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{54) Baggersteuerung

(57) Die Erfindung betrifft eine Baggersteuerung, insbesondere eine Steuerung fiir einen Schaufelradbagger. Die
erfindungsgeméaRe Baggersteuerung ist zur automatischen Steuerung des Arbeitsprozesses eines
Schaufelradbaggers anwendbar. Ziel der Erfindung ist eine derartige Baggersteuerung, welche eine Steuerung des
Gesamtprozesses eines Baggers mit hoher Arbeitsprézision ermdglicht. Die Aufgabe der Erfindung ist die Schaffung
einer Baggersteuerung, insbesondere fiir einen Schaufelradbagger, welche in Abhéngigkeit von stdndig momentanen
Positionsdaten mehrerer Bewegungsrichtungen, Daten (iber das Baggergut und vorgegebenen Arbeitsprogrammen
einen Bagger selbsténdig in seiner Gesamtheit steuert. ErfindungsgemaR wird die Aufgabe durch eine Anordnung
einer, von Gebern, Bedieneinheiten und Riickmeldungen erhaltenden Zentraleinheit geldst, welche diese Daten
verarbeitet und an eine Antriebssteuerung und diese wiederum an Antriebe ausgibt, wobei ausgewahite Daten-auf
einem Monitor darstellbar sind.
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Baggersteuerung

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft eine Baggersteuerung, insbesondere eing
Steuerung fir einen Schaufelradbagger, welche zur automati-
‘'schen Steuerung des Arbeitsproiesses eines deﬁartigen Baggers
anwendbar ist. |

Charakteristik der bekannten technischen Losungen

Bekannt sind Baggersteuerungen, die einzelne Bewegungsabliufe
steuern, wobei aber der gesamte ProzeBablauf vom Bedienenden
durchgefihrt wird. Eine Steuerung von einem GesamtprozeB ist
S mit defartigen Steuerungen nicht ausfihrbar. }

In der DDR-Patentschrift 71 516 wird eine Schaltungsanordnung
zur Steuerung von Universalbaggern beschrieben, die ein soge-
nanntes Steuergerat besitzf, welches bestimmte Ausgangsbefeh-
le auf Grund vom Bedienenden ausgeldsten Eingangsbefehlen’
abgibt. Hiermit lassen sich aber nur Teilbewegungsabl&aufe
steuern, wie beispielsweise das Zurﬂckbewegen in eine Aus-
gangsposition. Der eigentliche Arbeitsgang wird dann vom Be-
dienenden ausgeflihrt. Die Steuerung finrt einfache Verglei-
che ‘zwischen vorgegebenen Sollwerteh, an Potentiometern ein-
stellbar, und Grenzwerten fur die Stellungen aus. Die Grenz-
wertmelder sind Endlagenschalter. Eine Steuerung eines Ge-
samtprozesses eines Baggers ist mit dieser Schéltungsanord- ¥
nung nicht méglich.

Ziel der Erfindung

Ziel der Erfindung ist eine Baggersteuerung zur Steuerung
des Gesamtprozesses eines Baggers mit hoher Arbeitsprazi-
sion.
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Darlegung des Wesens der Erfindung

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine Baggersteuerung,
1nsbesondere eine Steuerung fir einen Schaufelradbagger zu
schaffen, welche in Abhéngigkeit von sténdig momentanen Posi-
tionsdaten mehrerer Bewegungsrichtungen, Daten Uber das Bagger-
gut'und vorgegebenen Arbeitsprogrammen einen Bagger, insbeson-
dere einen Schaufelradbagger selbsténdig in seiner Gesamtheit
steuert.

ErfindungsgeméB wird die Aufgabe dadurch geldst, daB eine Zen-
" traleinheit Uber einen ersten, Sollwerte und Aktivierungsbe-
fehle empfangenden AnschluB mit der Bedieneinheit und iiber ei-
nen zweiten, mindestens den Sollwerten, Istwerten, Geberstd-
rungen, aktivierten Funktionseinheiten und H&henabweichungs-
diagrammen entsprechende Signale abgebenden AnschluB mit dem
Monitor verbunden ist sowie Gber einen dritten, der Fahrwerk-
stellung, der Hubwerkstellung, der Schwenkwerkstellung und

der Hdhenstellung far Planum entsprechende digitale Signale
empfangenden AnschluB mit einem Geberfeld, {ber einen vierten,
'StroMrichtersteueréignale abgebenden AnschluB mit einem
Schwenkwerkstromrichter und einem finften, Steuersignale ab-
gebenden und Rickmeldesignale empfangenden AnschluB mit einer
Antriebssteuerung gekoppelt ist, welche weiterhin'einmal bi-
direktional mit einem Antriebsfeld und zum anderen unidirek-
tional vom Geberfeld her mit diesem verbunden ist.

Die Zéntraleinheit besteht aus einer mit dem Monitor, mit

der Bedieneinheit, mit der Antriebssteuerung und dem Schwenk-
werkstromrichter verbundenen Ein-/Ausgabeeinheit,keiner mit

- dieser eingangsseitig gekoppelten Gebersignalverarbeitungs=-
einheit, einer mit der Ein-/Ausgabeeinheit bidirektional
verbundenen Informationsverarbeitungseinheit und einer uni-
direktional zur Informationsverarbeitungseinheit, Ein-/Aus-
gabeeinheit und Gebersignalverarbeitungseinheit hin ange-
schlossenen Stromversorgung.

Das Geberfeld besteht aus einem Fahrwerkgeber, einem Hub=-
werkgeber, einem Schwenkwerkgeber und einem Planum-Hdhen=-
geber, welche unidirektional zur Zentraleinheit hin mit

dieser gekoppelt sind und digitale Signale abgebende Geber

/3



3
sind sowie weiterhin das Antriebsfeld aus einem Fahrwerkantrieb,

einem Schwenkwerkantrieb und einem Hubwerkantrieb besteht, wel-
che bidirektional mit der Antriebssteuerung verbunden ist.

Ausflhrungsbeispiel

Die Erfindung soll nachstehend an einem Ausfihrungsbeispiel
niher erlautert werden. '
Figur 1: Baggersteuerung

Figur 2: Zentraleinheit

Figur 3: Geberfeld

Figur 4: Antriebsfeld

Entsprechend der Arbeitstechnologie beim Abraum werden Gber die
Bedieneinheit 7 Daten in die Zentraleinheit 1 eingegeben. Hier-
zu gehdren die Spantiefe bzw. die Vorfahrstrecke, die Scheiben-
lange bzw. Gesamtfahrweg und die Funktion 1/cos ¥ bzw. schwenk-
winkelabhdngige Schwenkgeschwindigkeit. Weiterhin erh&lt die
Zentraleinheit 1 Uber eine ihr eigene Gebersignalverarbeitungs-
einheit 10 und Ein-/Ausgabeeinheit 9 in ihre Informationsverar-
beitungseinheit 8 Gebersignale vom Fahrwerkgeber 12, Hubwerk-
geber 13, Schwenkwerkgeber 14 und Planum-H8hengeber 15 entspre=-
chend den jeweiligen momentanen Positionen des Baggers, des
Hubwerkes und des Schwenkwerkés. Hierfir ist das Geberfeld 2
bzw. sind die einzelnen Geber, Fahrwerkgeber 12, Hubwerkgeber
13, Schwenkwerkgeber 14 und Planum-H8hengeber 15 mit der Zen-
traleinheit 1 unidirektional verbunden. Diese Geber sind in-
krementale Geber, welche digitale Signale an die Zentralein-
heit 1 abgeben. Diese Signale gelangen zunachst zur Gebersig-
nalverarbeitungseinheit 10. Hier erfolgt eine Richtungserken-
nung, eine Impulsvervierfachung fiir die Schwenkwerksignale

und eine Geberiberwachung. Danach gelangen diese Signale zu
einer, ein Interruptsignal ausldsende Ein-/Ausgabeeinheit 9,
wodurch das Informationsverarbeitungsprogramm in der Infor-
matidnéverarbeitungseinheit 8 gestarfet wird. Uber die Ein-/
Ausgabeeinheit 9 werden dann die Steuerbefehle an die An-
triebssteuerung 3 ausgegeben, welche wiederum den Fahrwerk-
antrieb 16, den Schwenkwerkantrieb 17 und den Hubwerkantrieb

18 steuert und von diesen Rickmeldesignale Uber die bidirek-
tionalen Verbindungen an die Antriébssteuerung 3 und weiter
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an die Zentraleinheit 1 gelangen sowie auch vom Geberfeld 2 be-
stimmte Grenzwerksignale zur Realisierung von Sicherheitsanfor-
derungen direkt auf die Antriebssteuerung 3 wirken.

Die Steuersignale fir den Schwenkwerkstromrichter werden von
der Zentraleinheit 1 zum Schwenkwerkstromricnter 5 direkt ab-
gegeben. »

Auf dem Mod;tor 6 werden die vorhandenen und aktivierten Funk-
tionseinheiten, die Sollwerte, Istwerte flr ausgewdhlte Funk-
tionseinheiten, Geberstdrungen und Hdhenabweichungen als Dia-
gramm angezeigt.
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Erfindungsanspruch

1‘

Baggersteuerung, insbesondere eine Steuerung fir einen Schau-
felradbagger mit einer fir die Eingabe von Daten vorgesehenen
Bedieneinheit sowie einen Monitor, gekennzeichnet dadurch, daB

eine Zentraleinheit (1) (ber einen ersten, Sollwerte und Akti-
vierungsbefehle empfangenden AnschluB mit der Bedieneinheit

(7) und {ber einen zweiten, mindestens den Sollwerten, Istwer=
ten, Geberstdrungen, aktivierten Funktionseinheiten und‘Héhena
abweichungsdiagrammen entsprechende Signale abgebenden An-
scnluB mit dem Monitor (6) verbunden ist sowie Uber einen drit-
ten, der Fahrwerkstellung, der Hubwerkstellung, der Schwenk-

‘werkstellung und der HGhenstellung fir Planum entsprechende

digitale Signale empfangenden AnschluB mit einem Geberfeld (2),
{iber einen vierten, Stromrichtersteuersignale abgebenden An-

schluB mit einem Schwenkwerkstromrichter (5) und einem fanf-

ten, Steuersignale abgebenden und Rickmeldesignale empfangen-

den AnschluB mit einer Antriebssteuerung (3) gekoppelt ist,

welche weiterhin einmal bidirektional mit einem Antriebs-
feld (4) und zum anderen unidirektional vom Geberfeld (2)
her mit diesem verbunden ist.

Baggersteuerung nach Punkt 1 gekennzeichnet dadurch, da® die

Zentraleinheit (1) aus einer mit dem Monitor (6), mit der
Bedieneinheit (7), mit der Antriebssteuerung (3) und dem
Schwenkwerkstromrichter (5) verbundenen Ein-/Ausgabeein-
heit (9), einer mit dieser eingangsseitig gekoppelten Ge-~
bersignalverarbeitungseinheit (10), einer mit der Ein-/Aus=-
gabeeinheit (9) bidirektional verbundenen Informationsver=-
arbeitungseinheit (8) und einer uhidirektional zur Informa-
tionsverarbeitungseinheit (8), Ein-/Ausgabeeinheit (9) und"
Gebersignalverarbeitungseinheit (10) nin angeschlossenen
Stromveréorgung (11) besteht.

. Baggersteuerung nach Punkt 1 gekennzeichnet dadurch, daf das

Geberfeld (2) aus einem Fahrwerkgeber (12), einem Hubwerk-
geber (13), einem Schwénkwerkgeber (14) und einem Planum-
Hohengeber (15) besteht, welche unidirektional zur Zentral-
einheit (1) hin mit dieser gekoppelt sind.
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4. Baggersteuerung nach Punkt 1 gekennzeichnet dadurch, daB der
Fahrwerkgeber (12), der Hubwerkgebef (13) und der Schwenk~-
werkgeber (14) digitale Signale abgebende Geber sind.

5. Baggersteuerung nach Punkt 1 gekennzeichnet dadurch, daB das
Antriebsfeld (4) aus einem Fahrwerkantrieb (16), einem ’
Schwenkwerkantrieb (17) und einem Hubwerkantrieb (18) be-
steht, welche bidirektional mit der Antriebssteuerung (3)

verbunden sind.
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