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(54) Fahrzeug-Hebebiihne

(67)  Die Erfindung betrifft eine Hebebulhne fur Fahr-
zeuge, bestehend aus zumindest zwei Hubsaulen (1, 2),
die beidseits des Fahrzeuges (3) angeordnet sind und
jeweils zwei Tragarme (11, 12, 21, 22) aufweisen, wobei
diese Tragarme horizontal schwenkbar und langenver-
stellbar an ihrer Hubséaule (1, 2) gelagert sind und an
ihrem freien Ende jeweils einen Trageteller (11a, 12a, 21
a, 22a) aufweisen, wobei diese Trageteller durch ent-
sprechende Bewegung lhres Tragarmes in vom Fahr-
zeughersteller vorgeschriebenen Auflagerpositionen (11
a’, 12a’, 21a’, 22a’) unterhalb des Fahrzeuges (3) zu po-
sitionieren sind, welche dadurch gekennzeichnet ist,
dass die Koordinaten der herstellerseitig vorgeschriebe-
nen Auflagerpositionen (11a’, 12a’, 21a’, 22a’) als Soll-
positionen in Verbindung mit dem jeweils zugehérigen
Fahrzeugtyp in einem Datenspeicher (16) der Hebebih-
ne abgespeichert sind, dass die Koordinaten der Ist-Po-
sitionen der Trageteller (11 a, 12a, 21 a, 22a) durch Mes-
sung und gegebenenfalls Berechnung bestimmtwerden,
dass mittels eines Computers (15) ein Abgleich zwischen
den Soll- und Ist-Koordinaten erfolgt und dass ein Hub-
vorgang der Hebeblhne nur dann freigegeben wird,
wenn die Differenzen zwischen den Soll- und Ist-Koor-
dinaten innerhalb einer vorgegebenen Toleranz liegen.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Hebebiihne fiir Fahr-
zeuge, bestehend aus zwei Hubsaulen, die beidseits des
Fahrzeuges angeordnet sind und jeweils zwei Tragarme
aufweisen, wobei diese Tragarme horizontal ver-
schwenkbar und langenverstellbar an ihrer Hubsaule ge-
lagert sind und an ihrem freien Ende jeweils einen Tra-
geteller aufweisen, wobei diese Trageteller durch ent-
sprechende Bewegung ihres Tragarmes in vom Fahr-
zeug-Hersteller vorgeschriebene Auflagerpositionen un-
terhalb des Fahrzeuges zu positionieren sind.

[0002] Hebebihnendereingangs beschriebenen Gat-
tung sind in zahlreichen Ausfihrungsvarianten bekannt
und haben sich in der Praxis bewahrt, weil sie durch ihre
variablen Tragarme fur kleine wie auch fur groRe Fahr-
zeuge geeignet sind. Das Einschwenken und die Lan-
genverstellung der Tragarme, um ihre Trageteller in die
vom Fahrzeug-Hersteller vorgeschriebenen Auflagerpo-
sitionen unterhalb des Fahrzeuges zu positionieren, er-
folgt durch die Bedienungsperson, nachdem das Fahr-
zeug in die Hebebiihne eingefahren worden ist.

[0003] Die vorliegende Erfindung geht von der Er-
kenntnis aus, dass das Augenmaf und die Griindlichkeit,
die fur das zielgenaue Verstellen der Tragarme notwen-
dig ist, nicht ohne Weiteres bei jeder Bedienungsperson
vorausgesetzt werden kann. Daher liegt der vorliegen-
den Erfindung die Aufgabe zugrunde, eine Hebebiihne
der eingangs beschriebenen Gattung dahingehend zu
verbessern, dass die Verstellung der Tragarme in die
vorgeschriebenen Auflagerpositionen zuverldssiger als
bisher realisiert werden kann.

[0004] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaf dadurch
geldst, dass die Koordinaten der herstellerseitig vorge-
schriebenen Auflagerpositionen als Sollpositionen in
Verbindung mit dem jeweils zugehérigen Fahrzeugtyp in
einem Datenspeicher der Hebebilhne abgespeichert
werden, dass die Koordinaten der Ist-Positionen der Tra-
geteller durch Messung und gegebenenfalls Berechnung
bestimmt werden, dass mittels eines Computers ein Ab-
gleich zwischen den Soll- und Ist-Koordinaten erfolgt und
ein Hubvorgang der Tragarme nur dann freigegeben
wird, wenn die Differenzen zwischen den Soll- und Ist-
Koordinaten innerhalb einer vorgegebenen Toleranz lie-
gen.

[0005] ErfindungsgeméaR kommtes also zu einer Uber-
wachung der Tragarm-Einstellung. Die Sicherheit beim
Hubvorgang ist dadurch nicht mehr allein vom Augen-
maf und der Zuverlassigkeit der Bedienungsperson ab-
hangig, vielmehr ist ein Hubvorgang erst dann méglich,
wenn garantiert ist, dass alle vier Tragarme mitihren Tra-
getellernin der richtigen Position stehen. Die erfindungs-
gemale Hebeblhne zeichnet sich daher durch eine
deutlich erhdhte Betriebssicherheit aus; es kann nicht
mehr passieren, dass die Trageteller aufgrund falscher
Positionierung den Fahrzeug-Unterboden einbeulen
oder das Fahrzeug wegen zu weit aul3en sitzender Tra-
geteller lokal abrutscht.
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[0006] Eine vorteilhafte Weiterbildung der Erfindung
besteht darin, dass die Soll-und Ist-Positionen zusatzlich
in einem Display angezeigt werden. Dadurch erkennt die
Bedienungsperson, welcher der vier Tragarme nachge-
stellt werden muss und in welchem Ausmal dies zu er-
folgen hat. Insbesondere braucht sich die Bedienungs-
person dabei nicht mehr auf den Werkstattboden zu
knien, um den schlecht einsehbaren Bereich unterhalb
des Fahrzeuges zu kontrollieren. Vielmehr kann diese
Kontrolle bequem mit Hilfe des Displays erfolgen.
[0007] IndiesemZusammenhangbestehteine weitere
zweckmaRige Ausgestaltung der Erfindung darin, dass
die angezeigten Sollpositionen in ihrer Gesamtheit und/
oder die angezeigten Ist-Positionen in ihrer Gesamtheit
auf dem Display verschiebbar sind. Mit dieser Verschieb-
barkeit unter der nicht nur eine Linearverschiebung in X-
und Y-Richtung verstanden wird, sondern auch eine Dre-
hung, hat es folgende Bewandnis: Es kann in der Praxis
nicht immer sicher gestellt werden, dass das Fahrzeug
in der Idealposition in die Hebebiihne eingefahren wor-
den ist; beispielsweise kann das Fahrzeug schrég, seit-
lich versetzt oder etwas zu kurz oder zu weit in die He-
beblihne eingefahren worden sein. Damit hieraus keine
Einstellfehler resultieren, werden zweckmaRig die ange-
zeigten Sollpositionen in ihrer Gesamtheit so verscho-
ben, dass sie zur Fahrzeug-Position passen. Dies kann
in der Weise erfolgen, dass an ein oder zwei gut von
aulen einsehbare Auflagerpositionen des Fahrzeuges
der zugehorige Tragarm herangefahren wird und dass
sodann die hier zugehdrige Sollposition auf dem Display
in Deckung gebracht wird mit der Ist-Position dieses Tra-
getellers. Bei diesem In-Deckung-Bringen werden
selbstverstandlich auch die restlichen vorgegebenen
Sollpositionen in gleichem Mafle mitgenommen, so dass
alle vier Sollpositionen nunmehr zur Fahrzeugposition
passen. Die Verstellung der restlichen Tragarme kann
dann bequem Uber das Display tiberwacht werden.
[0008] Mitunter kann es genligen, wenn die Verschie-
bung der angezeigten Soll-Positionen oder der ange-
zeigten Ist-Positionen auf dem Display nur in X-Richtung
und in Y-Richtung méglichiist. Falls jedoch eine fiir grof3e
Fahrzeuge ausgelegte Hebebliihne mit entsprechend
breitem Hubsaulen-Abstand auch fiir Fahrzeuge der Mi-
ni-Klasse verwendet werden soll, ist es zweckmaRig, die
Verschiebung der Soll- oder Ist-Positionen auf dem Dis-
play nicht nur translatorisch, sondern auch rotatorisch
durchzufiihren, um eine Schragstellung des Fahrzeuges
in der Hebeblhne besser beriicksichtigen zu kénnen.
[0009] Die Bestimmung der Ist-Koordinaten der Tra-
geteller erfolgt zweckmaRig durch Messung der
Schwenkwinkel der Tragarme und durch Messung der
Tragarmlange. Entsprechende Winkel- und Weg-
Messsensoren sind bekannt.

[0010] Zur weiteren Erhéhung der Betriebssicherheit
der Hebeblhne empfiehlt es sich, dass am Tragarm ein
Sensor angeordnet ist, der Uberpriift, ob der tbliche Ar-
retierhebel zum Blockieren einer ungewollten Schwenk-
bewegung des Tragarmes eingesteckt ist und beim Feh-
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len desselben einen Betrieb der Hebebiihne unterbindet.
[0011] Eine weitere Vervollkommnung der vorliegen-
den Erfindung besteht darin, dass die Verschwenkung
und/oder Langenverstellung der Tragarme motorisch
und automatisch mittels des den Abgleich zwischen Soll-
und Ist-Koordinaten durchfihrenden Computers erfolgt.
Dadurch kann die komplette Verstellung der Tragarme
sowohl vor dem Hubvorgang wie auch nach dem Hub-
vorgang automatisiert werden. Allenfalls der erste Trag-
arm ist noch von der Bedienungsperson in die Soll-Po-
sition zu bringen, damit die angezeigten Sollpositionen
an die FahrzeugPosition angepasst werden kénnen.
[0012] Wird hingegen die Position des in der Hebebuh-
ne stehenden Fahrzeuges optisch erfasst und diese Po-
sition dem den Ausgleich zwischen Soll- und Ist-Koordi-
naten durchfiihrenden Computer zugefihrt, so kann
auch die Nachfiihrung der Soll-Positionen an die Fahr-
zeugposition automatisiert werden und auch der erste
Tragarm braucht nicht mehr von der Bedienungsperson
in die Soll-Position verfahren werden.

[0013] Bei manchen Fahrzeugen liegen die Auflager-
position des Fahrzeuges vorn und hinten nicht auf iden-
tischem Niveau. In diesem Fall kdnnen die Soll- und Ist-
Koordinaten nicht nur in X- und Y-Richtung, sondern
auch inz-Richtung erfasstwerden, so dass der Computer
auch einen Ausgleich in z-Richtung vornimmt. In diesem
Fall empfiehlt es sich dann zur Automatisierung der He-
bebiihne, dass die Trageteller jeweils mit einem Hubmo-
tor kombiniert sind, der von dem Computer gesteuert
wird.

[0014] Eine andere zweckmaRige Weiterbildung der
Erfindung, die unabhangig von der Messung und dem
Abgleich der Soll- und Ist-Werte der Auflagerpositionen
hilfreich ist, besteht darin, dass die Tragarme jeweils ei-
nen Sensor zur Bestimmung der auf den Tragarm ein-
wirkenden Gewichtskraft des Fahrzeuges aufweisen.
Dieser Sensor ist vorzugsweise durch Dehnmessstreifen
gebildet; es kommen hierflir aber auch andere geeignete
Sensoren in Betracht.

[0015] Wesentlich ist, dass die ermittelten Gewichts-
krafte jedes Sensors einem Computer zur Prifung der
Gesamtlast und zur Prifung der Lastverteilung zugefiihrt
werden. Dabei wird sowohl jeder einzelne Tragarm hin-
sichtlich der zuldssigen Last tberpriift, wie auch die Last-
verteilung zwischen den vorderen und den hinteren Tra-
garmen, um die Standsicherheit der Hubsaulen zu ge-
wabhrleisten. Sind die ermittelten Gewichtskrafte pro Tra-
garm oderinsgesamtzu hoch oder liegt eine zu ungleiche
Lastverteilung vor, kann dieser Computer einen Hubvor-
gang unterbinden.

[0016] In diesem Zusammenhang kann auch eine
Plausibilitatsprifung der an den Tragarmen gemesse-
nen Gewichtskréfte einerseits mit den sich in den beiden
Hubsaulen ergebenden Gewichtskraften anderseits er-
folgen. Werden die Hubsdulen beispielsweise hydrau-
lisch angetrieben, so ergibt sich aus dem Hydraulikdruck
und der bekannten Kolbenflache die dort aufgenommene
Gewichtskraft und diese Gewichtskraftkann dann mitder
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Summe der vom vorderen und vom hinteren Tragarm
dieser Hubsaule ermittelten Gewichtskrafte mittels des
genannten Computers abgeglichen werden. Daraus re-
sultiert eine weitere Erhéhung der Betriebssicherheit.
[0017] Eine andere Weiterbildung in sicherheitstech-
nischer Hinsicht besteht darin, dass die Hebebihne je-
den Hubvorgang hinsichtlich der Soll- und Ist-Positionen
der Trageteller, gegebenenfalls auch hinsichtlich der Ge-
wichtskrafte und gegebenenfalls auch hinsichtlich einer
Tragarm-Arretierung dokumentiert. Dadurchistbeieven-
tuellen Stérungen, Unféllen oder dergleichen zuverlassig
nachvollziehbar, wo die Ursachen lagen.

[0018] SchlieRlich liegt es im Rahmen der Erfindung,
dass der Datenspeicher und der Computer nicht nur fiir
eine, sondern fir mehrere Hebeblihnen zustandig sind.
Dadurch verringert sich der Installationsaufwand. Um die
Verlegung langer Datenleitungen zu vermeiden, ist die
Ubertragung der Daten zu dem zentralen Computer
drahtlos mdglich.

[0019] Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung
ergeben sich aus der nachfolgenden Beschreibung eines
Ausflhrungsbeispieles und aus der Zeichnung; dabei
zeigt

Figur 1 ein Schragbild der Hebebiihne mit einfahren-
dem Fahrzeug;

Figur 2  eine vergréRerte Schragansicht einer Hub-
saule mit Display;

Figur 3  das Display mit den Soll- und Ist-Positionen
bei noch nicht eingeschwenkten Tragarmen;

Figur4 das Display mit den Soll- und Ist-Positionen
und mit den Gewichtskraften bei einge-
schwenkten und angehobenen Tragarmen;

Figur 5 eine AusschnittvergroBerung der Tragarm-
Anlenkung an der Hubséule;

Figur 6 ein Blockschaltbild.

[0020] In Figur 1 sieht man zwei Hubsaulen 1 und 2,

die beidseits eines sich in der Einfahrt befindenden Fahr-
zeuges 2 angeordnet sind. Beide Hubsaulen sind mit Tra-
garmen 11 und 12 bzw. 21 und 22 ausgerustet. Diese
Tragarme sind in an sich bekannter Weise horizontal
schwenkbar an ihrer jeweiligen Hubsaule gelagert und
aulerdem in Langsrichtung teleskopierbar, so dass sie
nach dem Einfahren des Fahrzeuges aus ihrer dufleren
Ruhestellung unter das Fahrzeug geschwenkt werden
kénnen, bevor der Hubvorgang beginnt. An ihren freien
Enden weisen die Tragarme jeweils einen héhenverstell-
baren Trageteller 11 a, 12a bzw. 21a und 22a auf. Diese
Trageteller missen unter bestimmte Auflagerpositionen
unter dem Fahrzeug, die herstellerseitig vorgeschrieben
sind, positioniert werden, damit sie wahrend des Hub-
vorganges das Fahrzeuggewicht aufnehmen kénnen,
ohne das Fahrzeug zu beschadigen.

[0021] Zur Gleichlaufregelung sind beide Hubs&ulen 1
und 2 durch eine Briicke 4, die an sich bekannte Steu-
erleitungen enthalt, miteinander verbunden.

[0022] Wesentlichist, dass der Einfahrtbereich der He-
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beblihne, optisch etwa durch eine Kamera 5, erfasstwird.
Sie hatdie Aufgabe, die Fahrzeugkontur des Fahrzeuges
relativ zur Hebeblihne zu erfassen, nachdem das Fahr-
zeug in die Hebebiihne eingefahren worden ist.

[0023] Figur 2 zeigt eine AusschnittvergréRerung der
Hubsaule 1 von auflen gesehen. Man sieht, dass diese
Hubsaule mit einem Display 6 bestlickt ist. Dieses Dis-
play zeigt die Soll- und Ist-Positionen der vier Trageteller
11a, 12a, 21 a, 22a sowie die von den Tragarmen auf-
genommenen Lasten.

[0024] Figur 3 zeigt das Display in vergréRerter Dar-
stellung, nachdem das Fahrzeug in die Hebebiihne ein-
gefahren worden ist, die Tragarme jedoch noch in ihrer
aulleren Ruheposition stehen. Demzufolge erkennt man
in Figur 3, dass sowohl die vorderen Trageteller 11a und
21 a wie auch die hinteren Trageteller 12a und 22a am
aullersten Rand des Displays erscheinen.

[0025] AuRerdem zeigt das Display bereits die aus ei-
nem Datenspeicher 16 (vgl. Figur 6) Uberspielten Soll-
Auflagerpositionen, die herstellerseitig vorgegeben sind.
Diese Soll-Positionen sind zur leichteren Zuordnung mit
dem gleichen Bezugszeichen, zuséatzlich aber mit’, also
mit 11a’, 12a’, 21a’ und 22a’ markiert.

[0026] In Figur 3 sind die Sollwerte fir die Auflagerpo-
sitionen nicht genau symmetrisch zur eingezeichneten
Mittelachse. Vielmehr sind sie leicht zur Beifahrerseite
hin versetzt. Urséchlich hierfir ist die von der Kamera 5
erfasste Fahrzeugkontur. Diese Fahrzeugkontur befin-
det sich im Ausfihrungsbeispiel nicht exakt mittig zwi-
schen den beiden Hubsdulen 1 und 2, sondern leicht
beifahrerseitig versetzt. Dies wurde durch eine Compu-
ter-Auswertung des Kamerabildes erfasst und fihrte zu
einer entsprechenden Verschiebung der Sollpositionen
11a’,12a’,21a’und 22a’, also zur Anpassung dieser Soll-
positionen an die tatsachliche Fahrzeug-Position.
[0027] Ausgehend von Figur 3 kann die Bedienungs-
person nun die vier Tragarme aus ihrer aueren Ruhe-
position nach innen unter das Fahrzeug verschwenken,
bis alle Trageteller die im Display angezeigten Sollposi-
tionen erreichen. Dieser Zustand istin Figur 4 dargestellt.
Das Erreichen dieser Sollpositionen ist anhand des Dis-
plays leicht nachvollziehbar, bei Bedarf auch leicht nach-
korrigierbar, denn die Ist-Positionen der Trageteller wer-
den permanent gemessen und an den Computer und
somit auch an das Display 6 tUbertragen. Erst wenn alle
Trageteller ihre Sollpositionen erreicht haben, wird der
Hubvorgang freigegeben.

[0028] Figur 4 zeigt das Display 6 bei einer weiteren
Anwendung, ndmlich bei gleichzeitiger Messung der auf
die Tragarme einwirkenden Gewichtskraft. Man sieht,
dass der Tragarm vorne links mit 314 kg, der Tragarm
vorne rechts mit 298 kg belastetist, wogegen die hinteren
Tragarme links mit 452 kg und rechts mit 414 kg belastet
sind. Diese Lastverteilung zwischen den einzelnen Tra-
garmen, wie auch die Lastsumme links, rechts vorn, hin-
ten und insgesamt wird laufend erfasst und muss inner-
halb vorgegebener Grenzen liegen; andernfalls unterbin-
det ein mit diesen Daten gespeister Computer 15 (vgl.
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Figur 6) den Hubvorgang. ZweckmaRig handelt es sich
dabei um denselben Computer, der auch fiir den Ab-
gleich der Soll- und Ist-Koordinaten verantwortlich ist.
[0029] Das Display in Figur 4 zeigt auRerdem, ob die
Tragarme hinsichtlich ihres Schwenkbereiches verrie-
gelt sind. Diese Verriegelung erfolgt durch eine so ge-
nannte Tragarm-Arretierung und wird von einem ent-
sprechenden Sensor abgetastet. Ist einer der Tragarme
nicht verriegelt, so wird dies angezeigt und der Hubvor-
gang blockiert.

[0030] Figur 5 zeigt eine AusschnittvergrofRerung im
Anlenkbereich eines Tragarmes, im Ausfiihrungsbei-
spiel des Tragarmes 11 an seiner Saule 1. Dabei ist der
Tragarm 11 in ansich bekannter Weise tiber ein Schwen-
klager 110 mit vertikaler Drehachse an einem Hubschlit-
ten 1 a der Hubsaule 1 gelagert. Der Hubschlitten 1 a
kann in an sich bekannter Weise mechanisch oder hy-
draulisch angetrieben werden.

[0031] Wesentlichistnun, dassdas Schwenklager 110
mit einer Winkelmesseinrichtung kombiniert ist. Fir die-
se Winkelmesseinrichtung bieten sich dem Fachmann
verschiedene Mdglichkeiten. Im Ausfihrungsbeispiel
besteht sie aus einem die Schwenkbewegung des Tra-
garmes 11 mitmachenden Magnetring 111 und einem
am Hubschlitten montierten Hallsensor 1 b. Dieser Hall-
sensor erfasst den Schwenkwinkel und gibt entspre-
chende Signale an den Computer 15 weiter.

[0032] Des Weiterenistjeder Tragarm miteineranden
Computer 15 angeschlossenen Langenmesseinrichtung
ausgerUstet. Sie ist in der Zeichnung nicht ndher darge-
stellt, da hier viele bekannte Systeme geeignet sind.
[0033] AuBerdem zeigt Figur 5, dass der Tragarm 11
mit einem Sensor 12 zur Bestimmung der auf den Trag-
arm einwirkenden Gewichtskraft bestlckt ist. Dieser
Sensor ist als Dehnungsaufnehmer ausgebildet und gibt
seine Signale ebenfalls an den genannten Computer wei-
ter.

[0034] SchlieRlich zeigt Figur 5 noch die Tragarmarre-
tierung gegen ungewolltes Verschwenken des Tragar-
mes 11. Ublicherweise wird der Tragarm 11, nachdem
er die gewlinschte Schwenkposition erreicht hat, durch
einen gezahnten Arretierhebel, der in der Zeichnung
nicht ndher dargestellt ist, blockiert. Der Hubschlitten 1
a ist nun mit einem Sensor 13 ausgestattet, der auf die-
sen Arretierhebel anspricht. Der Sensor 13 ist ebenfalls
an den genannten Computer 15 angeschlossen, so dass
der Computer dann, wenn der Arretierhebel nicht in der
Blockierstellung eingesteckt wordenist, den Hubvorgang
der Hebebuhne unterbindet.

[0035] Figur 6 zeigt eine grafische Darstellung des Da-
tenflusses. Im Mittelpunkt steht ein Computer 15. Dieser
Computer 15 enthalt auch den Datenspeicher 16, worin
die herstellerseitig vorgegebenen Sollpositionen fir die
Trageteller in Kombination mit dem jeweils zugehérigen
Fahrzeugtyp abgespeichert sind.

[0036] DerComputer15erhaltiiberdiejedem Tragarm
zugeordneten Sensoren deren Winkelstellung und Aus-
fahrlange und errechnet daraus die Ist-Positionen der
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Trageteller. Er vergleicht diese Ist-Positionen mit den
vorgegebenen Soll-Positionen und gibt dann entspre-
chende Steuersignale an die Stellmotoren 17 fiirden Tra-
garmwinkel und Stellmotoren 18 fiir die Tragarmlange.
[0037] Des Weiteren erhalt der Computer 15 Signale
von den Dehnungsaufnehmern 12 jedes Tragarmes und
ermittelt daraus die Gewichtskréafte in den einzelnen Tra-
garmen, prift deren Zulassigkeit und die Gewichtsver-
teilung sowie ihre Plausibilitat durch Vergleich mit den
Gewichtskraften, die in den Hubs&aulen auftreten.
[0038] AuRerdem erhalt der Computer 15 Daten von
den Sensoren 13, die die Tragarmarretierung prifen und
schliellich noch Daten von der Kamera 5, die die Fahr-
zeugposition relativ zur Bihne erfasst. Mit den letztge-
nannten Daten folgt praktisch die Anpassung der Soll-
Positionen an die tatsachliche Fahrzeugposition.
[0039] Die anden Computer Gibermittelten Daten kén-
nen bedarfsweise auf dem Display 6 der Hebeblhne an-
gezeigt und unabhangig davon im Datenspeicher 16 zur
Kontrollzwecke dauerhaft abgelegt werden.

[0040] Zusammenfassend liefertdie vorliegende Erfin-
dung also einen bedeutenden Sicherheitsgewinn, weil
Fehlbedienungen der Hebebiihne praktisch ausge-
schlossen sind. Gleichzeitig wird die Bedienung der He-
bebiihne wesentlich komfortabler, weil die Bedienungs-
person die Einstellung der Tragarme am Display Uber-
wachen kann und bei motorischem Antrieb der Schwenk-
hebel der ganze Vorgang automatisiert wird.

Patentanspriiche

1. Hebeblhne fir Fahrzeuge, bestehend aus zumin-
dest zwei Hubsaulen (1, 2), die beidseits des Fahr-
zeuges (3) angeordnet sind und jeweils zwei Trag-
arme (11, 12, 21, 22) aufweisen, wobei diese Trag-
arme horizontal schwenkbar und langenverstellbar
an ihrer Hubsaule (1, 2) gelagert sind und an ihrem
freien Ende jeweils einen Trageteller (11a, 12a, 21
a, 22a) aufweisen, wobei diese Trageteller durch
entsprechende Bewegung lhres Tragarmes in vom
Fahrzeughersteller vorgeschriebenen Auflagerposi-
tionen (11a’, 12a’, 21 a’, 22a’) unterhalb des Fahr-
zeuges (3) zu positionieren sind,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Koordinaten der herstellerseitig vorge-
schriebenen Auflagerpositionen (11a’, 12a’, 21a’,
22a’) als Sollpositionen in Verbindung mit dem je-
weils zugehdrigen Fahrzeugtyp in einem Datenspei-
cher (16) der Hebeblihne abgespeichert sind,
dass die Koordinaten der Ist-Positionen der Trage-
teller (11a, 12a, 21 a, 22a) durch Messung und ge-
gebenenfalls Berechnung bestimmt werden,
dass mittels eines Computers (15) ein Abgleich zwi-
schen den Soll- und Ist-Koordinaten erfolgt
und dass ein Hubvorgang der Tragarme (11, 12, 21,
22) nur dann freigegeben wird, wenn die Differenzen
zwischen den Soll- und Ist-Koordinaten innerhalb ei-
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ner vorgegebenen Toleranz liegen.

Hebebiihne nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Soll- und Ist-Positionen der Trageteller
(11a, 123, 21 a, 22a) in einem Display (6) angezeigt
werden.

Hebebiihne nach Anspruch 2,

dadurch gekennzeichnet,

dass die angezeigten Sollpositionen in ihrer Ge-
samtheit oder die angezeigten Ist-Positionen in ihrer
Gesamtheit auf dem Display (6) verschiebbar sind.

Hebebiihne nach einem der vorstehenden Anspri-
che,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Bestimmung der Ist-Koordinaten der Tra-
geteller (11 a, 12a, 21 a, 22a) durch Messung der
Schwenkwinkel der Tragarme (11, 12, 21, 22) und
durch Messung der Lange der Tragarme (11, 12, 21,
22) erfolgt.

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

dass die Bestimmung der Ist-Koordinaten der Tra-
geteller (11 a, 12a, 21 a, 22a) durch Messung der
Schwenkwinkel der Tragarme (11, 12, 21, 22) und
Berechnung der Tragarmlange erfolgt.

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

dass die Bestimmung der Ist-Koordinaten der Tra-
geteller (11 a, 12a, 21 a, 22) durch Messung der
Lange der Tragarme (11, 12, 21, 22) und Berech-
nung der Tragarm-Schwenkwinkel erfolgt.

Hebeblhne nach einem der vorhergehenden An-
spriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass sie Sensoren (1 b) aufweist, die zur Uberwa-
chung jedem Tragarm (11, 12, 21, 22) zugeordneter
und deren Verschwenkung blockierender Arretier-
hebel dienen.

Hebeblhne nach einem der vorhergehenden An-
spriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Verschwenkung und Langsverstellung der
Tragarme (11, 12, 21, 22) motorisch und automa-
tisch mittels des den Abgleich zwischen Soll- und
Ist-Koordinaten durchfiihrenden Computers (15) er-
folgt.

Hebeblhne nach einem der vorhergehenden An-
spriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Position des in der Hebebiihne stehenden
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Fahrzeugs (3) optisch erfassbar ist und diese Posi-
tion dem den Abgleich zwischen Soll- und Ist-Koor-
dinaten durchfiihrenden Computer (15) zufiihrbar
ist.

Hebebiihne nach einem der vorhergehenden An-
spriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Soll- und Ist-Koordinaten der Trageteller
(11 a, 12a, 21 a, 22a) nicht nur in X- und Y-Richtung,
sondern auch in Z-Richtung erfasst werden.

Hebeblihne nach Anspruch 10,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Trageteller (11 a, 12a, 21 a, 22a) miteinem
Hubmotor kombiniert sind.

Hebeblihne, insbesondere nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass jeder Tragarm (11, 12, 21, 22) einen Sensor
(12) zur Bestimmung der auf im einwirkenden Ge-
wichtskraft aufweisen.

Hebeblihne nach Anspruch 12,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Sensor (12) als Dehnungsaufnehmer aus-
gebildet ist.

Hebeblihne nach Anspruch 12,

dadurch gekennzeichnet,

dass die ermittelten Gewichtskréafte einem Compu-
ter (15) zur Prifung der Gesamtlast und der Last-
verteilung zufiihrbar sind.

Hebeblihne nach Anspruch 14,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Computer (15) die an den Tragarmen (11,
12,21, 22) ermittelten Gewichtskrafte mitdenan den
Hubsaulen (1, 2) ermittelten Gewichtskraften ab-
gleicht und ein Uberschreiten einer vorgegebenen
Toleranz signalisiert.

Hebebiihne nach einem der vorhergehenden An-
spriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass jeder Hubvorgang hinsichtlich der Soll-und Ist-
Positionen der Trageteller (11 a, 12a, 21 a, 22a),
gegebenenfalls auch hinsichtlich der Gewichtskréfte
und gegebenenfalls auch hinsichtlich einer Tragarm-
Arretierung dokumentierbar ist.

Hebebilhne nach einem der vorherstehenden An-
spriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Datenspeicher (16) und der Computer (15)
fur mehrere Hebebiihnen zustandig sind.
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18.

19.

20.

Hebeblhne nach einem der vorhergehenden An-
spriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Ist-Koordinaten der Trageteller (11 a, 12a,
21 a, 22a), gegebenenfalls die ermittelten Gewichts-
krafte und gegebenenfalls die Aktivierung einer Tra-
garm-Arretierung drahtlos an den Datenspeicher
(16) Ubertragen werden.

Verfahren zum Betrieb einer Hebebuhne fur Fahr-
zeuge, bestehend aus zumindest zwei Hubsaulen
(1, 2), die beidseits des Fahrzeuges (3) angeordnet
sind und jeweils zwei Tragarme (11, 12, 21, 22) auf-
weisen, wobei diese Tragarme horizontal schwenk-
bar und l&ngenverstellbar an ihrer Hubsaule (1, 2)
gelagert sind und an ihrem freien Ende jeweils einen
Trageteller (11 a, 12a, 21 a, 22a) aufweisen, wobei
diese Trageteller durch entsprechende Bewegung
lhres Tragarmes in vom Fahrzeughersteller vorge-
schriebenen Auflagerpositionen (11a’, 12a’, 21a’,
22a’) unterhalb des Fahrzeuges (3) zu positioniert
werden,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Koordinaten der herstellerseitig vorge-
schriebenen Auflagerpositionen (11a’, 12a’, 21a’,
22a’) als Sollpositionen in Verbindung mit dem je-
weils zugehorigen Fahrzeugtyp in einem Datenspei-
cher (16) der Hebebiihne abgespeichert werden,
dass die Koordinaten der Ist-Positionen der Trage-
teller (11a, 12a, 21a, 22a) durch Messung und ge-
gebenenfalls Berechnung bestimmt werden,

dass mittels eines Computers (15) ein Abgleich zwi-
schen den Soll- und Ist-Koordinaten erfolgt

und dass ein Hubvorgang der Tragarme (11, 12, 21,
22) nur dann freigegeben wird, wenn die Differenzen
zwischen den Soll- und Ist-Koordinaten innerhalb ei-
ner vorgegebenen Toleranz liegen.

Verfahren zum Betrieb einer Hebebiihne gemaR ei-
nem der Anspriiche 2 bis 17.
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