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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Kransteuerung mit ei-
ner Anzeige- und Eingabeeinheit zur Darstellung und
Eingabe der fir die Lastmomentbegrenzung und/oder
die Kransteuerung erforderlichen Betriebarteninforma-
tionen des Krans, insbesondere entsprechend seinem
aktuellen mechanischem Aufbau.

[0002] Die Lastmomentbegrenzung Uberwacht wah-
rend der Kranarbeit oder dem Rustvorgang das aktuell
anliegende Lastmoment gegenilber definierten Grenz-
werten, die in der Regel in entsprechenden Traglastta-
bellen hinterlegt sind. Vor jedem Kraneinsatz sind daher
notwendige Daten bzw. Betriebsarteninformationen des
Krans in die Kransteuerung einzugeben, um der Lastmo-
mentbegrenzung eine passende Traglasttabelle bereit-
stellen zu kénnen.

[0003] Bisher sind Kransteuerungen bekannt, die eine
Eingabe- und Anzeigeeinheit zur Eingabe der erforder-
lichen Daten aufweisen. Der Kranbediener bestimmt zu-
erst einen erforderlichen Eingabeparameter und erhalt
im Anschlul von der Kransteuerung Uber die Anzeige-
einheit eine Liste mit allen méglichen Auspragungen fiir
den Kran. Die zur Verfiigung gestellte Liste muss auf
die gewlinschte Auspragung hin durchsucht werden, wo-
bei nach Auswahl der gewiinschten Auspragung diese
durch eine Benutzerbestatigung als Eingabe fiir den aus-
zubildenden Parameter festgelegt wird. Dieser Vorgang
wird solange wiederholt, bis alle erforderlichen Parame-
ter ordnungsgeman eingestellt sind.

[0004] Mogliche Parameter sind beispielsweise die
Teleskopauslegerldnge bzw. Gitterauslegerlange eines
Krans sowie Informationen Uber den Kranzubehor, den
Ballast, die Kranabstlitzung bzw. den Krandrehbereich.
Die Anzahl der Auspragung fiir jeden einzelnen Parame-
ter ist variabel und kann unter Umsténden sehr hohe
Werte annehmen. Beispielsweise muss fir jede mdgli-
che Krankonfiguration eine geeignete Auswahl an Aus-
pragungen bereitgestellt werden. Insbesondere beim
Auslegersystem existieren weitreichende Konstellati-
onsmaglichkeiten, da beispielsweise-unterschiedlich di-
mensionierte Gitterstiicke in verschiedenen Langen
kombinierbar sind und folglich die Anzahl der bereitzu-
stellenden méglichen Auspragungen flr einen Parame-
ter rapide ansteigen lassen.

[0005] Derartige Kransteuerungen setzen voraus,
dass alle aufgelisteten Parameter bzw. Auspragungen
durchgeklickt werden miissen, bis der bendétigte Wert fiir
die Auspragung angezeigt wird. Diese Vorgehensweise
ist jedoch sehr umstandlich und zeitaufwendig.

[0006] Nachdem alle erforderlichen Parameter mit der
entsprechenden Auspragung belegt sind, wird durch Be-
tatigung der Eingabetaste von der Kransteuerung die Da-
tentibernahme ausgeldst und anhand der ausgewahlten
Parameterkombination die zugehdrige Traglasttabelle
gesucht. In diesem Zusammenhang ist es denkbar, dass
keine Tabelle fir die eingegebenen Auspragungen exi-
stiert. In diesem Fall generiert die Kransteuerung eine
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Fehlermeldung und der Kranbediener wird zur erneuten
Eingabe samtlicher Auspragungen aufgefordert.

[0007] Da die Ristzeit flr einen Kran vom Kranbetrei-
ber als Kostenfaktor zu kalkulieren ist, bedeutet eine der-
artig zeitaufwendige Vorgehensweise einen erheblichen
Kostennachteil fir den Kranbesitzer.

[0008] Das Dokument DE 19538264 A1 offenbart eine
interaktive Bedienungskonsole mit einer Anzeige- und
Eingabeeinheit zur Darstellung eines Zustands und Ein-
gabe wenigstens eines Eingabewerts zur Vorbereitung
und Einrichtung eines mobilen Arbeitsgerats.

[0009] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es da-
her, eine Kransteuerung derart weiterzuentwickeln, um
die voranstehend beschriebene Problematik zu umge-
hen.

[0010] Diese Aufgabe wird durch eine Kransteuerung
gemal den Merkmalen des Anspruchs 1 gelést. Dem-
nach ist eine Kransteuerung mit einer Anzeige- und Ein-
gabeeinheit zur Darstellung und Eingabe der fiir die Last-
momentbegrenzung und die Kransteuerung erforderli-
chen Betriebarteninformationen des Krans vorgesehen.
Insbesondere betrifft dies Betriebsarteninformationen,
die dem aktuellen mechanischem Aufbau des Krans ent-
sprechen. Erfindungsgeman umfasst die Kransteuerung
eine Logik, die einsatz- und/oder riustungsbedingte Ab-
hangigkeiten zwischen zwei oder mehreren Eingabepa-
rametern ermittelt, und dass die Kransteuerung zumin-
destaus einem fiur die Ausfiihrung von Kranbewegungen
zustandigen Teil und einer Lastmomentbegrenzung be-
steht.

[0011] Die Logik bestimmt bereits wahrend des Einga-
beprozesses vorliegende Abhangigkeiten zwischen zwei
oder mehreren eingegebenen bzw. noch einzugebenden
Eingabeparametern. Abhangigkeiten ergeben sich bei-
spielsweise aufgrund des Kranrlstzustands bzw. des
konkreten Kraneinsatzes, da die mdégliche und daher
sinnvolle Auslegerlange von der Art des eingesetzten
Auslegersystems abhéangt.

[0012] Die Logik analysiert beispielsweise die einzu-
gebenden bzw. eingegebenen Eingabeparameter dar-
aufhin, ob eine Abhangigkeit zwischen wenigstens zwei
Eingabeparametern existiert oder ob diese unabhangig
voneinander einstellbar sind. Ferner kann vorzugsweise
durch die Logik eine Bewertung der aufgefundenen Ab-
hangigkeiten erfolgen.

[0013] In einer vorteilhaften Ausfiihrung der Erfindung
ist die Logik der Kransteuerung derart ausgefiihrt, dass
unter Berlcksichtigung der ermittelten Abhangigkeiten
eine Auswahl mit méglichen Auspragungenfiir einen ein-
zugebenden Eingabeparameter generierbar ist. Der Be-
nutzer muss sich demnach nicht umsténdlich durch eine
Lis-te, die sdmtliche mdégliche Auspragungen des Krans
umfasst, durcharbeiten, sondern erhalt vielmehr eine
eingeschrankte Auswahl mit durchweg sinnvollen Aus-
pragungen fiir den jeweils zu definierenden Eingabepa-
rameter. Dies bewirkt eine erhebliche Zeitersparnis flr
den Kranbediener bei der Eingabe der Krankonfigurati-
on.
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[0014] Indiesem Zusammenhang istes weiter vorstell-
bar, dass die Logik derart ausgefiihrt ist, so dass unter
Berlicksichtigung der Abhangigkeiten eine Auswahl an
zu belegenden Eingabeparametern generierbar ist. Die
Benutzer kann dadurch gezielt aufgefordert werden, nur
die riistabhangigen erforderlichen Parameter mit Aus-
pragungen zu belegen. Beispielsweise werden dem Be-
nutzerin Abhangigkeit ein oder mehrerer unmittelbar vor-
angegangener Eingaben von Auspragungen flr be-
stimmte Parameter nur die daraufhin zwingend erforder-
lichen einzugebenden Parameter angezeigt.

[0015] Mdoglich ist es auch, dass die Logik derart aus-
geflhrt ist, dass unter Beriicksichtigung der ermittelten
Abhangigkeiten eine Plausibilitdtskontrolle zwischen
zwei oder mehreren eingegebenen Eingabeparametern
ausfihrbar ist. Demnach wertet die Kranlogik noch wah-
rend der Eingabe des Kranbedieners die Abhangigkeit
der eingegebenen Kranparameter. Konflikte zwischen
zwei oder mehreren eingegebenen Eingabeparameter
bzw. ausgewahlten Auspragungen der entsprechenden
Parameter werden augenblicklich erkannt und ermogli-
chen eine unmittelbare Korrektur zur Behebung der Kon-
flikte. Im Gegensatz zum Stand der Technik treten solche
Konflikte nicht erst beim abschlieRenden Vergleich der
ausgewahlten Kombination mit den hinterlegten Trag-
lasttabellen in Erscheinung, sondern kénnen vielmehr
unmittelbar erkannt und behoben werden. Eine erneute
Eingabe samtlicher Parameter ist demnach nicht erfor-
derlich.

[0016] Besonders vorteilhaftistes, wenn das Ergebnis
der Plausibilitatskontrolle optisch bzw. akustisch auf der
Anzeige- und Eingabeeinheit der Kransteuerung dar-
stellbar ist. Beispielsweise wird die zuletzt eingegebene
Auspragung im Konfliktfall besonders gekennzeichnet.
Méoglich ist es auch, dass alle am Konflikt beteiligten ein-
gegebenen Eingabeparameter bzw. Auspragungen ge-
kennzeichnet werden. Der Benutzer erhalt demnach die
Méoglichkeit, nichtden zuletzt getatigten Eingabeparame-
ter zu korrigieren, sondern eine Anderung an einem vor-
angegangenen Eingabewert vorzunehmen. In diesem
Zusammenhang ist es weiterhin vorstellbar, dass vonder
Steuerung automatisch mdégliche Korrekturvorschlage
darstellbar sind.

[0017] Zur Verbesserung der ergonomischen Eigen-
schaften der Kransteuerung, insbesondere der Anzeige-
und Eingabeeinheit, istes vorstellbar, dass diese in einen
Informations-, Navigations- und Editierbereich unterteilt
ist. Der Informationsbereich steht fiir die Darstellung aus-
gewabhlter Betriebsmerkmale bzw. Parameter zur Verfi-
gung. Uber den Navigationsbereich der Anzeige- und
Eingabeeinheit kann der Benutzer bequem durch den
Informationsbereich navigieren bzw. bequem durch be-
reitgestellte Auswabhllisten mit verfiigbaren Auspragun-
gen fir die einzelnen Eingabeparameter navigieren.
Denkbar ist es, dass der Navigationsbereich zum einen
in den Navigationsbereich fir den Informationsbereich
und zum anderen fiir den Navigationsbereich des Edi-
tierbereichs aufgeteilt ist.
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[0018] Der Editierbereich dient vorzugsweise zur di-
rekten Eingabe einer Auspragung eines oder mehrerer
Eingabeparameter. In diesem Fall weist der Editierbe-
reich beispielsweise eine Ziffern- und/oder Zeichentasta-
tur auf. ZweckmaRig umfasst der Editierbereich wenig-
stens eine Anwabhltaste, Gber die aus einer angezeigten
Liste ein oder mehrere Werte auswahlbar sind. Ferner
kann wenigstens eine Auswahltaste vorgesehen sein,
die zur Bestatigung der vorgenannten Anwahl dient und
die Ubergabe des oder der Werte an die Steuerung frei-
gibt.

[0019] Zur weiteren Verbesserung der Handhabung
und Ubersicht der Kransteuerung bzw. der Anzeige- und
Eingabeeinheit ist es zweckmaRig, dass die Eingabepa-
rameter zwei oder mehreren Kategorien untergeordnet
sind. Demnach ist unter dem Begriff der Kategorie eine
Zusammenfassung von verschiedenen Parametern zu
Gruppen zu verstehen, die eine effizientere Eingabe der
Konfiguration des Krans ermdglichen.

[0020] Méglich ist es zudem, dass die einzelnen un-
tergeordneten Eingabeparameter innerhalb einer Kate-
gorie hierarchisch gewichtet sind. Dies bedeutet, dass
die Auswahl einer Auspragung fiir einen Eingabepara-
meter nach einer vordefinierten Reihenfolge zu erfolgen
hat. Der Benutzer kann demnach nicht wahlweise eine
Auspragung fur einen beliebigen Parameter einer Kate-
gorie bestimmen, sondern muss nach einer vorgegebe-
nen Richtlinie vorgehen. Dies ist insbesondere dann von
Vorteil, wenn die Auswahl der verfligbaren Auspragun-
gen pro Eingabeparameter unter Beriicksichtigung der
Abhangigkeiten zu vorangegangenen Eingabeparame-
tern erfolgt.

[0021] Vorzugsweise weist die Kransteuerung ein Mit-
tel auf, das die Kombination aus ein oder mehreren ein-
gegebenen Eingabeparametern auswertet. Anhand des
Auswerteergebnis kann sodann die passende Traglast-
tabelle fur die Lastmomentbegrenzung des Krans be-
stimmt werden. Beispielsweise hat das Mittel Zugriff auf
einen Datenspeicher der Kransteuerung, der eine Anzahl
an Traglasttabellen beinhaltet.

[0022] Alternativ kann der Kranbediener bevorzugt ei-
nen Code zur direkten Auswabhl einer Traglasttabelle ein-
geben, um die manuelle Einzeleingabe der erforderli-
chen Eingabeparameter zu umgehen. Dies ist der
schnellste Weg zur Herstellung der Einsatzbereitschaft
des gesamten Krans.

[0023] Bevorzugt ist der einzugebende Code fir die
Traglasttabelle sprechend ausgefiihrt und setzt sich vor-
teilhafterweise aus mehreren Blocken, insbesondere aus
drei Blécken zusammen. Mdglich ist es, dass ein Block
fur die Krantypdefinition steht. In diesem Fall erfolgt eine
selbsttatige Vorbelegung des ersten Blocks durch die
Kransteuerung. Ein weiterer Block steht fur die Auswahl
einer allgemeinen Betriebsartengruppe des Krans. Dar-
unter fallen beispielsweise die Auslegerkonstellation, al-
lerdings ohne Angaben von physikalischen GréRen wie
Lange, Winkel und Gewicht. Ein zusatzlicher Block, vor-
zugsweise der letzte Block, ist zweckmaRig eine nicht
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sprechende fortlaufende Nummer.

[0024] In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung
der Kransteuerung ist diese derart ausgefiihrt, dass eine
selbstéandige Vorbelegung ein oder mehrerer Eingabe-
parameter unter Berlcksichtigung der mittels einer vor-
gesehenen Vorrichtung automatisch erkannten Kran-
konfiguration mdglich ist. Demnach erkennt die Kran-
steuerung den Ristzustand bzw. die Krankonfiguration
selbstandig und fihrt, soweit méglich, eine automatische
Vorbelegung der einzelnen Eingabeparameter zur an-
schlieenden Bestimmung der Lastmomentbegrenzung
durch. Eine derartige Vorrichtung ist beispielsweise aus
der EP 1 598 303 A2 bekannt, auf deren Offenbarungs-
gehalt an dieser Stelle vollumfénglich Bezug genommen
wird. Eine selbstédndige Erkennung der Krankonfigurati-
on erfolgt darin beispielsweise anhand eines am Kran
installierten Transpondersystems.

[0025] Die Erfindung betrifft des weiteren einen Kran,
insbesondere einen Mobil- oder Raupenkran, mit einer
Kransteuerung gemaR einer der oben genannten vorteil-
haften Ausfiihrungen. Der Kran weist offensichtlich die-
selben Vorteile und Eigenschaften wie die erfindungsge-
male Kransteuerung auf, weshalb an dieser Stelle auf
eine erneute Erlauterung verzichtet wird.

[0026] Weitere Vorteile und Eigenschaften der Erfin-
dung sollen im folgenden anhand von zwei Figuren naher
erlautert werden. Es zeigen:

Fig. 1:  eine vergrofRerte Darstellung der Anzeigeein-
heit der erfindungsgemafen Kransteuerung,

Fig. 2:  eine schematische Darstellung einer Korrek-
turprozedur flr einen einzelnen Parameter und

Fig. 3:  eine vollstandige Abbildung der Anzeige- und
Eingabeeinheit der erfindungsgemaflen Kran-
steuerung.

[0027] Vorab soll ein Uberblick (iber die nachfolgend

verwendeten Fachtermini und Abkilirzungen gegeben
werden. Unter dem verwendeten Ausdruck Betriebsart
ist die grundlegende Konfiguration des Krans, den der
Kranflihrer vor dem Kraneinsatz definiert und wahrend
des Kraneinsatzesin der Regel unverandertldsst, zu ver-
stehen. Als Beispiel sei die Hauptauslegerlange, Derrick-
ausleger, montierte Wippspitze als Zubehoérausleger
bzw. der aufgelegte Derrickballast, das hei3t der zum
Ziehen zur Verfugung stehende Ballast, genannt.

[0028] Der Begriff Parameter bezeichnet ein einzelnes
Merkmal des Krans im Einsatzfall. Diese Merkmale kén-
nen Teile der Betriebsart sein oder auch im Kraneinsatz
variable Merkmale, wie zum Beispiel die aktuelle Tele-
lange eines eingesetzten Teleskopauslegers, umfassen.
[0029] Die Auspragung eines Parameters bezeichnet
die moglichen Eigenschaften, d.h. die angenommene
physikalische GréRe eines Parameters. Hierunter fallen
beispielsweise die GréRe des Derrickballastes, die Gro-
Re des Zentralballastes oder auch die verwendete Ab-
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stitzbreite.

[0030] Der Oberbegriff Kategorie ist die Zusammen-
fassung von verschiedenen Parametern zu Gruppen, die
eine effiziente Eingabe der Konfiguration des Krans er-
moglicht.

[0031] Die allgemeine Betriebsartengruppe, im nach-
folgenden Teilder Beschreibung durch "ABG" abgekiirzt,
bezeichnet wesentlichen Baugruppen des Gesamt-
krans, wie die Auslegerkonstellation, beispielsweise be-
stehend aus Hauptausleger, Spitzenausleger oder Der-
rickausleger mit Derrickballast. Zu den "ABG" gehéren
indiesem Zusammenhang auch weitergehende Informa-
tionen Uber die Eigenart der Bauteile. Beispielsweise
kann der Derrickausleger einen Schwebeballast tragen
oder alternativ mit einem Ballastwagen verbunden sein.
Die Kennzeichnung "AGB" erfolgt allerdings ohne Anga-
be von angenommen physikalischen GréRRen wie Lange,
Winkel oder Gewicht.

[0032] Unterdem Rustvorgang wird das Herstellen der
Arbeitsfahigkeit des Krans, zum Beispiel aus dem Trans-
portzustand, verstanden. Hierzu sind diverse Eingaben,
d.h. Betriebsarteninformationen, an die Steuerung des
Krans zu liefern. Die Kransteuerung besteht zumindest
aus einem fur die Ausfiihrung von Kranbewegungen zu-
stéandigen Teil und einer Lastmomentbegrenzung, die
das aktuell anliegende Lastmoment gegentuiber definier-
ten Grenzwerten tiberwacht. Weiterhin ist ein Datenspei-
cher vorgesehen, der entweder mit der Steuerung ver-
bunden oder in diese integriert ist, und die notwendigen
Traglasttabellen fiir die Lastmomentbegrenzung bereit-
halt. Jede Traglasttabelle ist fir den jeweiligen Rlstzu-
stand des Krans giiltig und enthalt die oben genannten
Grenzwerte.

[0033] Fur die spezifische Auswahl wenigstens einer
passenden Traglasttabelle fiir die Lastmomentbegren-
zung ist eine Eingabe der aktuell vorliegenden Krankon-
figuration, wie ABG, Betriebsart, Parameter und Auspra-
gung erforderlich.

[0034] Wesentlich fir die neuartige Eingabefunktion
der erfindungsgeméafien Kransteuerung ist die Trennung
des Bildschirms der Anzeigeeinheit 10 in verschiedene
Bereiche. Die Anzeigeeinheit 10 ist in den Informations-
bereich 20, den Navigationsbereich 30 und den Editier-
bereich 40 aufgeteilt, wobei sich der Navigationsbereich
30 weiter in den Navigationsbereich fir den Informati-
onsbereich 20 und den Editierbereich 40 verfeinern Iasst.
[0035] Um eine gute Ubersicht und Darstellung zu be-
wahren und die Bedienbarkeit der Kransteuerung zu ver-
bessern, sind die einzelnen Eingabeparameter aussa-
gekraftigen Kategorien untergeordnet. Die einzelnen Ka-
tegorien werden im Informationsbereich 20 getrennt dar-
gestellt. Im Beispiel der Figur 1 istim Informationsbereich
20der Anzeigeeinheit 10 zum einen die Kategorie "Norm"
21 dargestellt. Diese wird von der Statik zur Berechnung
eines bestimmten Traglasttabellensatzes zugrundege-
legt und istin der Regel landesabhéngig. Die Darstellung
in der Figur 1 zeigt den Eintrag fir die Vorschriftengrund-
lage in der EU, nach der sich die zuldssige Traglast be-
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rechnet.

[0036] Als weitere Kategorie ist die Kategorie "Code"
22 dargestellt, die in einem der nachfolgenden Absatze
der Beschreibung detaillierter beschrieben wird.

[0037] Weitere im Informationsbereich 10 dargestellte
Kategorien sind die Kategorie "Betriebsart" 23, die grund-
satzliche Angaben zum Kranaufbau festlegt sowie die
Kategorie "Rustergéanzung" 24, die Parameter zum Kran-
ballast, zur Abstlitzung und zum Drehbereich festlegt.
Zuletzt existieren die Kategorien "Umwelt und mechani-
sche Einflisse" 25 und die Kategorie "Heben" 26. Es sei
darauf hingewiesen, dass die genannte Aufzdhlung nicht
abschlieBend sondern beliebig erweiterbar bzw. um-
strukturierbar ist. ,

[0038] UberdenNavigationsbereich 30 kann der Kran-
bediener zwischen den einzelnen Kategorien 21 bis 26
wechseln und die einzelnen Auspragungen der unterge-
ordneten Parameter bzw. Merkmale andern. Sollte die
Auswahlimdglichkeit gréRer sein, als es ein editierbares
Anzeigefeld ermdglicht, kann der Editierbereich 40 eine
Liste 41 an mdglichen Auspragungen anzeigen und es
kann mit Hilfe des Navigationsbereichs 30 im Editierbe-
reich 40 die gewlinschte Ausprdgung angewahlt und
Uibernommen werden.

[0039] Die einsatz- und/oder ristungsbedingten Ab-
hangigkeiten zwischen zwei oder mehreren Eingabepa-
rametern werden je nach Artder ausgewahlten Kategorie
durch unterschiedliche Systemen definiert. Fir die Ka-
tegorie Betriebsart 23 bestehen zwischen den Eingabe-
parameter hierarchische Abhangigkeiten, wohingegen
das Eingabesystem fiir die Kategorien Risterganzungen
24, Umwelt und mechanische Einfliisse 25 und Heben
26 mengenlehremaRige Abhangigkeiten zwischen den
moglichen Eingabeparametern vorsieht.

[0040] Figur 1 zeigt die Anzeigeeinheit 10 mit der aus-
gewabhlten Kategorie "Betriebsart" 23. Die Kategorie "Be-
triebsart" 23 besteht aus dem auszuwéahlenden Merkmal
"allgemeine Betriebsartengruppe (ABG)" 50, das stell-
vertretend fir den vorliegenden Auslegertypen steht, so-
wie den zugehdrigen Parametern 51, 52, 53, 54, die bei-
spielsweise Auspragungen fiur die physikalischen Gro-
Ren des gewahlten Auslegersystems einnehmen. Die
Trennung der Betriebsartenmerkmale in vorhandene
Auslegertypen und in entsprechenden physikalischen
GroRen des Auslegersystems beschleunigt und verein-
facht die Auswahl erheblich.

[0041] Ist das Feld "allgemeine Betriebsartengruppe
(ABG)" 50 markiert und mit der méglichen Auslegerkom-
bination "SDWB" belegt, dann werden die dadurch be-
stimmten Auslegertypen automatisch als zu definierende
Parameter 51, 52, 53, 54 eingeblendet, um diese nun mit
einzelnen physikalischen GréRen belegen zu kdnnen.
Die Eingabe erfolgt aufgrund der hierarchischen Abhan-
gigkeiten zwischen den Eingabeparametern 51, 52, 53,
54 in einer bestimmten Reihenfolge, beispielsweise von
links nach rechts.

[0042] Im Beispiel der Figur 1 ist die Wippspitze zu
definieren, indem der flr die Wippspitze zusténdige Pa-
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rameter 53 angewahlt wird. Im Editierfeld 40 wird darauf-
hin das zweigeteilte Editierfenster getffnet. Im oberen
Teilbereich kann, falls vorhanden, ein Unterparameter
42 ausgewahlt werden, der hier die Wippspitzenart 42a
bzw. die Wippspitzenlange 42b beschreibt. Zu dem aus-
gewahlten Unterparameter 42 sind verschiedene physi-
kalische Groéflen mdéglich, die im unteren Teil des zwei-
geteilten Editierfensters 40 als mogliche Auspragungen
41 eingeblendet werden. Angezeigt werden aber nur
Auswahlmdglichkeiten, die mit den bereits ausgewahlten
Auspragungen fir die Gbrigen Parameter 42, 51, 52, 54
kombinierbar sind. Im Beispiel der Figur 1 sind beispiels-
weise fiir den Unterparameter Wippspitzenlange 42b des
Parameters Wippspitze 53 die Werte 68m, 74m, 90m,
96m, 102m, 108m sowie 114m mdglich. Ware im oberen
Fensterbereich der Unterparameter Wippspitzenart 42a
markiert, dann wirden im unteren Fenster beispielswei-
se die Auspragungen W1, W2 oder W3 eingeblendet
werden.

[0043] Ferner kann die Auswahl der Auspragung fir
den Wippspitzenparameter 53 den Umfang der mdgli-
chen Auspragungen bestimmen, die beziiglich des Pa-
rameters 54 zur Auswahl angeboten wird.

[0044] Bei der Belegung der Parameter in den Kate-
gorien "Rustergdnzungen” 24, "Umwelt und mechani-
sche Einflisse" 25 sowie "Heben" 26 agiert die erfin-
dungsgemale Logik der Kransteuerung unter Beriick-
sichtigung der mengenlehremafligen Abhangigkeiten
zwischen den einzelnen Eingabeparametern. Hier ist das
Auswahlverfahren ohne bestimmte Reihenfolge zur Aus-
wahl der Parameter geregelt. Es kann jeder Parameter
zu einer beliebigen Zeit eingegeben werden, wobei im-
mer alle vorstellbaren Auspragungen des Parameters
angeboten werden. Sind bereits andere Parameter aus-
gewahlt und mit entsprechenden Auspragungen belegt,
so werden die zu der bereits getroffenen Auswahl pas-
senden bzw. gultigen Auspragungen farblich hervorge-
hoben. Wesentlich ist dabei, dass stets der gerade in die
Steuerung eingegebene Parameter zum Master wird.
Nach jeder Eingabe fiir die Auspragung eines Parame-
ters werden alle anderen Parameter hinsichtlich ihrer Be-
wertung "passend" oder "nicht passend" neu berechnet.
[0045] Als zusatzliche Eingabehilfe kann vorgesehen
sein, dass gewahlte Auspragungen, die von der Kran-
steuerung als sinnvoll bewertet werden, farblich, insbe-
sondere griin, markiert werden, wohingegen Auspragun-
gen, denen von der Kransteuerung eine mogliche Kon-
fliktsituation zugeschrieben wird, in einer abweichenden
Farbe dargestellt werden. Diese Funktionalitat ist beson-
ders dann vorteilhaft, wenn mehrere Parameter mit nur
wenigen Auspragungen zusammengefallt sind. Dies
kann zum Beispiel bei der Kategorie "Risterganzungen”
24 nitzlich sein. So kann beispielsweise in der Auswahl
der Auspragung flr einen Parameter eine - in Kombina-
tion mit den bereits ausgewahlten Auspragungen - nicht
auswahlbare Auspragung rot dargestellt sein. Wird diese
ausgewahlt, werden von der Kransteuerung alle Auspra-
gungen zuvor belegter Parameter derselben Kategorie,
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die zu der neu ausgewahlten Auspragung nicht passen
und einen mdglichen Konfliktfall signalisieren, blau ge-
kennzeichnet. Der Kranbediener kann schnell und zu-
verlassig mogliche Konfliktfelder bzw. Eingabefehler er-
kennen und korrigieren. Weiterhin besteht die Mdglich-
keit solche Auspragungen farblich gesondert zu kenn-
zeichnen, die die einzige gliltige Kombination darstellen
und daher nicht ausgewahlt werden mussen. Beispiels-
weise wird eine einzige, fur einen beliebigen Parameter
gultige Auspragung mit der Farbe grau markiert.

[0046] Einbesonderer Vorteil bestehtauch darin, dass
die bereits ausgewahlten Unterparameter oder physika-
lischen GréRen/Auspragungen erhalten bleiben, falls An-
derungen bzw. Korrekturen an ein oder mehreren Gro-
Ren/Auspragungen erforderlich sind. Stellt der Kranbe-
diener einen Fehler nach erfolgter vollstandiger Eingabe
der Betriebsarteninformationen fest, so kann er ohne
weiteres einen einzelnen Parameter gezielt korrigieren.
Die Figuren 2a bis 2d sollen die einzelnen Schritte einer
solchen Korrekturprozedur verdeutlichen. Die einzelnen
Blocke kennzeichnen die wahlbaren Auspragungen flr
die einzelnen Parameter 50, 51, 52, 53. Weiterhin sym-
bolisiert die kontinuierliche Linie 60 die durch den Kran-
bediener getatigte Eingabe. Fir das vorliegende Beispiel
wurde fur den Parameter AGB 50 die Auspragung "SDB"
gewahlt, der erste Unterparameter des den Hauptausle-
ger definierenden Parameter 51 wurde mit der Auspra-
gung "S" bestimmtund die Ldnge des Auslegers im zwei-
ten Unterparameter zu "60" definiert. Die Ubrigen Para-
meter/Unterparameter 52, 53 wurden mit Auspragungen
"D", "54", "W1" belegt.

[0047] Diegestrichelte Linie 70 kennzeichnet alle még-
lichen sinnvollen Kombinationen der einzelnen ausge-
wahlten Auspragungen fiir die einzelnen Parameter/Un-
terparameter 50, 51, 52, 53. Insbesondere stellt im ge-
zeigten Beispiel die getroffenen Auswahl, Linie 60, eine
mogliche Kombination der Menge der sinnvollen Kombi-
nationen, Linie 70, dar. Die getroffene Auswahl wird folg-
lich von der Kransteuerung als sinnvoll erachtet.

[0048] Stellt der Kranbediener nun eine fehlerhafte
Eingabe fest, so kdnnen einzelne Parameter/Unterpara-
meter gezielt ausgewahlt und verandert werden, ohne
dabei die Ubrigen Eingaben zu verlieren. Beispielsweise
soll der Unterparameter 51a flir den Hauptausleger von
der Auspragung "S" in die Auspragung "SL" gewandelt
werden. Figur 2b zeigt die getatigte Anderung, wobei die
Ubrigen ausgewahlten Auspragungen unverandert be-
stehen bleiben. Aufgrund der Anderung des Parameters
51 stellt die getroffene Auswahl, Linie 60, keine gultige
Kombination im Sinne der Linie 70 dar. Wegen der hier-
archischen Gewichtung der einzelnen Parameter kenn-
zeichnet die Kransteuerung den ersten fehlerhaft beleg-
ten Parameter, um den Kranbediener zur Fehlerbehe-
bungaufzufordern. In Abhangigkeit der vorangehend ge-
wahlten Ausprdgungen kann fiir den Unterparameter 51
b nur die Auspragung "133" gewahlt werden. Dies soll
dem Kranbediener durch eine farbliche Hervorhebung
des Unterparameters 51 b symbolisiert werden, indem
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die gewahlte Auspragung "60" beispielsweise rot ge-
kennzeichnet wird. In der Figur 2c wird die Fehlermel-
dung durch das mit dem Bezugszeichen 80 gekennzeich-
nete Symbol ausgedriickt. Fiir die nachfolgenden abhén-
gigen Parameter gilt ein Folgefehler, der mit den Bezugs-
zeichen 81 markiert ist.

[0049] Andert der Kranbediener die als sinnlos erach-
tete Eingabe fir den Unterparameter 51 b, so werden
die Abhangigkeiten der einzelnen Eingaben erneut ge-
pruft und gegebenenfalls weitere Fehlermeldungen aus-
gegeben. Wie in der Figur 2d dargestellt, wird auch nach
Korrektur der Auspragung fiir den Parameter 51 b eine
Fehlermeldung 80 in Bezug zum Unterparameter 53a
generiert.

[0050] Zurweiteren Unterstiitzung des Kranbedieners
kann eine weitgehend selbsténdige Vorbelegung der ein-
zelnen Parameter durch die Kransteuerung erfolgen, in-
dem auf eine am Kran installierte Vorrichtung zur auto-
matischen Erkennung der Krankonfiguration zurlickge-
griffen wird. Das notwendige Transpondersystem zur Er-
kennung der Krankonfiguration ist zum Beispiel aus der
EP 1 598 303 A2 bekannt, auf die an dieser Stelle ver-
wiesen wird.

[0051] Zurschnellstméglichen Einstellung bzw. Einga-
be der vorliegenden Krankonfiguration besteht fiir den
Kranbediener die Méglichkeit, Gber eine Codeeingabe in
der Kategorie "Code" 22 einen bestimmten Eintrag der
hinterlegten Traglasttabelle direkt auszuwahlen. Der er-
forderliche Code der Traglasttabelle ist sprechend aus-
geflihrt und setzt sich aus insgesamt drei Blécken 61,
62, 63 zusammen.

[0052] Der erste Block 61 definiert den verwendeten
Krantyp und wird stets von der Kransteuerung selbst vor-
belegt. Der vierstellige Block unterteilt sich in drei Zahlen,
die den jeweiligen Krantypen identifizieren, und das Zei-
chen T zur Kennzeichnung, dass es sich bei dem betref-
fenden Datensatz um eine Traglasttabelle handelt.
[0053] Der zweite Block 62 wird "High-Teil" genannt
und definiert die allgemeine Betriebsartengruppe. Der
dritte Block wird Low-Teil genannt, definiert die Traglast-
tabelle und entspricht einer nicht sprechenden fortlau-
fenden Nummer. Alle drei Blcke bilden zusammen den
Namen der Traglasttabelle. Die Teile kénnen getrennt
voneinander editiert werden, um den anfallenden Einga-
beaufwand zu reduzieren.

[0054] Eine vollstdndige Darstellung der Anzeige- und
Eingabeeinheit 100 ist der Figur 3 zu entnehmen. Der
Navigationsbereich 30 erstreckt sich zum einen Giber den
Teilbereich der Displayeinheit 10 sowie ber die Benut-
zertasten der Eingabeeinheit 101. Bestimmte Einstell-
werte der Krankonfiguration sind editierbar gestaltet, wo-
durch eine beschleunigte Eingabe gewahrleistet wird.
Diese Eingabefelder bzw. Parameter erlauben eine di-
rekte Zahleneingabe Uber die Tastatur 101 nach der Aus-
wahl eines Feldes Uber die Tasten des Editierbereichs
30.

[0055] Nach dem Abschluss der Eingabe der notwen-
digen Parameter wahltdie Steuerung die passende Trag-
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lasttabelle anhand der eingegebenen Daten aus dem
Speicherbestand aus und stellt diese der Lastmoment-
begrenzung zur Verfuigung, die damit die passenden
Grenzwerte fiir die Uberwachung erhélt. Weiter kennt die
Kransteuerung die Krangeometrie und kann aus Sensor-
werten (Langen, Winkel, Gewichte) Momente berech-
nen. Dariiber hinaus kennt die Steuerung die Daten des
vorhandenen Auslegersystems hinsichtlich Massen und
Lage der Schwerpunkte. Diese "Leermomente" gehen
mit in die Lastmomentbegrenzung ein.

[0056] Die vorliegende Erfindung ermdglicht auch bei
beliebig vielen Einstellmdglichkeiten ein besonders
schnelles Risten des Krans. Die erfindungsgemale
Kransteuerung erlaubt ein ergebnisorientiertes Einstel-
len der einzelnen Kranparameter mit durchgehender
Plausibilitatskontrolle.

Patentanspriiche

1. Kransteuerung mit einer Anzeige- und Eingabeein-
heit (100) zur Darstellung und Eingabe der fur die
Lastmomentbegrenzung und die Kransteuerung er-
forderlichen Betriebarteninformationen des Krans,
insbesondere entsprechend seinem aktuellen me-
chanischem Aufbau
dadurch gekennzeichnet,
dass eine Logik in der Kransteuerung vorgesehen
ist, die einsatz- und/oder ristungsbedingte Abhan-
gigkeiten zwischen zwei oder mehreren Eingabepa-
rametern (51, 52, 53, 54) ermittelt und dass die Kran-
steuerung zumindest aus einem fir die Ausfiihrung
von Kranbewegungen zusténdigen Teil und einer
Lastmomentbegrenzung besteht.

2. Kransteuerung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Logik derart ausgeflhrt ist, dass
unter Berlicksichtigung der ermittelten Abhangigkei-
ten eine Auswahl, insbesondere Auswahlliste, mit
moglichen Auspragungen flr einen einzugebenden
Eingabeparameter (51, 52, 53, 54) generierbar ist.

3. Kransteuerung nach einem dervorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Logik
derart ausgefihrt ist, dass unter Berlcksichtigung
der ermittelten Abhangigkeiten eine Auswahl an zu
belegenden Eingabeparametern (51, 52, 53, 54) ge-
nerierbar ist.

4. Kransteuerung nach einem dervorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Logik
derart ausgefihrt ist, dass unter Berlcksichtigung
der ermittelten Abhangigkeiten eine Plausibilitats-
kontrolle zwischen zwei oder mehreren eingegebe-
nen Eingabeparametern (51, 52, 53, 54) ausfiihrbar
ist.

5. Kransteuerung nach Anspruch 4, dadurch gekenn-
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zeichnet, dass das Ergebnis der Plausibilitdtskon-
trolle optisch auf der Anzeige- und Eingabeeinheit
(100) darstellbar ist.

6. Kransteuerung nacheinem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die An-
zeige- und Eingabeeinheit (100) in einen Informati-
ons-, Navigations- und Editierbereich (20; 30; 40)
unterteilt ist.

7. Kransteuerung nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Editierbereich (40) derart aus-
geflhrt ist, dass eine direkte Eingabe einer Auspra-
gung wenigstens eines Eingabeparameters (51, 52,
53, 54) moglich ist.

8. Kransteuerung nacheinem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass mehrere
Eingabeparameter (51, 52, 53, 54) zwei oder meh-
reren Kategorien untergeordnet sind.

9. Kransteuerung nach Anspruch 8, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Eingabeparameter (51, 52, 53,
54) innerhalb einer Kategorie hierarchisch gewichtet
sind.

10. Kransteuerung nacheinem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass ein Mittel
vorgesehen ist, das die Kombination aus ein oder
mehreren eingegebenen Eingabeparameter (51, 52,
53, 54) auswertet und die passende Traglasttabelle
fur die Lastmomentbegrenzung bestimmt.

11. Kransteuerung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Kran-
steuerung derart ausgefiihrt ist, dass eine selbstan-
dige Vorbelegung ein oder mehrerer Eingabepara-
metern (51, 52, 53, 54) unter Berlicksichtigung der
mittels einer vorgesehenen Vorrichtung automatisch
erkannten Krankonfiguration méglich ist.

12. Kran,insbesondere Mobilkran oder Raupenkran, mit
einer Kransteuerung gemafl einem der vorherge-
henden Anspriiche.

Claims

1. Acrane control having a display and input unit (100)
for presenting and inputting the operating mode in-
formation of the crane required for the load moment
limitation and the crane control, in particular in ac-
cordance with the current mechanical design of the
crane,
characterised in that
a logic is provided in the crane control which deter-
mines the dependencies between two or more input
parameters (51, 52, 53, 54) determined by use
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and/or equipment; and in that the crane control com-
prises at least one part responsible for the carrying
out of crane movements and a load moment limita-
tion.

A crane control in accordance with claim 1, charac-
terised in that the logic is designed such that a se-
lection, in particular a selection list, having possible
characteristics for an input parameter (51, 52, 53,
54)tobe input can be generated while taking account
of the determined dependencies.

A crane control in accordance with one of the pre-
ceding claims, characterised in that the logic is de-
signed such that a selection of input parameters (51,
52, 53, 54) to be assigned can be generated while
taking account of the determined dependencies.

A crane control in accordance with one of the pre-
ceding claims, characterised in that the logic is de-
signed such that a plausibility control between two
ormore parameters (51,52, 53, 54) which have been
input can be carried out while taking account of the
determined dependencies.

A crane control in accordance with claim 4, charac-
terized in that the result of the plausibility control
can be presented visually on the display and input
unit (100).

A crane control in accordance with one of the pre-
ceding claims, characterised in that the display and
input unit (100) is divided into an information region,
navigation region and editing region (20; 30; 40).

A crane control in accordance with claim 6, charac-
terized in that the editing region (40) is designed
such that a direct input of a characteristic of at least
one input parameter (51, 52, 53, 54) is possible.

A crane control in accordance with one of the pre-
ceding claims, characterised in that a plurality of
input parameters (51, 52, 53, 54) are subordinate to
two or more categories.

A crane control in accordance with claim 8, charac-
terized in that the input parameters (51, 52, 53, 54)
are hierarchically weighted within a category.

A crane control in accordance with one of the pre-
ceding claims, characterised inthat ameansis pro-
vided which evaluates the combination of one or
more parameter inputs (51, 52, 53, 54) which have
been input and determines the corresponding pay-
load table for the load moment limitation.

A crane control in accordance with one of the pre-
ceding claims, characterised in that the crane con-
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trol is designed such that an independent preassign-
ment of one or more input parameters (51, 52, 53,
54) is possible while taking account of the configu-
ration automatically recognised using a provided ap-
paratus.

12. A crane, in particular a mobile crane or a crawler-

mounted crane, having a crane control in accord-
ance with one of the preceding claims.

Revendications

Commande de grue, comportant une unité d’afficha-
ge et d’entrée (100) pour représenter et entrer les
informations sur le fonctionnement de la grue, né-
cessaires pour la limitation du couple de charge et
la commande de la grue, en particulier conformé-
ment a sa structure mécanique actuelle,
caractérisée en ce qu’une logique est prévue dans
ladite commande de grue, laquelle détermine entre
deux ou plusieurs parameétres entrés (51, 52, 53, 54)
des dépendances conditionnées par [utilisation
et/ou I'équipement, et en ce que ladite commande
de grue est formée au moins par une partie respon-
sable de I'exécution des mouvements de la grue et
par une limitation du couple de charge.

Commande de grue selon la revendication 1, carac-
térisée en ce que la logique est configurée de telle
sorte que, en tenant compte des dépendances dé-
terminées, il est possible de générer une sélection,
en particulier une liste de sélection, avec des d’éven-
tuelles classes pour un paramétre (51, 52, 53, 54) a
entrer.

Commande de grue selon I'une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisée en ce que
lalogique estconfigurée de telle sorte que, en tenant
compte des dépendances déterminées, il est possi-
ble de générer une sélection de paramétres (51, 52,
53, 54) a garder.

Commande de grue selon 'une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisée en ce que
lalogique estconfigurée de telle sorte que, en tenant
compte des dépendances déterminées, il est possi-
ble d’effectuer un contrdle de plausibilité entre deux
ou plusieurs parametres (51, 52, 53, 54) entrés.

Commande de grue selon la revendication 4, carac-
térisée en ce que le résultat du contréle de plausi-
bilité peut étre représenté visuellement sur l'unité
d’affichage et d’entrée (100).

Commande de grue selon I'une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisée en ce que
'unité d’affichage et d’entrée (100) est subdivisée
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en une zone d’information, de navigation et d’édition
(20 ; 30 ; 40).

Commande de grue selon la revendication 6, carac-
térisée en ce que la zone d’édition (40) est confi-
gurée de telle sorte qu’une entrée directe d’'une clas-
se d’au moins un paramétre (51, 52, 53, 54) est pos-
sible.

Commande de grue selon I'une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisée en ce que
plusieurs paramétres (51, 52, 53, 54) de deux ou
plusieurs catégories sont subordonnés.

Commande de grue selon la revendication 8, carac-
térisée en ce que les parameétres (51, 52, 53, 54)
sont évalués hiérarchiquement al'intérieur d'une ca-
tégorie.

Commande de grue selon I'une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisée en ce qu’il
est prévu un moyen qui analyse la combinaison for-
mée d’un ou de plusieurs parameétres (51, 52, 53,
54) entrés et détermine pour la limitation du couple
de charge la table de charge limite adéquate.

Commande de grue selon I'une quelconque des re-
vendications précédentes, caractérisée en ce que
ladite commande de grue est configurée de telle sor-
te qu’une pré-affectation indépendante d’'un ou de
plusieurs parameétres (51, 52, 53, 54) est possible
en tenant compte de la configuration de la grue,
détectée automatiquement au moyen d’'un dispositif
prévu.

Grue, en particulier grue mobile ou grue sur che-
nilles, comportant une commande de grue selon
'une quelconque des revendications précédentes.
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