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(54) Ferndiagnosesystem und Verfahren zur Ferndiagnose an einem Flurförderzeug

(57) Gegenstand der Erfindung ist ein Ferndiagno-
sesystem für ein Flurförderzeug, das zur Übertragung
einer Vielzahl von Parametern innerhalb des Flurförder-
zeugs einen Datenbus (2) aufweist. An dem Datenbus
(2) ist ein Diagnosemodul (9) anschließbar, welches eine
Kommunikationsvorrichtung (9a) zur Übertragung von
Parametern auf einen externen Diagnoserechner (11)
aufweist. Erfindungsgemäß ist das Diagnosemodul (9)
derart ausgeführt, dass eine begrenzte Auswahl der mit
dem Datenbus (2) übertragenen Parameter auswählbar
ist, die mit der Kommunikationsvorrichtung in Echtzeit

auf den Diagnoserechner (11) übertragbar sind. Das Dia-
gnosemodul (9) und der Diagnoserechner (11) sind der-
art ausgeführt, dass die Auswahl der zur Übertragung
vorgesehenen Parameter mittels des Diagnoserechners
(11) einstellbar ist. Die Kommunikationsvorrichtung zur
Übertragung der Parameter weist ein Modem und/�oder
eine drahtlose Kommunikationseinheit, beispielsweise
nach dem GPRS-�Standard oder dem UMTS-�Standard,
auf.
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Beschreibung

�[0001] Die Erfindung betrifft ein Ferndiagnosesystem
für ein Flurförderzeug, das zur Übertragung einer Viel-
zahl von Parametern innerhalb des Flurförderzeugs ei-
nen Datenbus aufweist, wobei an dem Datenbus ein Dia-
gnosemodul anschließbar ist, welches eine Kommunika-
tionsvorrichtung zur Übertragung von Parametern auf ei-
nen externen Diagnoserechner aufweist.
�[0002] Ebenso betrifft die Erfindung ein Verfahren zur
Ferndiagnose an einem Flurförderzeug, das zur Über-
tragung einer Vielzahl von Parametern innerhalb des
Flurförderzeugs einen Datenbus aufweist, wobei an den
Datenbus ein Diagnosemodul angeschlossen ist, wel-
ches eine Kommunikationsvorrichtung zur Übertragung
von Parametern auf einen externen Diagnoserechner
aufweist.
�[0003] Flurförderzeuge, wie beispielsweise Gegenge-
wichtsgabelstapler, Schubmaststapler, Hochregalstap-
ler oder Hochregalkommissionierer weisen eine Vielzahl
von elektrischen Bauteilen auf, die Signale - im Folgen-
den Parameter genannt - miteinander austauschen. Die
genannten elektrischen Bauteile sind beispielsweise die
Bedienelemente des Flurförderzeugs, elektrische Steue-
rungen, beispielsweise für den Fahrantrieb, die Lenkung
oder eine induktive Zwangsführung des Flurförderzeugs,
elektrische Motoren mit den zugehörigen Leistungselek-
tronikeinheiten für den Fahrantrieb, den Lenkantrieb und
die Lasthandhabungsfunktionen des Flurförderzeugs,
hydraulische Ventile mit den zugehörigen elektrischen
Betätigungselementen, sowie Sensoren, mit denen bei-
spielsweise die Positionen der Lasthandhabungsvorrich-
tung überwacht werden. Die genannten elektrischen
Bauteile sind mittels eines Datenbus miteinander ver-
bunden, über welchen die Parameter übertragen und
zwischen den elektrischen Bauteilen kommuniziert wer-
den. Der Datenbus kann nach einem industrieüblichen
Standard ausgeführt sein, beispielsweise CAN-�Bus oder
RS-�232.
�[0004] Um eine Fehlerdiagnose an dem Flurförder-
zeug durchführen zu können, ist es bekannt, an dem Da-
tenbus des Flurförderzeugs ein Diagnosegerät anzu-
schließen, welches sämtliche auf dem Datenbus über-
tragene Parameter erfasst und speichert.
�[0005] Ein solches Diagnosegerät kann beispielswei-
se von einem tragbaren Computer (Notebook) gebildet
sein, welcher mit einer entsprechenden Schnittstelle für
den Datenbus ausgerüstet ist. Der Einsatz eines solchen
Diagnosegeräts erfordert jedoch, dass eine geschulte
Fachkraft vor Ort am Standort des Flurförderzeugs an-
wesend ist, um das Diagnosegerät bedienen und eine
Auswertung der Daten vornehmen zu können.
�[0006] Weiter sind Lösungen für eine Fehlerfemdia-
gnose an Flurförderzeugen bekannt, bei denen ein Dia-
gnosemodul mit einer Kommunikationsvorrichtung an
dem Flurförderzeug angeschlossen wird. Die Kommuni-
kationsvorrichtung überträgt die auf dem Datenbus vor-
handenen Parameter per Datenfernübertragung auf ei-

nen externen Rechner, beispielsweise in einer Kunden-
dienstzentrale. Die bekannten Anordnungen und Verfah-
ren zur Ferndiagnose sind in Ihrer Anwendung jedoch
dadurch eingeschränkt, dass eine Datenübertragung
und Überwachung in Echtzeit nicht möglich ist.
�[0007] Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe
zu Grunde, ein Ferndiagnosesystem und ein Verfahren
zur Ferndiagnose an einem Flurförderzeug zur Verfü-
gung zu stellen, die eine Diagnose in Echtzeit ermögli-
chen.
�[0008] Diese Aufgabe wird bezüglich des Ferndiagno-
sesystems dadurch gelöst, dass das Diagnosemodul
derart ausgeführt ist, dass eine begrenzte Auswahl der
mit dem Datenbus übertragenen Parameter auswählbar
ist, die mit der Kommunikationsvorrichtung in Echtzeit
auf den Diagnoserechner übertragbar sind. Bei den mit
der Kommunikationsvorrichtung übertragenen Parame-
tern handelt es sich insbesondere um Steuersignale und
Sensorsignale, die auf dem Datenbus vorliegen. Für die
Übertragung mit der Kommunikationsvorrichtung wird
nur ein kleiner Teil der auf dem Datenbus vorliegenden
Daten ausgewählt. Die Auswahl erfolgt dabei in Abhän-
gigkeit davon, welche Funktion des Flurförderzeugs per
Ferndiagnose überprüft werden soll. Die Datenübertra-
gung mit der Kommunikationsvorrichtung auf den exter-
nen Diagnoserechner erfolgt beispielsweise durch ein
Modem, über GPRS oder über UMTS und weist damit in
jedem Fall eine geringere Übertragungskapazität auf als
der Datenbus im Flurförderzeug. Bei der erfindungsge-
mäßen Anordnung ist entscheidend, dass nur die für die
jeweilige Funktion relevanten Parameter ausgewählt und
übertragen werden. Die Datenmenge wird dabei so weit
reduziert, dass die Datenübertragung mit der Kommuni-
kationsvorrichtung auf den externen Diagnoserechner
ohne Zeitverzögerung, also in Echtzeit erfolgen kann.
�[0009] Zweckmäßig ist es hierbei, wenn das Diagno-
semodul und der Diagnoserechner derart ausgeführt
sind, dass die Auswahl der zur Übertragung vorgesehe-
nen Parameter mittels des Diagnoserechners einstellbar
ist. Dies bedeutet, dass das Diagnosemodul am Flurför-
derzeug mittels des Diagnoserechners ferngesteuert
wird. Die Auswahl der Parameter kann dabei automa-
tisch durch den Diagnoserechner oder durch die Bedien-
person des Diagnoserechners erfolgen.
�[0010] Vorteilhafterweise ist das Diagnosemodul der-
art ausgeführt, dass die Übertragung der Parameter
wahlweise zeitgetaktet oder ereignisabhängig erfolgt.
Zeitgetaktet bedeutet, dass die Übertragung der ausge-
wählten Parameter regelmäßig in gleichen Zeitabstän-
den stattfindet. Bei einer ereignisabhängigen Übertra-
gung wird ein Parameter nur dann übertragen, wenn er
sich verändert hat. Dabei kann ein Hysteresewert einge-
stellt werden, derart, dass eine Datenübertragung nur
dann erfolgt, wenn die Veränderung des Parameters grö-
ßer als der eingestellte Hysteresewert ist.
�[0011] Zweckmäßig ist es hierbei, wenn das Diagno-
semodul und der Diagnoserechner derart ausgeführt
sind, dass die Auswahl zwischen der zeitgetakteten und
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der ereignisabhängigen Parameterübertragung mittels
des Diagnoserechners erfolgt.
�[0012] Die Kommunikationsvorrichtung weist zur
Übertragung der Parameter ein Modem und/ �oder eine
drahtlose Kommunikationseinheit, beispielsweise nach
dem GPRS-�Standard oder dem UMTS-�Standard, auf.
�[0013] Bezüglich des Verfahrens zur Ferndiagnose an
einem Flurförderzeug wird die eingangs gestellte Aufga-
be dadurch gelöst, dass eine begrenzte Auswahl der mit
dem Datenbus übertragenen Parameter ausgewählt
wird, die mit der Kommunikationsvorrichtung in Echtzeit
auf den Diagnoserechner übertragen werden. Für die
Übertragung mit der Kommunikationsvorrichtung wird
nur ein kleiner Teil der auf dem Datenbus vorliegenden
Daten ausgewählt. Die Auswahl erfolgt dabei in Abhän-
gigkeit davon, welche Funktion des Flurförderzeugs per
Ferndiagnose überprüft werden soll. Die Datenübertra-
gung mit der Kommunikationsvorrichtung auf den exter-
nen Diagnoserechner erfolgt beispielsweise durch ein
Modem, über GPRS oder UMTS und weist damit in jedem
Fall eine geringere Übertragungskapazität auf als der
Datenbus im Flurförderzeug. Bei dem erfindungsgemä-
ßen Verfahren ist entscheidend, dass nur die für die je-
weilige Funktion relevanten Parameter ausgewählt und
übertragen werden. Die Datenmenge wird dabei so weit
reduziert, dass die Datenübertragung mit der Kommuni-
kationsvorrichtung auf den externen Diagnoserechner
ohne Zeitverzögerung, also in Echtzeit erfolgen kann.
�[0014] Die Auswahl der zur Übertragung vorgesehe-
nen Parameter wird mittels des Diagnoserechners ein-
gestellt. Das Diagnosemodul wird am Flurförderzeug mit-
tels des Diägnoserechners ferngesteuert. Die Auswahl
der Parameter kann dabei automatisch durch den Dia-
gnoserechner oder durch die Bedienperson des Diagno-
serechners erfolgen.
�[0015] Zur Durchführung der Ferndiagnose sind für
verschiedene Funktionen des Flurförderzeugs bestimm-
te Parametergruppen definiert. Die Definition der Para-
metergruppen erfolgt dabei am Diagnoserechner. Jede
Parametergruppe ist dazu geeignet, eine spezifische
Funktion des Flurförderzeugs gezielt zu überwachen.
�[0016] Vorteilhafterweise ist zur Ferndiagnose für die
Funktion der Lenkung eine Parametergruppe definiert,
die als Parameter den tatsächlichen Lenkwinkel, den
Lenkradwinkel und die Drehzahl eines Lenkmotors um-
fasst. Der tatsächliche Lenkwinkel gibt die Stellung des
gelenkten Rads, der Lenkradwinkel die Stellung des
Lenkrads wieder. Der in der Regel als Elektromotor aus-
geführte Lenkmotor erzeugt die zum Bewegen des ge-
lenkten Rads erforderliche Kraft. Neben den genannten
Parametern können noch einige weitere Parameter, z.B.
eine Feineinstellung des Geradeauslaufs oder ein Red-
undanzsignals des Lenkgebers am Lenkrad zur selben
Parametergruppe gehören.
�[0017] Zur Ferndiagnose für die Funktion der Hydrau-
likanlage ist eine Parametergruppe definiert, die als Pa-
rameter die Drehzahl einer Hydraulikpumpe, die Tempe-
ratur eines Pumpenmotors und den Strom in einer Lei-

stungselektronikeinheit des Pumpenmotors umfasst. Zur
Hydraulikanlage gehört eine meist als Zahnradpumpe
ausgeführte Hydraulikpumpe, die von einem elektri-
schen Pumpenmotor angetrieben wird. Der Pumpenmo-
tor wird von einer Leistungselektronikeinheit mit Strom
versorgt, die beispielsweise eine Impulssteuereinheit
oder einen Umrichter umfassen kann.
�[0018] Zweckmäßigerweise ist zur Ferndiagnose für
die Funktion eines Lasthandhabungsmittels eine Para-
metergruppe definiert, die als Parameter die Stellung ei-
nes von einer Bedienperson betätigten Bedienelements,
die Drehzahl einer Hydraulikpumpe, den Steuerstrom
mindestens eines Hydraulikventils und die Ist-�Position
des Lasthandhabungsmittels umfasst. Wenn das Flur-
förderzeug beispielsweise von einem Hochregalstapler
mit einer Schwenkschubgabel gebildet ist, sind als Last-
handhabungsmittel ein Haupthubmast, eine Seiten-
schubvorrichtung, eine Schwenkvorrichtung und ein Zu-
satzhubmast vorhanden. Die Funktion dieser hydrau-
lisch betätigten Lasthandhabungsmittel kann mit den ge-
nannten Parametern überwacht werden. Die hydrauli-
sche Betätigung erfolgt dabei mittels eines von einem
Hydraulikzylinder oder einem Hydraulikmotor gebildeten
Stellglied, welches über ein Hydraulikventil von einer Hy-
draulikpumpe mit Hydrauliköl versorgt wird. Das Hydrau-
likventil wird elektrisch, beispielsweise über Stellmagne-
te gesteuert.
�[0019] Zur Ferndiagnose für die Funktion einer induk-
tiven Zwangsführung des Flurförderzeugs ist eine Para-
metergruppe definiert, die als Parameter den Abstand
einer ersten Antenne zu einem Leitdraht und den Ab-
stand einer zweiten Antenne zu einem Leitdraht umfasst.
Insbesondere Hochregalflurförderzeuge sind innerhalb
eines Regalgangs häufig zwangsgeführt. Wenn eine in-
duktive Zwangsführung vorgesehen ist, orientiert sich
das Flurförderzeug an einem im Boden eingelassenen
Leitdraht. Mit zwei vorne und hinten am Flurförderzeug
angeordneten Antennen wird die Position des Flurförder-
zeugs relativ zum Leitdraht erfasst. Als weiterer für die
Funktion der induktiven Zwangsführung relevanter Pa-
rameter kann die Frequenz des mit den Antennen am
Leitdrahtsignal gemessenen Signals herangezogen wer-
den.
�[0020] Die Übertragung der Parameter erfolgt wahl-
weise zeitgetaktet oder ereignisabhängig. Zeitgetaktet
bedeutet, dass die Übertragung der ausgewählten Pa-
rameter regelmäßig in gleichen Zeitabständen erfolgt.
Bei einer ereignisabhängigen Übertragung, wird ein Pa-
rameter nur dann übertragen, wenn er sich verändert hat.
Dabei kann ein Hysteresewert eingestellt werden, derart,
dass eine Datenübertragung nur dann erfolgt, wenn die
Veränderung des Parameters größer als der eingestellte
Hysteresewert ist.
�[0021] Die Auswahl zwischen einer zeitgetakteten
oder einer ereignisabhängigen Parameterübertragung
wird mittels des Diagnoserechners eingestellt. Das Dia-
gnosemodul wird am Flurförderzeug mittels des Diagno-
serechners femgesteuert. Die Auswahl der Parameter
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kann dabei automatisch durch den Diagnoserechner
oder durch die Bedienperson des Diagnoserechners er-
folgen.
�[0022] Vorzugsweise erfolgt die Übertragung der Pa-
rameter über ein Modem und/ �oder über eine drahtlose
Kommunikationseinheit, beispielsweise nach dem
GPRS-�Standard oder dem UMTS-�Standard.
�[0023] Weitere Vorteile und Einzelheiten der Erfindung
werden anhand des in der schematischen Figur darge-
stellten Ausführungsbeispiels näher erläutert.
�[0024] Die Figur zeigt den schematischen Aufbau ei-
nes erfindungsgemäßen Ferndiagnosesystems für ein
Flurförderzeug. Innerhalb des gestrichelten Kastens 1
sind die zum Flurförderzeug gehörenden Elemente des
Ferndiagnosesystems dargestellt. Dabei sind verschie-
dene elektrische Komponenten 3-8 an einen zentralen
Datenbus 2 angeschlossen. Die Komponenten 3-8 kom-
munizieren über den Datenbus 2 verschiedenste Para-
meter, bei denen es sich beispielsweise um Signale von
Bedienelementen, Sensorsignale oder Steuersignale
handelt. Konkret stellen die Komponenten 3-8 beispiels-
weise eine Lenkvorrichtung 3, eine Vorrichtung 4 zur Leit-
drahtführung des Flurförderzeugs, ein hydraulisches
Pumpenaggregat 5, eine Seitenschubvorrichtung 6 für
eine Last, eine Schwenkvorrichtung 7 für eine Last und
eine Hubvorrichtung 8 für eine Last dar.
�[0025] Der Datenbus 2 ist nach einem in Fahrzeugen
üblichen Standard ausgeführt, beispielsweise nach
CAN- �Bus oder RS-�232, und arbeitet beispielsweise mit
einer Taktung von 20 Millisekunden. Die Datenübertra-
gung über den Datenbus erfolgt damit ohne für den Be-
trieb des Flurförderzeugs relevante Zeitverzögerung.
�[0026] Um eine Ferndiagnose an dem Flurförderzeug
durchzuführen, wird ein Diagnosemodul 9 mit dem Da-
tenbus 2 verbunden. Das Flurförderzeug weist hierzu ei-
ne Schnittstelle 10 auf, die beispielsweise von einer Stek-
kerverbindung oder einer drahtlosen Verbindung mit ho-
her Übertragungsrate, beispielsweise nach dem Blue-
tooth-�Standard, ausgebildet sein kann. In einer alterna-
tiven Variante kann das Diagnosemodul auch fest im
Flurförderzeug eingebaut sein. Eine Schnittstelle 10 ist
dann nicht erforderlich.
�[0027] Entscheidend für die Funktion des Ferndiagno-
sesystems ist, dass an dem Diagnosemodul 9 sämtlich
mit dem Datenbus 2 übertragenen Daten vorliegen. Be-
standteil des Diagnosemoduls 9 ist eine Kommunikati-
onsvorrichtung 9a, über welche das Diagnosemodul 9
mit einem externen Diagnoserechner 11 kommunizieren
kann. Diese Kommunikation zwischen dem Diagnose-
modul 9 und dem Diagnoserechner 11 kann beispiels-
weise über ein Modem, über eine ISDN-�Verbindung,
über GPRS oder über UMTS erfolgen.
�[0028] Erfindungsgemäß wird dabei von dem Diagno-
semodul 9 auf den Diagnoserechner 11 nur ein geringer
Teil der auf dem Datenbus 2 vorhandenen Parameter
übertragen. Die Übertragung dieser wenigen ausgewähl-
ten Parameter kann dann in Echtzeit, also ohne wesent-
liche Zeitverzögerung erfolgen. Die Auswahl derjenigen

Parameter, die auf den Diagnoserechner 11 übertragen
werden sollen, erfolgt mittels des Diagnoserechners 11.
Der Diagnosevorgang am Flurförderzeug kann damit
komplett von dem externen Diagnoserechner 11 aus ge-
steuert werden. Die während des Diagnosevorgang ge-
wonnenen Daten können dann direkt am externen Diä-
gnoserechner ausgewertet werden.
�[0029] Ebenfalls möglich ist es, von dem Diagnose-
rechner 11 aus über das Diagnosemodul 9 Einstellungen
am Flurförderzeug vorzunehmen, beispielsweise be-
stimmte Parameter zu setzen oder die auf den Steue-
rungen im Flurförderzeug laufende Software zu beein-
flussen, zu aktualisieren oder auszutauschen.
�[0030] Das Flurförderzeug und der Diagnoserechner
11 können an beliebigen Orten, die mit der genutzten
Kommunikationseinrichtung erreichbar sind, angeordnet
sein. Beispielsweise kann das Flurförderzeug in einer
Werkstatt für Flurförderzeuge stehen und der Diagnose-
rechner 11 in einem abgeschlossenen Raum derselben
Werkstatt angeordnet sein. Ebenfalls möglich ist es, von
einer Werkstätte für Flurförderzeuge aus eine Ferndia-
gnose an einem Flurförderzeug durchzuführen, das auf
dem Betriebsgelände eines Kunden steht. Um unge-
wöhnliche Störungen am Flurförderzeug analysieren zu
können, kann sich mit dem erfindungsgemäßen System
beispielsweise eine Kundendienstzentrale oder ein Ent-
wicklungsingenieur des Flurförderzeugherstellers über
große Entfernungen hinweg mit dem Flurförderzeug ver-
binden. Dies erleichtert beispielsweise auch die Durch-
führung von Wartungs- und Reparaturarbeiten arbeiten
an Orten, an denen kein ausreichend geschultes War-
tungspersonal zur Verfügung steht.

Patentansprüche

1. Ferndiagnosesystem für ein Flurförderzeug, das zur
Übertragung einer Vielzahl von Parametern inner-
halb des Flurförderzeugs einen Datenbus (2) auf-
weist, wobei an dem Datenbus (2) ein Diagnosemo-
dul (9) anschließbar ist, welches eine Kommunika-
tionsvorrichtung (9a) zur Übertragung von Parame-
tern auf einen externen Diagnoserechner (11) auf-
weist, dadurch gekennzeichnet, dass das Diagno-
semodul (9) derart ausgeführt ist, dass eine begrenz-
te Auswahl der mit dem Datenbus (2) übertragenen
Parameter auswählbar ist, die mit der Kommunika-
tionsvorrichtung in Echtzeit auf den Diagnoserech-
ner (11) übertragbar sind.

2. Ferndiagnosesystem nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass das Diagnosemodul (9) und
der Diagnoserechner (11) derart ausgeführt sind,
dass die Auswahl der zur Übertragung vorgesehe-
nen Parameter mittels des Diagnoserechners (11)
einstellbar ist.

3. Ferndiagnosesystem nach Anspruch 1 oder 2, da-
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durch gekennzeichnet, dass das Diagnosemodul
(9) derart ausgeführt ist, dass die Übertragung der
Parameter wahlweise zeitgetaktet oder ereignisab-
hängig erfolgt.

4. Ferndiagnosesystem nach Anspruch 3, dadurch
gekennzeichnet, dass das Diagnosemodul (9) und
der Diagnoserechner (11) derart ausgeführt sind,
dass die Auswahl zwischen der zeitgetakteten und
der ereignisabhängigen Parameterübertragung mit-
tels des Diagnoserechners (11) erfolgt.

5. Ferndiagnosesystem nach einem der Ansprüche 1
bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass die Kommu-
nikationsvorrichtung zur Übertragung der Parameter
ein Modem und/�oder eine drahtlose Kommunikati-
onseinheit, beispielsweise nach dem GPRS-�Stan-
dard oder dem UMTS-�Standard, aufweist.

6. Verfahren zur Ferndiagnose an einem Flurförder-
zeug, das zur Übertragung einer Vielzahl von Para-
metern innerhalb des Flurförderzeugs einen Daten-
bus (2) aufweist, wobei an den Datenbus (2) ein Dia-
gnosemodul (9) angeschlossen ist,� welches eine
Kommunikationsvorrichtung zur Übertragung von
Parametern auf einen externen Diagnoserechner
(11) aufweist, dadurch gekennzeichnet, dass eine
begrenzte Auswahl der mit dem Datenbus (2) über-
tragenen Parameter ausgewählt wird, die mit der
Kommunikationsvorrichtung in Echtzeit auf den Dia-
gnoserechner (11) übertragen werden.

7. Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Auswahl der zur Übertragung
vorgesehenen Parameter mittels des Diagnose-
rechners (11) eingestellt wird.

8. Verfahren nach Anspruch 6 oder 7, dadurch ge-
kennzeichnet, dass zur Durchführung der Ferndia-
gnose für verschiedene Funktionen des Flurförder-
zeugs bestimmte Parametergruppen definiert sind.

9. Verfahren nach einem der Ansprüche 6 bis 8, da-
durch gekennzeichnet, dass zur Ferndiagnose für
die Funktion der Lenkung eine Parametergruppe de-
finiert ist, die als Parameter den tatsächlichen Lenk-
winkel, den Lenkradwinkel und die Drehzahl eines
Lenkmotors umfasst.

10. Verfahren nach einem der Ansprüche 6 bis 9, da-
durch gekennzeichnet, dass zur Ferndiagnose für
die Funktion der Hydraulikanlage eine Parameter-
gruppe definiert ist, die als Parameter die Drehzahl
einer Hydraulikpumpe, die Temperatur eines Pum-
penmotors und den Strom in einer Leistungselektro-
nikeinheit des Pumpenmotors umfasst.

11. Verfahren nach einem der Ansprüche 6 bis 10, da-

durch gekennzeichnet, dass zur Ferndiagnose für
die Funktion eines Lasthandhabungsmittels eine Pa-
rametergruppe definiert ist, die als Parameter die
Stellung eines von einer Bedienperson betätigten
Bedienelements, die Drehzahl einer Hydraulikpum-
pe, den Steuerstrom mindestens eines Hydraulik-
ventils und die Ist-�Position des Lasthandhabungs-
mittels umfasst.

12. Verfahren nach einem der Ansprüche 6 bis 11, da-
durch gekennzeichnet, dass zur Ferndiagnose für
die Funktion einer induktiven Zwangsführung des
Flurförderzeugs eine Parametergruppe definiert ist,
die als Parameter den Abstand einer ersten Antenne
zu einem Leitdraht und den Abstand einer zweiten
Antenne zu einem Leitdraht umfasst.

13. Verfahren nach einem der Ansprüche 6 bis 12, da-
durch gekennzeichnet, dass die Übertragung der
Parameter wahlweise zeitgetaktet oder ereignisab-
hängig erfolgt.

14. Verfahren nach Anspruch 13, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Auswahl zwischen einer zeitge-
takteten oder einer ereignisabhängigen Parameter-
übertragung mittels des Diagnoserechners (11) ein-
gestellt wird.

15. Verfahren nach einem der Ansprüche 6 bis 14, da-
durch gekennzeichnet, dass die Übertragung der
Parameter über ein Modem und/�oder über eine
drahtlose Kommunikationseinheit, beispielsweise
nach dem GPRS-�Standard oder dem UMTS-�Stan-
dard, erfolgt.
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