des Bedieners 1 zwischen dem Gebdude-
vorbau 6 und der Bedieneinheit 15.

[0039] Fig. 3 zeigt beispielhaft eine Bedieneinheit 15
zur Steuerung der Baumaschine bzw. des in Fig. 2a-2c
dargestellten Systems 10 umfassend Kranmechanismus
12 und/oder Teleskopausleger 13 und/oder Korb 14 der
Arbeitsbihne 10 (bzw. einer Komponente des Systems).
Mithilfe der Joysticks 30 kdnnen die einzelnen Bewegun-
gen des Korbs 14 verandert werden, beispielsweise den
Teleskopausleger 13 ein- und ausfahren oder aber den
Anstellwinkel des Kranmechanismus 12 durch den Hub-
zylinder 16 verandern. Diese Joysticks 30 sind jeweils
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auf einem Modul 20a und 20b angeordnet, welche bei-
spielsweise bei einem Defekt einfach ausgewechselt
werdenkann, ohne dass die ganze Bedieneinheit 15 aus-
getauscht werden muss. In der Bedieneinheit 15 sind fur
weitere Funktionalitdten ein Tastaturmodul 21 sowie ein
Display 22 zum Anzeigen von maschinenrelevanten Da-
ten und Parametern angeordnet.

[0040] Fig. 4 zeigt, wie der Bediener 1 bei einer Kolli-
sion mit einem Gebaudevorbau 6 (siehe Fig. 2¢) mit sei-
nem Oberkoérper 2 unmittelbar auf den Knauf 31 des Be-
dienhebels bzw. Joysticks 30 der Bedieneinheit 15 ge-
driickt wird und eine Kraft F, FOL auf den Knauf 31 aus-
Ubt. Der Bediener 1 wére in dieser Situation nicht mehr
in der Lage, den Bedienhebel bzw. Joystick 30 in eine
Nullstellung zu bringen und somit ein weiteres Ausfahren
des Teleskopauslegers 13 zu stoppen.

[0041] Die Fig. 5a und 5b zeigen ein Joystickmodul
20a/b in seitlicher Ansicht. Die mechanischen Kompo-
nenten des Joysticks 30 sind dabei auf einer Leiterplatte
43 angeordnet, vorzugsweise daran angeschraubt. Der
Joystickhebel 30 besteht im Wesentlichen aus einem
Knauf 31, welcher dem Bediener 1 zum Betétigen des
Joysticks 30 in verschiedene Richtungen dient. Direkt
unterhalb des Knaufs 31 befindet sich eine Verriegelung
33, die vor jedem Betédtigen des Joysticks nach oben
gezogen werden muss. Dies verhindert eine unbewusste
bzw. ungewollte Betatigung des Joysticks 30 und somit
eine unbewusste bzw. ungewollte Bewegung des Kran-
mechanismus 12, des Teleskopauslegers 13 und/oder
des Korbs 14 der Arbeitsbiihne 10. Dies kann passieren,
wenn der Bediener 1 sich beispielsweise im Korb 14 um-
drehen muss und mit dem Ellbogen versehentlich gegen
den Joystickhebel 30 kommt. Zum Schutz der im Inneren
des Joysticks 30 liegenden Mechanik ist ein sogenannter
Faltenbalg 32 im unteren Teil angeordnet, der aus einem
beweglichen Material besteht. Bei einer seitlichen Bewe-
gung des Joysticks 30, wie in Fig. 5b gezeigt, wird der
Faltenbalg 32 auf der einen Seite zusammengestaucht
und auf der anderen Seite auseinandergezogen. Die er-
forderliche Elektronik zum Erkennen und Auswerten der
Joystickbewegungen befindet sich idealerweise unter-
halb der Leiterplatte 43 und bestehtim Wesentlichen aus
einem Hall-Sensor 40. Joystickbewegungen werden
durch ein an der Mechanik angebrachten Magneten er-
kannt, hier nicht dargestellt.

[0042] Das Joystickmodul 20a/b ist in den dulReren
Randbereichen der Leiterplatte 43 an Halterungen 35a/b
mittels Befestigungsmitteln 36 vorzugsweise I6sbar be-
festigt. Bei einer auf den Knauf 31 des Bedienhebels bzw.
Joysticks 30 der Bedieneinheit 15 einwirkenden Kraft F
wird somit auch eine Kraft auf die Leiterplatte 43 ausge-
Uibt, die zu mechanischen Verspannungen bzw. mecha-
nischen Verformungen der Leiterplatte 43 fihrt. Derarti-
ge mechanische Verspannungen kdnnen mit der vorlie-
genden Erfindung mittels mindestens einem an der Lei-
terplatte 43 angeordneten DMS-Sensor 41 und/oder 42
gemessen werden.

[0043] Auch kann eine Uberbelastung, d. h. eine (iber
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die maximal zuldssige Belastungsgrenze hinausgehen-
de Krafteinwirkung auf den Joystickhebel 30, wie sche-
matisch in den Fig. 6a und 6b dargestellt, mit dem min-
destens einen an der Leiterplatte 43 angeordneten DMS-
Sensor 41 und/oder 42 erfasst werden. Die Uberbelas-
tung des Joystickhebels 30 ist schematisch durch die
gestrichelte Linie 44 angedeutet, die aufzeigt, dass Joy-
stick 30 im Vergleich zu der Darstellung in Fig. 5b mit
einer starkeren Kraft FOL betatigt wurde. Bei einer der-
artigen Uberbelastung des Joysticks gibt es stérkere me-
chanische Verspannungen und auch deutliche Deforma-
tionen der Leiterplatte 43. In denen mit den Bezugszei-
chen 45a und 45b bezeichneten Bereichen senkt sich
die Leiterplatte 43 bei einer Uberbelastung ab bzw. hebt
sich an. Dies soll auch durch die beiden Pfeile FD und
FU deutlich gemacht werden, die eine Bewegungsrich-
tung der Leiterplattenbereiche 45a und 45b nach oben
und unten zeigen. Derartige mechanische Uberbean-
spruchungen kénnen ebenfalls mit der vorliegenden Er-
findung mittels der an der Leiterplatte 43 angeordneten
DMS-Sensoren 41 und/oder 42 gemessen werden. Wird
eine solche Uberbeanspruchung bzw. Uberbelastung
durch eine Auswerteeinheit erfasst (siehe Fig. 1), sokann
beispielsweise eine wie oben beschriebene Kollisionssi-
tuation vorliegen, d. h. der Bediener kénnte zwischen
dem Gebaudevorbau 6 und der Bedieneinheit 15 einge-
klemmt sein, wobei der Oberkérper 2 des Bedieners 1
dann mit einer Uber die maximal zuldssige Belastungs-
grenze hinausgehenden Kraft FOL auf den Joystickhebel
30 druckt.

[0044] Bei obigen Ausflihrungsbeispielen wurde ins-
besondere davon ausgegangen, dass die Kraftsenso-
ren/Dehnungsmesssensoren im Bereich der Bodenplat-
te oder in einer Leiterplatte, die auf der Bodenplatte an-
geordnet ist, vorgesehen sind. Die Fig. 7a bis 7b illust-
rieren, durch Schraffierung gekennzeichnet, die Span-
nungszustande in der Bodenplatte/Leiterplatte 43, wenn
der Joystick 30 aus der mit gestrichelter Linie gezeich-
neten Ruhelage ausgelenkt wird. Die Ruhelage ist mit
gestrichelten Linien gekennzeichnet, wobei die Auslen-
kung bzw. die zu der Auslenkung fiihrende Kraft mit F
gekennzeichnet ist.

[0045] Auch wenn bei dem obigen Ausfiihrungsbei-
spiel insbesondere davon ausgegangen wurde, dass es
sich hierbei um einen zweidimensionalen Joystick han-
delt, der z. B. senkrecht aus der Bodenplatte/Leiterplatte
hinausragen kann, sei an dieser Stelle angemerkt, dass
es sich auch um ein anderes bewegbares Element, das
z. B. mit einem anderen Winkel vorgewinkelt ist, handeln
kann.

[0046] Dariber hinaus sei auch darauf hingewiesen,
dass die Bedienvorrichtung nicht nur fir die bei obigen
Ausfiihrungsbeispielen erlauterten Arbeitsbiihnen, son-
dern auch fiir andere Baumaschinen geeignet ist.
[0047] Entsprechend weiteren Ausfiihrungsbeispielen
ist der Bewegungssensor beispielsweise durch ein in-
duktives Element oder ein kapazitives Element realisier-
bar. Auch der Kraftsensor muss nicht zwingend als Deh-
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nungsmessstreifen realisiert sein, sondern kann auch
anders ausgefihrt sein.

[0048] Weitere Ausfihrungsbeispiele beziehen sich
auf ein Verfahren zur Bedienung der Hubarbeitsbiihne.
Das Verfahren umfasst die Schritte des Uberwachens
der Bewegung/Position des Joysticks und Ausgeben ei-
nes entsprechenden Bewegungssignals, des Uberwa-
chens einer aufden Joystick einwirkenden Kraft und Aus-
geben eines entsprechenden Kraftsignals, sowie des
Steuerns der Baumaschine in Abhangigkeit von den zwei
Uberwachten GréRen.

[0049] Obwohl manche Aspekte im Zusammenhang
mit einer Vorrichtung beschrieben wurden, versteht es
sich, dass diese Aspekte auch eine Beschreibung des
entsprechenden Verfahrens darstellen, sodass ein Block
oder ein Bauelement einer Vorrichtung auch als ein ent-
sprechender Verfahrensschritt oder als ein Merkmal ei-
nes Verfahrensschrittes zu verstehen ist. Analog dazu
stellen Aspekte, die im Zusammenhang mit einem oder
als ein Verfahrensschritt beschrieben wurden, auch eine
Beschreibung eines entsprechenden Blocks oder Details
oder Merkmals einer entsprechenden Vorrichtung dar.
Einige oder alle der Verfahrensschritte kénnen durch ei-
nen Hardware-Apparat (oder unter Verwendung eines
Hardware-Apparats), wie zum Beispiel einen Mikropro-
zessor, einen programmierbaren Computer oder eine
elektronische Schaltung ausgefiihrt werden. Bei einigen
Ausflhrungsbeispielen kénnen einige oder mehrere der
wichtigsten Verfahrensschritte durch einen solchen Ap-
parat ausgefiihrt werden.

[0050] Je nach bestimmten Implementierungsanfor-
derungen kénnen Ausfihrungsbeispiele der Erfindung in
Hardware oder in Software implementiert sein. Die Imp-
lementierung kann unter Verwendung eines digitalen
Speichermediums, beispielsweise einer Floppy-Disk, ei-
ner DVD, einer Blu-ray Disc, einer CD, eines ROM, eines
PROM, eines EPROM, eines EEPROM oder eines
FLASH-Speichers, einer Festplatte oder eines anderen
magnetischen oder optischen Speichers durchgefiihrt
werden, auf dem elektronisch lesbare Steuersignale ge-
speichert sind, die mit einem programmierbaren Com-
putersystem derart zusammenwirken kdnnen oder zu-
sammenwirken, dass das jeweilige Verfahren durchge-
fuhrt wird. Deshalb kann das digitale Speichermedium
computerlesbar sein.

[0051] Manche Ausflihrungsbeispiele gemaR der Er-
findung umfassen also einen Datentrager, der elektro-
nisch lesbare Steuersignale aufweist, die in der Lage
sind, miteinem programmierbaren Computersystemder-
art zusammenzuwirken, dass eines der hierin beschrie-
benen Verfahren durchgefiihrt wird.

[0052] Aligemein kdnnen Ausfihrungsbeispiele der
vorliegenden Erfindung als Computerprogrammprodukt
mit einem Programmcode implementiert sein, wobei der
Programmcode dahingehend wirksam ist, eines der Ver-
fahren durchzufiihren, wenn das Computerprogramm-
produkt auf einem Computer ablauft.

[0053] Der Programmcode kann beispielsweise auch
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auf einem maschinenlesbaren Trager gespeichert sein.
[0054] Andere Ausfiihrungsbeispiele umfassen das
Computerprogramm zum Durchfiihren eines der hierin
beschriebenen Verfahren, wobei das Computerpro-
gramm auf einem maschinenlesbaren Trager gespei-
chert ist.

[0055] Mitanderen Worten ist ein Ausfiihrungsbeispiel
des erfindungsgemafen Verfahrens somit ein Compu-
terprogramm, das einen Programmcode zum Durchfiih-
ren eines der hierin beschriebenen Verfahren aufweist,
wenn das Computerprogramm auf einem Computer ab-
1auft.

[0056] Ein weiteres Ausfuhrungsbeispiel der erfin-
dungsgemafien Verfahren ist somit ein Datentrager
(oder ein digitales Speichermedium oder ein computer-
lesbares Medium), auf dem das Computerprogramm
zum Durchfiihren eines der hierin beschriebenen Ver-
fahren aufgezeichnet ist. Der Datentrager, das digitale
Speichermedium oder das computerlesbare Medium
sind typischerweise gegenstéandlich und/oder nicht-ver-
ganglich bzw. nichtvorliibergehend.

[0057] Ein weiteres Ausflhrungsbeispiel des erfin-
dungsgemaflien Verfahrens ist somit ein Datenstrom
oder eine Sequenz von Signalen, der bzw. die das Com-
puterprogramm zum Durchfiihren eines der hierin be-
schriebenen Verfahren darstellt bzw. darstellen. Der Da-
tenstrom oder die Sequenz von Signalen kann bzw. kén-
nen beispielsweise dahingehend konfiguriert sein, Gber
eine Datenkommunikationsverbindung, beispielsweise
Uber das Internet, transferiert zu werden.

[0058] Ein weiteres Ausfiihrungsbeispiel umfasst eine
Verarbeitungseinrichtung, beispielsweise einen Compu-
ter oder ein programmierbares Logikbauelement, die da-
hingehend konfiguriert oder angepasstist, eines der hier-
in beschriebenen Verfahren durchzufiihren.

[0059] Ein weiteres Ausfiihrungsbeispiel umfasst ei-
nen Computer, auf dem das Computerprogramm zum
Durchfiihren eines der hierin beschriebenen Verfahren
installiert ist.

[0060] Ein weiteres Ausfliihrungsbeispiel gemaR der
Erfindung umfasst eine Vorrichtung oder ein System, die
bzw. das ausgelegt ist, um ein Computerprogramm zur
Durchfiihrung zumindest eines der hierin beschriebenen
Verfahren zu einem Empfanger zu iibertragen. Die Uber-
tragung kann beispielsweise elektronisch oder optisch
erfolgen. Der Empfanger kann beispielsweise ein Com-
puter, ein Mobilgerat, ein Speichergerat oder eine dhn-
liche Vorrichtung sein. Die Vorrichtung oder das System
kann beispielsweise einen Datei-Server zur Ubertragung
des Computerprogramms zu dem Empfanger umfassen.
[0061] Bei manchen Ausfiihrungsbeispielen kann ein
programmierbares Logikbauelement (beispielsweise ein
feldprogrammierbares Gatterarray, ein FPGA) dazu ver-
wendet werden, manche oder alle Funktionalitaten der
hierin beschriebenen Verfahren durchzufiihren. Bei
manchen Ausfiihrungsbeispielen kann ein feldprogram-
mierbares Gatterarray mit einem Mikroprozessor zusam-
menwirken, um eines der hierin beschriebenen Verfah-
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ren durchzufiihren. Allgemein werden die Verfahren bei
einigen Ausfluihrungsbeispielen seitens einer beliebigen
Hardwarevorrichtung durchgefiihrt. Diese kann eine uni-
versell einsetzbare Hardware wie ein Computerprozes-
sor (CPU) sein oder fur das Verfahren spezifische Hard-
ware, wie beispielsweise ein ASIC.

[0062] Die hierin beschriebenen Vorrichtungen kén-
nen beispielsweise unter Verwendung eines Hardware-
Apparats, oder unter Verwendung eines Computers,
oder unter Verwendung einer Kombination eines Hard-
ware-Apparats und eines Computers implementiert wer-
den.

[0063] Die hierin beschriebenen Vorrichtungen, oder
jedwede Komponenten der hierin beschriebenen Vor-
richtungen kénnen zumindest teilweise in Hardware
und/oder in Software (Computerprogramm) implemen-
tiert sein.

[0064] Die hierin beschriebenen Verfahren kénnen
beispielsweise unter Verwendung eines Hardware-Ap-
parats, oder unter Verwendung eines Computers, oder
unter Verwendung einer Kombination eines Hardware-
Apparats und eines Computers implementiert werden.
[0065] Die hierin beschriebenen Verfahren, oder jed-
wede Komponenten der hierin beschriebenen Verfahren
kédnnen zumindest teilweise durch Hardware und/oder
durch Software ausgefuhrt werden.

[0066] Die oben beschriebenen Ausfiihrungsbeispiele
stellen lediglich eine Veranschaulichung der Prinzipien
der vorliegenden Erfindung dar. Es versteht sich, dass
Modifikationen und Variationen der hierin beschriebenen
Anordnungen und Einzelheiten anderen Fachleuten ein-
leuchten werden. Deshalb ist beabsichtigt, dass die Er-
findung lediglich durch den Schutzumfang der nachste-
henden Patentanspriiche und nicht durch die spezifi-
schen Einzelheiten, die anhand der Beschreibung und
der Erlduterung der Ausfiihrungsbeispiele hierin prasen-
tiert wurden, beschrankt sei.

Bezugszeichenliste

[0067]

1 Person / Bediener

2 Oberkdrper von Person / Bediener

5 Gebaudewand

6 Gebéaudeanbau/-vorbau  (beispielsweise
Balkon)

10 Hubarbeitsbiihne

11 Fahrzeugchassis

12 Kranmechanismus

13 Teleskopausleger

14 Korb

15 Bedieneinheit

16 Hubzylinder

20a/b Joystickmodul

21 Tastaturmodul

22 Display

30 Joystick
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31 Joystickknauf

32 Faltenbalg

33 Verriegelung

35a/b Halterung

36 Befestigungsmittel

40 Hall-Sensor

41 DMS-Sensor

42 DMS-Sensor

43 Leiterplatte

44 Grenzlinie zur Uberlast

45a/b Leiterplattenbereiche

B Bewegungsrichtung Teleskopausleger

Fp, Fy Krafte Leiterplatte

F, FoL Kréafte auf Joystickknauf

X,Y,Z Bewegungsrichtungen Joystick / Handsteu-

ergeber

150 Bedieneinheit / Bedienvorrichtung

300 Handsteuergeber / Joystick

301 LotfuRpunkt

401 Kraftsignal

411 Bewegungssignal

410,410’ Kraftsensor

430 Bodenplatte / Leiterplatte

500 Auswerteeinheit

Patentanspriiche

1. Bedienvorrichtung (150, 15) fir eine Baumaschine,

mit folgenden Merkmalen:

einer Bodenplatte (430, 43);
einen Handsteuergeber (30, 300), der gewinkelt
zu der Bodenplatte (430, 43) angeordnet ist und
zumindest eindimensional gegeniliber der Bo-
denplatte (430, 43) bewegbar ist; und
einen Bewegungssensor (40, 400), der ausge-
bildetist, eine Position und/oder eine Bewegung
des Handsteuergebers (30, 300) gegeniiber der
Bodenplatte (430, 43) zu bestimmen und in Ab-
hangigkeit von der bestimmten Position
und/oder der bestimmten Bewegung ein Bewe-
gungssignal auszugeben; und
einen Kraftsensor (410, 410’, 41, 42), der aus-
gebildet ist, um eine auf den Handsteuergeber
(30, 300) wirkende Kraft oder eine von dem
Handsteuergeber (30, 300) auf die Bodenplatte
(430, 43) Ubertragene Kraft zu bestimmen und
in Abhangigkeit von der bestimmten Kraft ein
Kraftsignal (401) auszugeben.

2. Bedienvorrichtung (150, 15) gemaf Anspruch 1, die

ferner eine Auswerteelektronik (500) aufweist, bei
der die Auswerteelektronik (500) ausgebildet ist, um
das Kraftsignal (401) zu empfangen und bei Uber-
schreitung eines vorbestimmten Schwellwerts eine
Uberlast zu bestimmen.
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3.

Bedienvorrichtung (150, 15) gemaR einem der vor-
herigen Anspriiche, wobei der Kraftsensor (410,
410, 41, 42) oder einer als Dehnungsmessstreifen
ausgebildete Kraftsensor (410, 410’, 41, 42) in der
Bodenplatte (430, 43) oder in einer mit der Boden-
platte (430, 43) verbundenen Komponente (43) an-
geordnet ist.

Bedienvorrichtung (150, 15) gemaR Anspruch 3, wo-
bei der Kraftsensor (410, 410’, 41, 42) oder der als
Dehnungsmessstreifen ausgebildete Kraftsensor
(410, 410, 41, 42) ausgebildet ist, um eine Verfor-
mung der Bodenplatte (430, 43) oder der mit der
Bodenplatte (430, 43) verbundenen Komponente
(43) zu bestimmen und in Abhangigkeit von der Ver-
formung ein Kraftsignal (401) auszugeben.

Bedienvorrichtung (150, 15) gemal einem der vor-
herigen Anspriiche, wobeidie Bedienvorrichtung ne-
ben dem Kraftsensor (410, 410’, 41, 42) einen wei-
teren Kraftsensor (410, 410’, 41, 42) umfasst und
der Kraftsensor (410,410, 41, 42) sowie der weitere
Kraftsensor (410, 410’, 41, 42) in der Bodenplatte
(430, 43) oder in einer mit der Bodenplatte (430, 43)
verbundenen Komponente (43) derart integriert
sind, dass diese um einen LotfuBpunkt (301) von
dem Handsteuergeber (30, 300) auf die Bodenplatte
(430, 43) oder die mit der Bodenplatte (430, 43) ver-
bundene Komponente (43) herum angeordnet sind.

Bedienvorrichtung (150, 15) gemaR einem der vor-
herigen Anspriiche, wobei der Bewegungssensor
(40, 400) in der Bodenplatte (430, 43) oder in eine
mit der Bodenplatte (430, 43) verbundene Kompo-
nente (43) integriert ist; und/oder

wobei der Bewegungssensor (40, 400) in einem Lot-
fuBpunkt (301) des Handsteuergebers (30, 300) auf
die Bodenplatte (430, 43) oder die mit der Boden-
platte (430, 43) verbundenen Komponente (43) an-
geordnet ist.

Bedienvorrichtung (150, 15) gemal einem der vor-
herigen Anspriiche, wobei der Bewegungssensor
(40, 400) ein Hall-Sensor (40) ist.

Bedienvorrichtung (150, 15) gemalR den Anspri-
chen 3, 4, 5, 6 oder 7, wobei die mit der Bodenplatte
(430, 43) verbundene Komponente (43) eine Leiter-
platte umfasst, in welche der Kraftsensor (410, 410’,
41, 42) und/oder der Bewegungssensor (40, 400)
integriert sind.

Bedienvorrichtung (150, 15) gemaR einem der An-
spriiche 2 bis 8, wobei die Auswerteelektronik (500)
ausgebildetist, um bei der bestimmten Uberlast eine
Bewegung der Baumaschine (10) zu stoppen
und/oder bei einer geringen Uberlast eine Bewe-
gungsgeschwindigkeit der Baumaschine (10) zu re-
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duzieren.

Bedienvorrichtung (150, 15) gemaR einem der An-
spriiche 2 bis 9, wobei die Auswerteelektronik (500)
ausgebildet ist, um bei Uberlast eine Gegenbewe-
gung auszuldésen, wobei die Gegenbewegung eine
Bewegung unterschiedlich von einer aktuellen Be-
wegung der Baumaschine (10) ist.

Bedienvorrichtung (150, 15) gemaR einem der An-
spriche 2 bis 10, wobei die Auswerteelektronik (500)
ausgebildet ist, um bei Vorliegen einer Uberlast und
bei Vorliegen eines gesperrten Handsteuergebers
(30, 300) einen Hinweis zum Entsperren des Hand-
steuergebers (30, 300) auszugeben und/oderumbei
Vorliegen einer Uberlast einen Hinweis beziiglich
der Uberlast auszugeben.

Bedienvorrichtung (150, 15) gemaR einem der An-
spriiche 2bis 11, wobei die Auswerteelektronik (500)
ausgebildet ist, um das Kraftsignal (401) zu spei-
chern und/oder einen Héchstwert fur das Kraftsignal
(401) zu speichern.

Bedienvorrichtung (150, 15) gemaR einem der An-
spriiche 2 bis 12, wobei die Auswerteelektronik (500)
ausgebildet ist, um eine Drift des Kraftsensors (410,
410, 41, 42) und/oder eine Drift des Bewegungs-
sensors (40, 400) zu detektieren.

Baumaschine (10) oder Hubarbeitsbiihne mit einer
Bedienvorrichtung (150, 15) gemaR einem der vor-
hergehenden Anspriiche.

Verfahren zur Bedienung einer Baumaschine (10)
unter Verwendung einer Bedienvorrichtung (150,
15) mit einer Bodenplatte (430, 43); einem Hand-
steuergeber (30, 300), der gewinkelt zu der Boden-
platte (430, 43) angeordnet ist und zumindest eindi-
mensional gegenliber der Bodenplatte (430, 43) be-
wegbar ist; einem Bewegungssensor (40, 400); und
einem Kraftsensor (410, 410, 41, 42), wobei das
Verfahren folgende Schritte aufweist:

Bestimmen einer Position und/oder einer Bewe-
gung des Handsteuergebers (30, 300) gegeni-
ber der Bodenplatte (430, 43) und Ausgeben ei-
nes von der bestimmten Position und/oder der
bestimmten Bewegung abhdngigen Bewe-
gungssignals (411);

Bestimmen einer auf dem Handsteuergeber
(30, 300) vorherrschenden Kraft, um eine Uber-
lastzu detektieren, und Ausgeben eines von der
bestimmten Kraft abhangigen Kraftsignals
(401); und

Beeinflussen der Bewegung der Baumaschine
(10) oder von Komponenten (12, 13, 16) der
Baumaschine (10) in Abhangigkeit des Bewe-
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gungssignals (411) und in Abhangigkeit des
Kraftsignals (401).
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