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Titel der Erfindung

'Verfahren zum Sperren der Arbe;tsbewegunven von Turmdreh—
kranen o | ‘ f

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Exfindung betrifft ein Verfahren zuﬁ Sperren'der Ar-
‘beitsbewegungen von Turmdrehkranen in ihrer Kombination und
in Abhingigkeit von einzuhaltenden Begrenzungén der Arbeits-
- bereiche. Die Erfindung ist fiir alle Turmdrehkrane mit ein=- -
geschrinktem Arbeitsberelch vorzugsweise im Bauwesen anwend-
bar., ‘

Charakteristik der bekannten techniSOhen'Lﬁsungen

Bisher sind die ArbeitsbewegungenWVOn Turmdrehkranen vonein-
ander unabhingig durch;Endschélter begrenzt. Dem Kranfiihrer
wird dabei die Moglichkeit der Kombination der Arbeitsbewe-
gungen iiberlassen. Zu seiner Hilfe und Orientierung werden
‘bei eingeschrinktem Arbelusbereich die zulaoszgen Bewevungs—'
riume der Last am Kran durch verschledene Slchtmarklerungen
kenntlich gemacht. Damit wird dis notwendlge Sicherheit

stark subjektiv beeinfluBt und die Proda&tlvitaz redu21ert,
da der Kranfilhrer einen erheblichen Zeltaufwand benotlet v
fir das Abschitzen und Einhalten der notwendlgan bicherhelts-
‘abstédnde.

Bekannt ist in anderen Gebieten der Technik, z. B. bei Ro=-
botern und numerisch gesteuerten Werkzeugmaschinen, Posi-
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ftionsbegrenzungen‘der Arbeitsginge §on Werkzeugen zum Werk-
" gtick durch speziell'programmierte Steuerﬁechaniémen Zu er-
reichen, Diese u. . Verfahren und Methoden werden blsner
bei Turmdrehkranen nicht angewendet.

. Ziel der Erfindung

Ziel.defvErfindung ist die SiCherheit'beim'EinSatz/vgn Turm-
drehkranen mit eingeschrinktem Arbeitsbereich vorzugsweise
- beim Bauen in’Rekonstruktiobsgebieten durch technische Mit-
tel und unter Ausschaltung der Risiken. bei menschlichen Be-
;obacntangen sowie durch Pehlreaktionen zu gewdhrleisten.
Dadurch kdnnen zugleich die Aufwendungen Wesentllch redu-.
ziert werden, die bisher . zur subjektiv besti mmenden Sicher-
~ heit notwendlg waren bel hohe“er Prodﬁkt1V1tat und - elnfache-
‘rem Bedlenen des Kranes. - '

Darleggng:dés Wesens der Effindung

TDurch die urfindung wird dle technische Aufgabe gelost dﬁe
 Position der am Kranhake1 hangenden Iast in den Achsen x, ¥y
oder x, y, z stidndig zu erfassen, mit vorgegebenen Grenz=- .

werten zu vergleichen und beim Erreichen dieser Sollwerte

'automatisch diejenigen Kranbewegungen zu blockieren,'die zu
 ’einer“Uberschreitung des insbesondere aus s1cnerhe1tstech; ,
nischen Griinden vgrgewebenen elngeschranktem Arbe1+sbere1cps°
fihren konnien. ' : ' '

~ Die Positionserféssung und die sutomatische Begrenzung des
» Arbeltsbereiches erfolgen dabei fir die Pahr-, Dreh- und
‘Hubbewegung des Kranes gowie dessen Auslegerstellung.

: Das wird erfindungsgemaﬁ erreicht durch die Anordnung von
. geelgneten WegmeBsystemen zur kontinuierlichen mrfassung
der Lesgtposition in den Achsen x, y oder Xy, ¥y Ze Von .den
WegmefBsystemen werden dlgltale Elnhe1t581gnale zur Weiter-—
verarbeitung-in,einer Mikrorechnersteuerung'béreitgestellt.
Die Programmierﬁng des Mikrorechners érfolgt.vorzugéweise



mittels einer einmal vorgefuhrten Modellbewegung (teach-ln-

" Programmierung), die im bautechnologischen Projekt vorge=
geben werden muB. Wird die am Kranhaken befindliche Iast bis
an die vorgegebenen Grenzenvdes eingeschrankten Arbéitsbe¢
reiches herangefiihrt, werden automatisch Signale zur Blok~-
kierung der entsprechenden Bewegungen des Kranes von dem
mikroelektroniechen Steuerelement auf das Fahrwerk, das
Drehwerk das Hubwerk und das Auslegere1n21ehwerk ausgegeben.

' Das Verfahren besteht 1n dem standlgen Verglelch der vom

' Kran selbsttatlg und kontlnuierllch aufgenommenen Lastpogi~
tion mit den im Speicher eines Mikrorechners enthaltenen
Begrenzungen fur die Achsen x, ¥s 2 und der Elngabe der

' Grenzen durch teach-in-Programmierung.

Durch ein im'SteueerIt des Kranes angebrachtes Anzeige-.
feld kann eine zusdtzliche Uberwachung der Bewegungen des
Kranes durch die Kranfithrer im Sinne einer Slcherheitsuber-
wachung gewahrlelstet werden. :

‘Dadurch ist es U. a. im Bauwesen, vorzugsweise in inner-
gtddtischen Rekonstruktionsgebleten, moglich, Turmdrehkrane
auch mit eingeschrénkten Arbeitsbereichen einzusetzen ‘bei
voller Gewéhrleistuﬁg der erforderlichen Sicherheit'durch
Ausschalten subjektiver Bewertungen der mogllchen Arbelts-

bereiche ‘des Kranes.

'Ausfﬁhfungsbeispiel

Die Erflndung soll nachstehend an einem Ausfuhrungsbeispiel
 ndher erléutert werden:

In der»Zugehﬁrigen Zeichnung zeigt
Fig. 1 - die Projektion eines eingeschrinkten Arbeitsbe—'

" reiches eines~Turmdrehkranés in der Ebene x, y
‘am Beispiel einer imnerstidtischen Bebauung
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Fig. 2 - schematlsche Darstellung der: Positlonen der Last

an: elnem Turmdrehkran in der ¥ z-Ebene

Die Grenze des technisch moglichen Arbeitsbereiches 1 eines

Turmdrehkranes 2 ist in x, . y-Ebene bestimmt durch dle mog=
liche Bewegung der Dreaacnse des Kranes entlang der Kran-
gleisachse 3, der Lange des eingesetzten Auslegers 4 sowie.

- auf der z-Achse durch die Hubhohe in Abhdngigkeit von der
'Jeweillgen AufrustungSVarlante und Auslegerstellung.

Die jeweilige P081tion einer am Ausleger 4 des Kranes 2 be-'

E flndlichen Last 5 kann durch dle Koordinaten x, y und z be-

schrleben werden, wobei x und y vom Jeweillgen Standort der
Drehachse entlang der Krangleisachse 3, dem Drehwxnkel ,
des Kranauslegers 4 um die Drehachsa und dem Ne1gungsw1nkel
des Kranauslegers 4 abhanglg 1st. Die Koordinate z ist ab-

.- héngig von der lLinge des aboelassenen Hubselles und denm Nel- E
~ gungsw1nkel des Kranauslegers 4, '

: Befindet 81ch z. B. ein neu zu errlchtendes Bauwe k 6 in
funmittelbarer Angrenzung an vorhandener Bebauung 7 und/oder

ffentlichem Verkehrsraum 8y bestehi aus 51cherheitstech-,

. nischen Grunden die Forderung, diese Berelche nlcht 2u uber-

schwenken. Im bautechnologischen Proaekt 81nd deshalb die
Grenzen des. elngeschrankten Arbveitsbereiches 9 in den Rich=-

tungen x, y und/oder x, ¥, 2 vorzugeben und eindeutig fest- '

zulegen. Die Einhaltung dleser Grenzen war bisher nicht

'bzw.»nur in besonderen Fallen durch technische Mittel mog-‘
~lich, im allgemeinen war die Vorgabevvon-Verhaltensvor— '

schriften gegeniiber dem Kranfifhrer ggf. in Verbindung mit
optischen Hilfsmitteln, z. B. Sichtblenden, erforderlich. -

ErfindungsgemdB wird bei den'Bewegungen des Kranes 2 inner-._

: halb deS'vorgegebenen eingeschrinkien Arbeitsraumes jede

momentane Lastkoordinate durch ein WegmeBsystem in den
Achsen x, y, z erfaSt. Eine zugdtzlich eingebaute Sicher-
héitssteueruag,-die mit der zur KranausrﬁStung gehﬁrenden
Steuerung gekoppelt ist, 148t die.Bewegungen der am Ausle-
ger 4 des Kranes 2 befindlichen Iast 5 nur im bautechnolo-



gisch vorgegebenen Arbeitsbereich, d. h. innerhalb der

| ' Grenzen des elngeschrankten Arbeltsberelches 9 zu. Die Be-

"'grenzungen werden vor Beginn der Bauarbelten vorzugsweise,
»Idurch teach-ln-Programmlerung in den Speicher der Sicher-
heltssteuerung eingegeben. Wird ein Punkt der Grenzen des
elngeschrankten Arbeitsberelches 9 errelcht, werden diejeni-
'.,gen Bewegungsrichtungen der Antriebe der Bewegungsarten
automatisch blockiert, die Zum Uberschreiten der Grenzen

',>fuhren wiirden. Dieser Zustand wird dem Kranfuhrer optisch

und akustisch gemeldet.

Der erfindungsgemaﬁe Effekt entsteht durch den Einbau einer
zusdtzlichen vorprogrammierten, fiir Turmdrehkrane bzw. all=
gemein fiir Krane nicht vorhandenen Sicherheitssteuerung,
die mit der zur Funktionstiichtigkeit der Krane vorhandenen
Grundsteuerung gekoppelt wird. Dadurch ist es mogllch Turm-‘
drehkrane auch mit eingeschranktem Arbeitsberelch insheson-
dere im Bauwesen gefahrenlos einzusetzen, ohne vorhandene

* Bebauung 7 zu beschidigen, sffentlichen 'Verkehrsraum 8 zu
iberschwenken oder aus anderen ‘Griinden gesetzte Grenzen zu
uberschreiten.
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Verfahrenﬁzum Sperren der Arbeitsbewegungen von Turmdreh-
kranen, gekennZeichnet dadurch, daB durch Einsatz geeig-

“neter WegmeBsysteme standlg iiber elnen Mlkrorechner die -
Koordlnaten X, y und/oder x, y, z der am Ausleger 4

eines Turmdrehkranes 2 befindlichen Last 5 ermlttelt ‘bei
Erreichen vorgegebener belleblger geometrischer Begren-

~zungen 9 innerhalb des technisch mdglichen Arbeitsberei-

- ches 1 die Arbeltsbewegungen des Kranes 2 in ihrer Kom-

) 2e

blnatlon blockiert werden und somlt eine Uberschreltung
dieser Begrepzungen_9 vermieden wird.

Verfahren Zum aperren der Arbeitsbewegungen von Turmdreh-

‘kranen nach Punkt 1, gekennzeichnet da&urch daB die -
vGrenzwerte der zugelassenen Lastbewegungen durch Abfah-

ren der Begrenzungen 9 mit dem Lasthaken des Kranes

: selbsttatlg aufgenommen und gespeichert werden.

.3‘

3Verfahren'zumlsperien der‘ArbeitsbéWegungen*von‘Turmdreh-'

kranen nach Punkt 1 undvz,’gekennzeichﬁet dadurch, daB
eln standlger Vergleich der momentanen Lastp051t10n mit
der im Spelcher beflndllchen Begrenzung des elngesohrank-

ten Arbeltsbereiches 9 des Turmdrehkranes 2 erfolgt und

 eine laufende technmsche Kontrolle der Dlnhaltung der vor-

4.

gegebenen Slcherheltsforderungen gewahrlalstet wird.

Verfahren zum Snerren der Arbeltsbewevungen von Turmdreh-
kranen nach Punkt 1 bis 3, gekennzeichnet dadurch, daB »
die stdndig erfaBten Lastkoordinaten auf einem ‘Anzeige-

feld im Arbeltsraum des Kranfuhrers, auf dem die Begren-

zungen des zugelassenen Arbeltsbereiches dargestellt sind,

B abgeblldet werden und damit eine zusitzliche subgektlve

Kontrolle gewahrlelstet wird und die Mcgllchkelt der Wahl
'angemessener Arbeltsgeschwlndlgkelt besteht.. f

VHierzu eine Seite Zeichnungen.
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