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(57) Hauptanspruch: Steigergerat-Steuerungsvorrichtung
zum Steuern eines Steigergerats mit einem Teleskoparm,
der einen Rettungskorb (20) an seinem freien Ende tragt und
der um eine horizontale Achse neigbar und um eine vertikale
Achse drehbar ist, wobei das Steigergerat Ausfahr- und Ein-
ziehbewegungen entlang der Lange des Arms durch Langs-
antriebselemente, Neigungsbewegungen herum durch Nei-
gungsantriebselemente und Drehbewegungen durch Dre-
hungsantriebselemente ausfiihren kann,

wobei die Steigergerat-Steuerungsvorrichtung ein manuel-
les Eingabegerat zum Empfangen unterschiedlicher Arten
von Anwenderbefehlen und ein Steuergerat zum Umformen
der Anwenderbefehle in Bewegungssignale zum Aktivieren
der Langsantriebselemente, Neigungsantriebselemente und
Drehungsantriebselemente umfasst,

dadurch gekennzeichnet, dass das Steuergerat bereitge-
stellt wird, um einen ersten Anwenderbefehl in Bewegungs-
signale umzuformen, damit eine kombinierte Aktivierung der
Langsantriebselemente und der Neigungsantriebselemente
zu einer linearen Bewegung (D) des Rettungskorbs (20) in
einer vertikalen Richtung fihrt,

und um einen zweiten Anwenderbefehl in Bewegungssi-
gnale umzuformen, damit eine kombinierte Aktivierung der
Langsantriebselemente und der Neigungsantriebselemente
zu einer linearen Bewegung (C, F, G) des Rettungskorbs
(20) in einer horizontalen Ebene fiihrt.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Neuerung betrifft eine Stei-
gergerat-Steuerungsvorrichtung zum Steuern eines
Steigergeréats, nach dem Oberbegriff von Anspruch 1.

[0002] Steigergerate im Sinn der vorliegenden An-
meldung sind Gerate zum Bewegen und Positionie-
ren eines Rettungskorbs zum Aufnehmen von Per-
sonen am Ende eines Teleskoparms. Ublicherweise
sind solche Steigergerate oben an einem Rettungs-
fahrzeug angeordnet, wobei der Teleskoparm um ei-
ne horizontale Achse neigbar und um eine vertikale
Achse drehbar ist. Eine gut bekannte Ausfihrungs-
form eines solchen Steigergeréats ist eine Teleskop-
leiter eines Feuerwehrfahrzeugs, die mehrere Leiter-
segmente umfasst und oben auf dem Fahrzeug an-
gebracht ist. Da die vorliegende Neuerung jedoch auf
andere Arten von Steigergeraten, die Teleskoparme
unterschiedlicher Ausfiihrungsformen umfassen, an-
wendbar ist, soll in der Beschreibung und den An-
spruchen, die folgen, der Begriff ,Steigergerat” ver-
wendet werden.

[0003] Das Steigergerat kann Ausfahr- und Einzieh-
bewegungen entlang der Lange des Arms ausflhren,
durch Langsantriebselemente, wie beispielsweise ei-
ne Seilwinde oder andere Arten von Motoren. Hier
und im Folgenden ist der Begriff ,Antriebselement”
nicht auf irgendeine Art von Antrieb oder Energiequel-
le begrenzt, sondern soll einen Antriebsmechanis-
mus zum Durchfiihren der jeweiligen Bewegung, wie
beispielsweise der Bewegung des Ausfahrens oder
Einziehens des Teleskoparms bei dem vorstehenden
Beispiel, bezeichnen. Andere Arten von Antriebsele-
menten sind Neigungsantriebselemente zum Durch-
fuhren einer Neigungsbewegung des Teleskoparms,
so dass der Neigungswinkel zwischen dem Arm und
dem Boden verandert werden kann, um den Ret-
tungskorb anzuheben oder abzusenken.

[0004] Die dritte Art von Antriebselementen sind
Drehungsantriebselemente zum Durchfiihren von
Drehbewegungen des Teleskoparms um seine verti-
kale Achse.

[0005] Zum Steuern eines solchen Steigergerats
umfasst die Steigergerat-Steuerungsvorrichtung ein
manuelles Eingabegerat zum Empfangen unter-
schiedlicher Arten von Anwenderbefehlen. Ein Bei-
spiel fur ein solches manuelles Eingabegerat ist
ein Joystick, der in einer Vorwarts-/Ruckwartsrich-
tung oder in der Links-/Rechtsrichtung geneigt wer-
den kann. Ein Anwenderbefehl, zum Beispiel eine
Neigungsbewegung des Joysticks, kann durch ein
Steuergerat in ein Bewegungssignal umgeformt wer-
den, um jeweils die Langsantriebselemente, Nei-
gungsantriebselemente beziehungsweise Drehungs-
antriebselemente zu aktivieren. Falls der Bediener
zum Beispiel eine Hebebewegung des Rettungs-
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korbs durch das Steigern des Neigungswinkels des
Teleskoparms beabsichtigt, wird er den Joystick in
der Ruckwartsrichtung ziehen. Das Steuergerat wird
diesen Anwenderbefehl in ein Bewegungssignal um-
formen, um das Neigungsantriebselement in der ent-
sprechenden Richtung anzutreiben. Die gleiche Um-
formung des jeweiligen Anwenderbefehls wird flr ei-
ne Drehung (zum Beispiel durch das Umformen ei-
ner Links-/Rechtsneigungsbewegung des Joysticks
in einen entsprechenden Bewegungsbefehl des Dre-
hungsantriebselements) oder zum Umformen eines
Anwenderbefehls zum Antreiben des Langsantriebs-
elements zum Ausfahren oder Einziehen des Tele-
skoparms durchgefiihrt.

[0006] Mit der bekannten Steuerungsvorrichtung
wird eine Art von Anwenderbefehl, zum Beispiel ei-
ne Neigungsbewegung des Joysticks, in ein Be-
wegungssignal zum Aktivieren eines jeweiligen An-
triebselements, wie oben beschrieben, Ubertragen.
Mit anderen Worten, jede Art von Anwenderbefehl
wird einem bestimmten Antriebselement zugewie-
sen, und die Anwenderbefehle sind wechselseitig un-
abhangig voneinander.

[0007] Falls der Anwender beabsichtigt, eine kom-
plexe Bewegung, zum Beispiel eine Bewegung, die
eine Neigungskomponente und eine Drehungskom-
ponente umfasst, durchzuflihren, wird er eine kom-
binierte Anwendereingabe, welche diese Komponen-
ten umfasst, durchfiihren missen, d.h., unterschied-
liche Anwenderbefehle zur gleichen Zeit, welche die
unterschiedlichen Freiheitsgrade zum Bewegen des
Steigergerats darstellen. Da jedes Antriebselement
dafir bereitgestellt wird, eine Bewegung entlang ei-
ner der spharischen Koordinaten (d.h., radiale Entfer-
nung, Drehungswinkel und Neigungswinkel) durch-
zufuhren, ist es kompliziert, den Rettungskorb auf ei-
nem Weg zu halten, der nicht einer der spharischen
Koordinaten folgt, zum Beispiel einer genau vertika-
len Bewegung oder einer horizontalen Bewegung in-
nerhalb einer zum Boden parallelen Ebene oder einer
genau linearen Bewegung entlang einer Hauswand,
wobei ein konstanter Raum zwischen dem Rettungs-
korb und der Wand aufrechterhalten wird. Jedoch ist
es in der Praxis von Rettungssituationen wichtig, den
Korb zuverlassig auf einer sicheren Bahn zu bewe-
gen. Mit den bekannten Steuerungsvorrichtungen ist
dies nur mit viel Geschick und Erfahrung mdglich.

[0008] Es ist daher eine Aufgabe der vorliegenden
Neuerung, die bekannten Steigergerat-Steuerungs-
vorrichtungen der obigen Art auf eine Weise zu ver-
bessern, dass eine gesteuerte Bewegung des Ret-
tungskorbs selbst durch einen unerfahrenen Anwen-
der leicht durchgeflihrt werden kann, wobei insbeson-
dere lineare Bewegungen in der horizontalen und der
vertikalen Richtung vereinfacht werden.
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[0009] Diese Aufgabe wird durch eine Steigerge-
rat-Steuerungsvorrichtung, welche die Merkmale von
Anspruch 1 umfasst, ausgefiihrt.

[0010] Das manuelle Eingabegerat der Steigergerat-
Steuerungsvorrichtung nach der vorliegenden Neue-
rung wird bereitgestellt zum Empfangen unterschied-
licher Anwenderbefehle, namlich eines ersten An-
wenderbefehls und eines zweiten Anwenderbefehls
zum Durchfiihren genauer linearer Bewegungen des
Rettungskorbs in einer vertikalen beziehungsweise in
einer horizontalen Ebene. Jeder dieser ersten und
zweiten Anwenderbefehle kann leicht durch einen
Bediener eingegeben werden, zum Beispiel als einfa-
che Bewegungen des manuellen Eingabegeréts, wie
eines Joysticks, wobei jede dieser Eingaben einen
Freiheitsgrad um Bewegen des Eingabegerats dar-
stellen kann, Jede der linearen Bewegungen des Ret-
tungskorbs erfordert eine kombinierte Aktivierung der
Langsantriebselemente und der Neigungsantriebs-
elemente, um den Rettungskorb auf einem horizonta-
len oder vertikalen Weg zu halten. Es sind jedoch kei-
ne kombinierten Anwendereingaben, wie kombinierte
Eingabebefehle des manuellen Eingabegerats, not-
wendig. Mit anderen Worten, nur eine einfache Ein-
gabeaktion (oder ein Befehl) des Bedieners ist erfor-
derlich, um eine lineare Bewegung, die unterschiedli-
che Neigungs-, Ausfahr-/Einzieh- und Drehungskom-
ponenten umfasst, durchzufihren.

[0011] Um nur ein Beispiel zu geben, kann das Zie-
hen eines Joysticks als einem manuellen Eingabe-
gerat in der Vorwartsrichtung (als ein erster Anwen-
derbefehl) zu einer vertikalen linearen Abwartsbewe-
gung des Rettungskorbs flihren, wahrend ein Nei-
gen des Joysticks in einer Seitwartsrichtung nach
links/rechts (als ein zweiter Anwenderbefehl) zu einer
linearen Bewegung des Rettungskorbs nach links/
rechts in einer horizontalen Ebene fiihren kann. In-
nerhalb dieser Bewegungen werden die entspre-
chenden Langs- und Neigungsantriebselemente auf
eine kombinierte Weise aktiviert, um zu der ge-
winschten linearen Bewegung zu fuhren.

[0012] Nach einer bevorzugten Ausflhrungsform
der vorliegenden Neuerung ist die sich ergebende li-
neare Bewegung des Rettungskorbs in einer horizon-
talen Ebene eine radiale Bewegung in Bezug auf die
vertikale Achse des Steigergerats (d.h., seine Dreh-
achse). In geometrischen Begriffen wird der erste An-
wenderbefehl der Langs-(H6hen-) komponente der
Bewegung innerhalb eines zylindrischen Koordina-
tensystems, mit der Anbringung des Steigergerats im
Ursprung, zugewiesen, wahrend der zweite Anwen-
derbefehl der radialen Komponente, welche die ra-
diale Entfernung des Rettungskorbs von der Anbrin-
gung im Ursprung verandert, zugewiesen wird.

[0013] Nach einer anderen bevorzugten Ausflih-
rungsform der vorliegenden Neuerung wird das Steu-
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ergerdt bereitgestellt, um einen zweiten Anwen-
derbefehl in Bewegungen umzuformen, damit eine
kombinierte Aktivierung der Langsantriebselemente,
der Neigungsantriebselemente und der Drehungsan-
triebselemente zu einer linearen Bewegung des Ret-
tungskorbs in einer horizontalen Ebene fiihrt, die sich
aus der radialen herleitet. Eine solche Bewegung in
einer nicht-radialen Richtung kann zum Beispiel eine
Bewegung, parallel zu einer senkrechten Wand eines
Gebéudes, sein.

[0014] Insbesondere ist die sich ergebende lineare
Bewegung des Rettungskorbs in einer horizontalen
Ebene parallel oder senkrecht zu der Fahrtrichtung
eines Fahrzeugs, auf dem das Steigergerat ange-
bracht ist.

[0015] Nach einer anderen bevorzugten Ausfih-
rungsform sind die ersten und zweiten Anwender-
befehle Eingabebewegungen des manuellen Einga-
begeréts, die unterschiedlichen Freiheitsgraden ent-
sprechen.

[0016] Insbesondere ist das manuelle Eingabegerat
ein Joystick.

[0017] Bei einer noch bevorzugteren Ausfiihrungs-
form ist der erste Anwenderbefehl eine Bewegung
des Joysticks in einer vertikalen Richtung.

[0018] Nach noch einer anderen bevorzugten Aus-
fuhrungsform ist ein zweiter Anwenderbefehl eine
Neigungsbewegung oder eine Drehbewegung des
Joysticks.

[0019] Die vorliegende Neuerung betrifft ebenfalls
ein Steigergerat, das eine Steigergerat-Steuerungs-
vorrichtung der obigen Art umfasst.

[0020] Insbesondere ist der Teleskoparm dieses
Steigergerats eine Teleskopleiter, die mehrere Leiter-
segmente umfasst und oben auf einem Rettungsfahr-
zeug angebracht ist.

[0021] Diese und andere Aspekte der Neuerung
werden offensichtlich werden aus Ausfiihrungsfor-
men der vorliegenden Neuerung und verdeutlicht
werden unter Bezugnahme auf dieselben, die in den
folgenden Figuren beschrieben werden.

[0022] Fig. 1a ist eine schematische Seitenansicht
einer Teleskopleiter als ein Beispiel eines Steigerge-
rats, das durch eine Steigergerat-Steuerungsvorrich-
tung gesteuert wird, als eine Ausfihrungsform der
vorliegenden Neuerung;

[0023] Fig. 1b ist ein Joystick als ein Beispiel fur
ein manuelles Eingabegerat der Steigergerat-Steue-
rungsvorrichtung als eine Ausfiihrungsform der vor-
liegenden Neuerung;
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[0024] Fig. 2a zeigt das Steigergerat von Fig. 1a,
wobei sie eine Bewegung in einer abweichenden
Richtung demonstriert;

[0025] Fig. 2b zeigt den Joystick von Fig. 1b, wobei
sie eine Eingabebewegung zum Erzeugen eines Si-
gnals, das zu einer in Fig. 2a gezeigten Bewegung
fuhrt, demonstriert;

[0026] Fig. 3a zeigt das Steigergerat von Fig. 1a und
Fig. 2a in einer Drehbewegung;

[0027] Fig. 3b zeigt den Joystick von Fig. 1b und
Fig. 2b, der entsprechend einem Eingabebefehl zum
Einleiten der in Fig. 3a gezeigten Drehbewegung be-
wegt wird;

[0028] Fig. 4 ist eine Draufsicht des Bewegungs-
raums des Steigergerats von Fig. 1a, Fig. 2a und
Fig. 3a, nach einem ersten Steuerungsmodus;

[0029] Fig. 5 zeigt den Bewegungsraum von Fig. 4
nach dem ersten Steuerungsmodus in einer perspek-
tivischen Ansicht;

[0030] Fig. 6 ist eine Draufsicht des Bewegungs-
raums nach einem zweiten Steuerungsmodus; und

[0031] Fig. 7 ist eine perspektivische Ansicht des
Bewegungsraums von Fig. 6, der dem zweiten
Steuerungsmodus des Steigergerats entspricht.

[0032] Fig. 1a zeigt eine Teleskopleiter 10 als ein
Beispiel eines Steigergerats, das eine Steigergerat-
Steuerungsvorrichtung, die im Folgenden weiter er-
lautert werden wird, umfasst. Die Teleskopleiter 10
umfasst mehrere Leitersegmente 12, die entlang ih-
rer Ladnge durch ein Langsantriebselement ausge-
fahren oder eingezogen werden kdnnen. Der Be-
griff ,Langsantriebselement” soll jegliche Art von An-
triebselement, wie zum Beispiel eine Seilwinde, zum
Bewegen der Leitersegmente 12 in Bezug aufeinan-
der derart, dass sich die Spitze 14 der Teleskoplei-
ter 10 von der Basis 16 der Leiter weg bewegt oder
sich zu der Basis 16 hin bewegt, bezeichnen. Diese
Basis 16 ist oben auf dem Aufbau eines Feuerwehr-
fahrzeugs als ein Beispiel fur ein Rettungsfahrzeug
angebracht. Fahrzeuge 18 sind an sich bekannt und
bilden keinen Teil der vorliegenden Neuerung. Eine
ausfluhrliche Beschreibung derselben soll aus Grin-
den der Kiirze weggelassen werden.

[0033] An der Spitze 14 der Teleskopleiter 10 ist
ein Rettungskorb 20 angebracht und dient dazu, Mit-
glieder der Rettungsmannschaft und/oder zu retten-
de Personen aufzunehmen. Die Langsausfahr- oder -
einziehbewegung der Teleskopleiter 10, angetrieben
durch das Langsantriebselement, wird durch einen
Doppelpfeil A bezeichnet. Wie im Folgenden gezeigt
(siehe Fig. 3a), kann die Teleskopleiter 10 ebenfalls
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eine Drehbewegung um ihre vertikale Achse durch-
fuhren, angetrieben durch ein Drehungsantriebsele-
ment, das eine innerhalb der Basis 16 angebrachte
sich drehende Baugruppe sein kann. Die sich dre-
hende Baugruppe an sich, d.h., der Antriebsmecha-
nismus zum Bewirken der Drehbewegung der Tele-
skopleiter 10, ist bekannt.

[0034] Es ist ferner bekannt, dass eine Verande-
rung des Neigungswinkels (gekennzeichnet durch
den griechischen Buchstaben a in Fig. 1a) der Tele-
skopleiter 10 bewirkt werden kann durch einen He-
bemechanismus, der einen Antrieb einschlie3t, zum
Beispiel mit hydraulischem Antrieb, derim Folgenden
als ein Neigungsantriebselement bezeichnet werden
wird.

[0035] Bei einer herkémmlichen Teleskopleiter 10
kénnen das Langsantriebselement, das Neigungs-
antriebselement und das Drehungsantriebselement
derart gesteuert werden, dass die Spitze 14 der Tele-
skopleiter, d.h., der Korb 20, eine Bewegung entlang
sphéarischer Koordinaten durchfiihren kann. Die Po-
sition entlang jeder spharischen Koordinate, d.h., die
Auszugslange (die Entfernung zwischen dem Korb
20 und der Basis 16), der Neigungswinkel a der Te-
leskopleiter 10 in Bezug auf den Boden 21 und die
Drehposition der Teleskopleiter 10 um ihre vertikale
Achse, kdnnen veréandert werden durch ein manuel-
les Eingabegerat, wie beispielsweise einen Joystick,
zum Empfangen verschiedener Anwenderbefehle,
die Eingabebewegungen des manuellen Eingabege-
rats sind, die unterschiedlichen Freiheitsgraden ent-
sprechen. Zum Beispiel kann eine Neigungsbewe-
gung des Joysticks eine Veranderung des Neigungs-
winkels a bewirken, durch das Umformen des An-
wenderbefehls in ein entsprechendes Bewegungssi-
gnal fir eine Aktivierung des Neigungsantriebsele-
ments (zum Beispiel eines Hydraulikantriebs zum An-
heben oder Absenken der Leiter). Eine Drehbewe-
gung um die vertikale Achse kann ebenso mit Hil-
fe des manuellen Eingabegerats gesteuert werden,
durch das Neigen des Joysticks in der Links-/Rechts-
richtung. Ein Ausfahren oder Einziehen der Teleskop-
leiter 10 kann zum Beispiel mit Hilfe eines gesonder-
ten manuellen Eingabegerats gesteuert werden.

[0036] Nach der vorliegenden Neuerung umfasst
die Steigergerat-Steuerungsvorrichtung ein manuel-
les Eingabegerat, wie beispielsweise den in Fig. 1b
gezeigten Joystick 22, um unterschiedliche Anwen-
derbefehle zu empfangen, die in ein Bewegungs-
signal zum Aktivieren der Langsantriebselemente,
Neigungsantriebselemente und Drehungsantriebs-
elemente umzuformen sind. Jedoch ist, anders als
beim Stand der Technik, ein Anwenderbefehl einer li-
nearen Bewegung des Rettungskorbs 20 in einer ver-
tikalen Richtung zugewiesen, wahrend ein anderer
Anwenderbefehl einer Bewegung des Rettungskorbs
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20 in einer horizontalen Richtung zugewiesen ist, wie
im Folgenden beschrieben werden wird.

[0037] Bei dem vorliegenden Beispiel ist ein erster
Anwenderbefehl eine Neigungsbewegung des Joy-
sticks 22 in der Vorwarts-/Rickwartsrichtung, wie
durch den Doppelpfeil B in Fig. 1b angezeigt. Die-
ser erste Anwenderbefehl wird durch ein Steuergerat
(nicht gezeigt) in ein Bewegungssignal fiir eine kom-
binierte Aktivierung der Langsantriebselemente und
Neigungsantriebselemente der Teleskopleiter 10 in
Fig. 1a umgeformt, derart, dass der Korb 20 eine Be-
wegung in einer horizontalen Ebene, gekennzeich-
net durch einen Doppelpfeil C, durchfihrt, was die
Entfernung des Korbs 20 zu der Basis 16 verandert,
aber den Korb 20 in der gleichen Héhe iber dem Bo-
den 21 halt. Aus Fig. 1a ist zu entnehmen, dass aus
geometrischen Griinden eine solche Bewegung des
Korbs 20 nur moglich ist, wenn die Langsantriebsele-
mente und Neigungsantriebselemente auf eine kom-
binierte Weise gesteuert werden. Zum Beispiel muss
zum Steigern der Entfernung des Korbs 20 zu der
Basis 16 die Lange der Teleskopleiter 10 gesteigert
werden, wahrend zur gleichen Zeit der Neigungswin-
kel a vermindert wird. In der entgegengesetzten Rich-
tung, zum Vermindern der Entfernung des Korbs 20
zu der Basis 16, wird die Teleskopleiter 10 eingezo-
gen, wahrend der Neigungswinkel a gesteigert wird.

[0038] Fur diese kombinierte Aktivierung des Langs-
antriebselements und des Neigungsantriebsele-
ments ist keine kombinierte Eingabeaktion durch den
Bediener am Joystick notwendig. Es ist vielmehr aus-
reichend, einen einfachen Eingabebefehl durch das
Neigen des Joysticks 22 in der Vorwarts- oder Rick-
wartsrichtung, wie in Fig. 1b gezeigt, durchzuflhren,
die in Bewegungssignale flir eine kombinierte Akti-
vierung der Antriebselemente Ubertragen wird. Da ei-
ne Bewegung, die dem Doppelpfeil C in Fig. 1a ent-
spricht, haufig in der Praxis erwlinscht ist, wird die
Steuerung einer solchen Bewegung, um den Korb 20
innerhalb der horizontalen Ebene zu halten, wahrend
er von der Basis 16 weg oder zu derselben hin be-
wegt wird, in einem groRen Ausmal} vereinfacht.

[0039] Es ist zu bemerken, dass die Bewegung C in
einer horizontalen Ebene, wie oben in Verbindung mit
Fig. 1a beschrieben, eine radiale Bewegung weg von
der vertikalen Drehachse der Teleskopleiter 10 oder
zu derselben hin ist, ohne bei diesem Beispiel irgend-
eine Drehbewegung auszufihren.

[0040] Fig. 2a zeigt eine Bewegung des Rettungs-
korbs 20 in einer Richtung, senkrecht zu derin Fig. 1a
angegebenen Richtung C, ndmlich eine vertikale Be-
wegung zum Anheben des Korbs 20 oder Absen-
ken desselben, wie durch den Doppelpfeil D ange-
zeigt. Es ist aus Fig. 2a deutlich, dass zum Durchflh-
ren einer solchen Bewegung eine kombinierte Aktion
der Langsantriebselemente und Neigungsantriebs-
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elemente notwendig ist. Zum Beispiel muss zum An-
heben des Korbs 20 die Teleskopleiter 10 ausgefah-
ren werden, wahrend der Neigungswinkel a gestei-
gert werden muss. Zum Absenken des Korbs 20 wird
der Neigungswinkel vermindert, und die Teleskoplei-
ter 10 wird eingezogen.

[0041] Um eine solche vertikale Bewegung durch-
zufuhren, ist ein einziger Anwenderbefehl Gber den
Joystick 22 ausreichend, wie schematisch in Fig. 2b
demonstriert. Es ist ndmlich moéglich, eine Aufwérts-/
Abwarts-Eingabebewegung des Joysticks 22 entlang
seiner Achse durchzufiihren, wobei jeder dieser Auf-
warts-/Abwarts-Bewegungsbefehle in ein Aufwarts-/
Abwarts-Bewegungssignal fir eine kombinierte Ak-
tivierung der Langsantriebselement und Neigungs-
antriebselemente, wie oben beschrieben, tbertragen
wird. Mit anderen Worten, wie in dem in Bezug auf
Fig. 1a beschriebenen ersten Fall, ist nur ein einiger
Anwenderbefehl fir eine kombinierte Aktivierung von
zwei Antriebselementen notwendig, um zu einer li-
nearen Bewegung des Rettungskorbs 20 in einer ver-
tikalen Richtung zu fuhren.

[0042] Fig. 3a zeigt eine Bewegung der Teleskoplei-
ter 10 nach einem dritten Freiheitsgrad, namlich ei-
ne Drehbewegung um die vertikale Achse, senkrecht
zum Boden 21. Bei dieser Bewegung bewegt sich der
Korb 20 ebenfalls innerhalb einer horizontalen Ebe-
ne, wahrend die Lange der Teleskopleiter 10 konstant
gehalten wird. Diese Bewegung kann durch eine in
Fig. 3b gezeigte drehende oder kreiselnde Bewe-
gung des Joysticks 22 um seine Stickachse bewirkt
werden, die ebenfalls eine Anwenderbefehl darstellt,
der in entsprechende Bewegungssignale zu Ubertra-
gen ist, um das Drehungsantriebselement zu aktivie-
ren. Zum Beispiel kann ein Drehen des Joysticks 22
im Uhrzeigersinn ebenfalls eine Bewegung der Tele-
skopleiter 10 um ihre vertikale Achse bewirken und
umgekehrt. Die Drehbewegung der Teleskopleiter 10
wird durch zwei Doppelpfeile E in Fig. 3a angezeigt.

[0043] Die Bewegung der Teleskopleiter 10 entspre-
chend dem Steuerungsmodus, wie oben beschrie-
ben, wird ferner in Verbindung mit Fig. 4 und Fig. 5
beschrieben, die einen geometrischen Bewegungs-
raum fir die Teleskopleiter 10 zeigen. In der Drauf-
sicht von Fig. 4 wird die lineare Bewegung C des
Rettungskorbs 20 in der horizontalen Ebene (die der
Zeichnungsebene entspricht) als eine radiale Bewe-
gung zum Mittelpunkt eines Kreises und von demsel-
ben weg gezeigt, auf dem sich der Korb 20 wahrend
einer Drehbewegung E bewegt, wahrend derer sich
der Korb 20 entlang des Weges des Kreises bewegt.
Das heildt, der Mittelpunkt des Kreises entspricht der
vertikalen Drehachse.

[0044] In Fig. 5 wird diese Bewegung in einer per-
spektivischen Ansicht gezeigt, die demonstriert, dass
sich der Korb 20 ebenfalls in Vertikalrichtung parallel
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zu der Drehachse bewegen kann. Fur diese vertika-
le Bewegung, die radiale Bewegung und die Drehbe-
wegung ist jeweils ein Anwendereingabebefehl aus-
reichend, zum Beispiel ein erster Anwenderbefehl fur
die vertikale lineare Bewegung des Rettungskorbs,
ein zweiter Anwenderbefehl fiir eine radiale Bewe-
gung in der horizontalen Ebene und ein dritter An-
wenderbefehl fir eine Drehbewegung des Korbs 20
um seine Drehachse.

[0045] Als ein Ergebnis wird jeder der wechselsei-
tig unabhangigen Anwenderbefehle einer Bewegung
entlang einer der Koordinaten eines polaren Koor-
dinatensystems zugewiesen. Jeder Anwenderbefehl
entspricht einem Freiheitsgrad der Bewegung des
manuellen Eingabegeréats, zum Beispiel des Joy-
sticks.

[0046] Obwohl eine kombinierte Aktivierung der
Langsantriebselemente und Neigungsantriebsele-
mente notwendig ist, um den Rettungskorb 20 in der
vertikalen Richtung oder in einer horizontalen Ebene
zu bewegen, ist es nicht notwendig, das kombinier-
te Eingabebefehle durch den Bediener durchgeflhrt
werden. Es ist vielmehr ausreichend, einen durch das
Steuergerat zu interpretierenden Eingabebefehl be-
reitzustellen, um diese kombinierte Aktivierung, wie
oben beschrieben, durchzufuhren.

[0047] Wahrend bei der vorstehenden Ausfiihrungs-
form die Bewegung in der horizontalen Ebene ei-
ne radiale Bewegung ist, ist es ebenfalls mdglich,
einen der Langsantriebselemente und Anwenderbe-
fehl in Bewegungssignale fir eine kombinierte Ak-
tivierung der Langsantriebselemente, der Neigungs-
antriebselemente und der Drehungsantriebselemen-
te umzuformen, um zu einer linearen Bewegung des
Rettungskorbs in einer horizontalen Ebene in einer
Richtung zu fuhren, die sich von der radialen Rich-
tung ableitet, wie in der Draufsicht von Fig. 6 und in
der perspektivischen Ansicht von Fig. 7 demonstriert.

[0048] Bei dieser Anordnung kann sich der Ret-
tungskorb 20 entlang der Pfeile F, G bewegen, die
einen Winkel mit der radialen Richtung einschlieen.
Bei dieser Bewegung kann sich der Korb 20 entlang
eines Weges, parallel oder senkrecht zu der Fahrt-
richtung des Fahrzeugs 18, auf dem die Teleskop-
leiter 10 angebracht ist, bewegen. Der Umriss des
Fahrzeugaufbaus 18 wird in Fig. 6 gezeigt, wobei die
Richtung F senkrecht zu der Fahrtrichtung ist, wah-
rend der Pfeil G gegen die Fahrtrichtung zeigt. Die-
se Bewegungsoperation kann nitzlich sein, um den
Korb 20 entlang der AuRenwand eines Gebaudes zu
bewegen, ohne das komplizierte kombinierte manu-
elle Eingabebefehle durch den Bediener auszufiihren
sind. Der Bediener kann vielmehr das Steuergerat in
einem Modus umschalten, in dem Bewegungen ent-
lang der Richtungen F und G (oder jeweils in den ent-
gegengesetzten Richtungen) maéglich sind.

2016.07.21

[0049] In Fig. 7 wird demonstriert, dass der Korb
20 in diesem Steuerungsmodus entlang kartesischer
Koordinaten, einschlieflich der vertikalen Richtung
D, bewegt wird, wie in Fig. 2a demonstriert. Es ist
dann mdglich, den Korb 20 entlang der Kanten eines
imaginaren Quaders zu bewegen, wahrend in dem
anderem oben, in Fig. 5, beschriebenen Betriebsmo-
dus der Korb 20 durch jeweilige Anwenderbefehle
entlang der Umrisse eines imaginaren Zylinders be-
wegt wird.

Schutzanspriiche

1. Steigergerat-Steuerungsvorrichtung zum Steu-
ern eines Steigergerats mit einem Teleskoparm, der
einen Rettungskorb (20) an seinem freien Ende tragt
und der um eine horizontale Achse neigbar und um
eine vertikale Achse drehbar ist, wobei das Steiger-
gerat Ausfahr- und Einziehbewegungen entlang der
Lange des Arms durch Langsantriebselemente, Nei-
gungsbewegungen herum durch Neigungsantriebs-
elemente und Drehbewegungen durch Drehungsan-
triebselemente ausfihren kann,
wobei die Steigergerat-Steuerungsvorrichtung ein
manuelles Eingabegerat zum Empfangen unter-
schiedlicher Arten von Anwenderbefehlen und ein
Steuergerat zum Umformen der Anwenderbefehle
in Bewegungssignale zum Aktivieren der Langsan-
triebselemente, Neigungsantriebselemente und Dre-
hungsantriebselemente umfasst,
dadurch gekennzeichnet, dass das Steuergerat be-
reitgestellt wird, um einen ersten Anwenderbefehl
in Bewegungssignale umzuformen, damit eine kom-
binierte Aktivierung der Langsantriebselemente und
der Neigungsantriebselemente zu einer linearen Be-
wegung (D) des Rettungskorbs (20) in einer vertika-
len Richtung flhrt,
und um einen zweiten Anwenderbefehl in Bewe-
gungssignale umzuformen, damit eine kombinierte
Aktivierung der Langsantriebselemente und der Nei-
gungsantriebselemente zu einer linearen Bewegung
(C, F, G) des Rettungskorbs (20) in einer horizonta-
len Ebene fihrt.

2. Steigergerat-Steuerungsvorrichtung nach An-
spruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die sich
ergebende lineare Bewegung des Rettungskorbs
(20) in einer horizontalen Ebene eine radiale Bewe-
gung (C) in Bezug auf die vertikale Achse des Stei-
gergerats.

3. Steigergerat-Steuerungsvorrichtung nach An-
spruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass das
Steuergerat bereitgestellt wird, um einen zweiten An-
wenderbefehl in Bewegungssignale umzuformen, da-
mit eine kombinierte Aktivierung der Langsantriebs-
elemente, der Neigungsantriebselemente und der
Drehungsantriebselemente zu einer linearen Bewe-
gung (F, G) des Rettungskorbs (20) in einer horizon-
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talen Ebene in einer Richtung, die sich von der radia-
len Richtung ableitet, flhrt.

4. Steigergerat-Steuerungsvorrichtung nach An-
spruch 3, dadurch gekennzeichnet, dass die sich
ergebende lineare Bewegung (F, G) des Rettungs-
korbs (20) in einer horizontalen Ebene parallel oder
senkrecht zu der Fahrtrichtung eines Fahrzeugs (18)
ist, auf dem das Steigergerat angebracht ist.

5. Steigergerat-Steuerungsvorrichtung nach einem
der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die ersten und zweiten Anwender-
befehle Eingabebewegungen des manuellen Einga-
begeréts sind, die unterschiedlichen Freiheitsgraden
entsprechen.

6. Steigergerat-Steuerungsvorrichtung nach einem
der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das manuelle Eingabegerat ein Joy-
stick (22) ist.

7. Steigergerat-Steuerungsvorrichtung nach An-
spruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass der erste
Anwenderbefehl eine Bewegung des Joysticks (22)
in einer vertikalen Richtung ist.

8. Steigergerat-Steuerungsvorrichtung nach An-
spruch 6 oder 7, dadurch gekennzeichnet, dass
der zweite Anwenderbefehl eine Neigungsbewegung
oder eine Drehbewegung des Joysticks (22) ist.

9. Steigergerat, das eine Steigergerat-Steuerungs-
vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspri-
che umfasst.

10. Steigergerat nach Anspruch 9, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Teleskoparm eine Teleskop-
leiter (10) ist, die mehrere Leitersegmente (12) um-
fasst und oben auf einem Rettungsfahrzeug (18) an-
gebracht ist.

Es folgen 5 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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Fig. 5
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