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(57) Abstract: A method for moving a lifting device (1), wherein: in a presetting phase at least one target position for the lifting device
(1) is preset; in a measuring phase, the instantaneous geometry of the arm system is detected; in a selection phase, a selection of at
least one target position specified in the presetting phase takes place; in a comparison phase, a geometrical deviation (Aa, AB, Ag, AY,
AL, AJ, AH) between the geometry of the at least one target position selected in the selection phase and the instantaneous geometry
detected in the measurement phase is determined; in a generation phase, at least one control command is generated on the basis of
the geometrical deviation (Aa, AB, Ap, AY, AL, AJ, AH) determined in the comparison phase; and in a control phase, at least partial
movement of the lifting device (1) into the selected target position is effected by actuating the actuators (20, 21, 22, 23, 25) of the arm
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system with the at least one control command generated in the generation phase.

(57) Zusammenfassung: Verfahren zum Bewegen einer Hebevorrichtung (1), wobei in einer Vorgabephase eine Vorgabe zumindest
einer Zielposition fiir die Hebevorrichtung (1) erfolgt, in einer Messphase eine Erfassung der momentanen Geometrie des Armsystems
erfolgt, in einer Auswahlphase eine Auswahl zumindest einer in der Vorgabephase vorgegebenen Zielposition erfolgt, in einer Ver-
gleichsphase eine Geometriecabweichung (Aa, AB, Ag, AY, AL, AJ, AH) zwischen der Geometrie der in der Auswahlphase ausgewéhlten
zumindest einen Zielposition und der in der Messphase erfassten momentanen Geometrie bestimmt wird, in einer Erzeugungsphase
auf Basis der in der Vergleichsphase bestimmten Geometricabweichung (Aa, AB, Ag, AY, AL, AJ, AH) zumindest ein Steuerbefehl er-
zeugt wird, und in einer Ansteuerungsphase ein zumindest teilweises Bewegen der Hebevorrichtung (1) in die ausgewahlte Zielposition
durch ein Ansteuern der Aktuatoren (20, 21, 22, 23, 25) des Armsystems mit dem zumindest einen in der Erzeugungsphase erzeugten
Steuerbefehl erfolgt.



