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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft einen Kran,
insbesondere Turmdrehkran, mit zumindest zwei An-
triebseinrichtungen fiir Kran- und/oder Lastbewegungen
infum mehrere Bewegungsachsen, sowie einer Kran-
steuerung zum Steuern der Antriebseinrichtungen, wo-
bei die Kransteuerung eine Uberwachungseinrichtung
zum Uberwachen der Kranbelastung und Beschrinken
von Kranbewegungen bei Erreichen von Lastgrenzen
aufweist. Ein solcher Kran ist beispielsweise aus der EP
0 849 213 A1 bekannt.

[0002] BeiKranen wie Baukranen, beispielsweise Mo-
bilbaukranen oder Turmdrehkranen wird Ublicherweise
mittels einer Kransteuerung bzw. einer darin implemen-
tierten Uberwachungseinrichtung (iberwacht, ob die
Standfestigkeit des Krans gewahrleistetistoder die Kran-
belastung eine kritische Lastgrenze erreicht, so dass der
Kran umzufallen droht oder in anderer Weise geféhrdet
ist, um dann ggf. rechtzeitig die entsprechenden An-
triebseinrichtungen des Krans abzuschalten. Insbeson-
dere kdnnen dabei die Hublast und die Ausladung der
Hublast Gberwacht werden, was beispielsweise liber die
Bestimmung der am Hubseil wirkenden Zugkraft bzw.
ein hierdurch an der Hubseilwinde induziertes Drehmo-
ment, und - was die Ausladung anbelangt - tber die Po-
sition einer Laufkatze bzw. eine abgespulte Katzfahrseil-
lange erfolgen kann. Je nach Krantyp kénnen die ge-
nannten GréRen aber auch in anderer Weise bestimmt
werden, wobei beispielsweise bei Kranen mit wippbarem
Ausleger die Ausladung Uber den Wippwinkel und ggf.
die austeleskopierte Auslegerlange bestimmt werden
kann. Mit der Bestimmung der Hublast und deren Aus-
ladung kann im Ergebnis ein auf den Kran wirkendes
Lastmoment bestimmt werden, das mit einer entspre-
chenden Lastgrenze in Form eines Grenzmoments ver-
glichen wird, um die Standfestigkeit des Krans zu ge-
wiéhrleisten. Erkennt die Uberwachungseinrichtung,
dass eine generell zu schwere Last gehoben wird oder
eine bestimmte Hublast zu weit nach auen verfahren
wird, so dass die Ausladung fur diese Last zu grof3 wird,
kann die Kransteuerung den Hubwerksantrieb und den
Katzfahrantrieb stillsetzen, um die Standfestigkeit des
Krans sicherzustellen.

[0003] Die Standfestigkeit des Krans hangt dabei je-
doch nicht ausschliefllich von den genannten GréRen
Hublast und Ausladung ab, sondern wird auch von dy-
namischen Grofen wie Bewegungsgeschwindigkeit und
Beschleunigung beeinflusst. Um einerseits fir schnelle
Kran- bzw. Lastbewegungen, die die Antriebsgeschwin-
digkeiten der Antriebseinrichtungen voll ausnutzen, stets
die ausreichende Standfestigkeit bzw. Sicherheit zu ge-
wahrleisten, andererseits aber fiir langsame Kranbewe-
gungen mit nur geringen Beschleunigungen die Stand-
festigkeit mdglichst weit auszunutzen und hohe Lasten
heben zu kénnen, wurde bereits vorgeschlagen, zwei
verschiedene Lastgrenzen zu definieren und in der Uber-
wachungseinrichtung abzulegen bzw. als Referenz zu
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verwenden. Fir den sozusagen normalen Kranbetrieb
wird die Lastgrenze, die auch fiir schnelle Kranbewegun-
gen ausreichende Sicherheit gewabhrleistet, zugrunde
gelegt, wahrend flr anspruchsvollere Hubaufgaben mit
héheren Lasten und/oder gréReren Ausladungen eine
weitere, hdhere Lastgrenze zugrunde gelegt wird. Hierfiir
kann der Kranfiihrer die erstgenannte, niedrigere Last-
grenze Uberfahren, wobei die Kransteuerung sicherstellt,
dass die Verfahrgeschwindigkeiten der Antriebseinrich-
tungenreduziertwerden und nur noch kleinere Beschleu-
nigungen gefahren werden kénnen. Eine solche Trag-
lasterh6hung an Kranen wird bisweilen als "Powerlift" be-
zeichnet und ist beispielsweise aus der Schrift EP 0 849
213 A1 bekannt. Umdie Traglastreserve bis zur erhéhten
zweiten Lastgrenze nutzen zu koénnen, kann die erste
Lastgrenze bzw. das mit Erreichen dieser Lastgrenze
einhergehende Stillsetzen der Antriebe manuell vom
Kranfilhrer oder auch automatisch deaktiviert werden,
wobei dies mit einer entsprechenden Reduzierung der
Verfahrgeschwindigkeiten und der Beschleunigungen
der Antriebseinrichtungen durch die Kransteuerung ein-
hergeht.

[0004] Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe
zugrunde, einen weiter verbesserten Kran der eingangs
genannten Art zu schaffen, der Nachteile des Standes
der Technik vermeidet und Letzteren in vorteilhafter Wei-
se weiterbildet. Insbesondere soll eine weitere Traglast-
steigerung erreicht werden, dabei gleichzeitig jedoch die
Standfestigkeit und Sicherheit des Krans sichergestellt
bleiben.

[0005] Erfindungsgemal wird die genannte Aufgabe
durch einen Kran gemaf Anspruch 1 gel6st. Bevorzugte
Ausgestaltungen der Erfindung sind Gegenstand der ab-
hangigen Anspriiche.

[0006] Es wird vorgeschlagen, einen weiter erhéhten
Traglastbereich vorzusehen, in dem Kran- bzw. Lastbe-
wegungen nur noch durch einzeln betatigbare Antriebs-
einrichtungen mdoglich sind. Um die Last an die ge-
wiinschte Stelle zu verfahren, kdnnen zwar immer noch
mehrere Bewegungsachsen bzw. Antriebseinrichtungen
betétigt werden, dies jedoch nicht mehr gleichzeitig, son-
dern nur noch nacheinander. Hierdurch kénnen die auf-
tretenden dynamischen Belastungen weiter reduziert
und dementsprechend die Festigkeit bzw. Standfestig-
keit des Krans weiter ausgereizt werden. Erfindungsge-
maR umfasst die Uberwachungseinrichtung zumindest
zwei Lastgrenzen, zwischen denen die Antriebseinrich-
tungen nur noch einzeln betatigbar sind. Im Vergleich zu
Lésungen, die die zuldssige Lastgrenze durch Reduzie-
rung der Verfahrgeschwindigkeiten und Beschleunigun-
gen der Hublast hinauszuschieben versuchen, kann
durch die Kransteuerung, die in dem erweiterten Trag-
lastbereich nur noch eine Einzelbetatigung der Antriebs-
einrichtungen zuldsst, die Lastgrenze, bei der eine Kran-
abschaltung erfolgen muss, noch weiter hinausgescho-
ben werden bzw. eine noch héhere Traglast erreicht wer-
den.

[0007] Um eine komfortable, effiziente Bedienung des
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Krans mit einer bestmdglichen Traglastausreizung zu
kombinieren, kann in Weiterbildung der Erfindung die
Kransteuerung bzw. deren Uberwachungseinrichtung
derart beschaffen sein, dass verschiedene erweiterte
Traglastbereiche definiert bzw. Gberwacht und fir diese
verschiedenen, erweiterten Traglastbereiche verschie-
dene Beschrankungsmodi fir die Beschrédnkung der
Kranbewegungen vorgesehen werden. Insbesondere
kann zuséatzlich zu dem schon genannten Traglastbe-
reich, in dem die Kransteuerung nur noch eine Einzelbe-
tatigung der Antriebseinrichtungen zuldsst, ein weiterer
Traglastbereich vorgesehen sein, in dem die Kransteu-
erung zwar die gleichzeitige Betdtigung mehrere An-
triebseinrichtungen zulasst, dies jedoch nur mit be-
schrankter Antriebsgeschwindigkeit und/oder be-
schrankter Antriebsbeschleunigung.

[0008] Vorteilhafterweise ist der genannte Betriebs-
modus, in dem mehrere Antriebseinrichtungen gleichzei-
tigmitreduzierten Geschwindigkeiten und/oder reduzier-
ten Beschleunigungen betatigt werden kdnnen, dem
Traglastbereich, in dem nur noch eine Einzelbetatigung
moglichist, vorgeschaltet; d.h. im Betriebsmodus mit Ein-
zelbetatigung ist die Lastgrenze noch weiter hinausge-
schoben. Insbesondere kann die Kransteuerung bzw.
deren Uberwachungseinrichtung bei Erreichen einer ers-
ten Lastgrenze, bis zu der ein uneingeschrankter Kran-
betriebs mit maximalen Antriebsgeschwindigkeiten bzw.
Beschleunigungen mdglich ist, zunachst die maximal
moglichen Antriebsgeschwindigkeiten und/oder maxi-
mal mdglichen Beschleunigungen der Antriebseinrich-
tungen - ggf. nur einer Antriebseinrichtung oder mehrerer
oder aller Antriebseinrichtungen - beschranken. Wenn
eine zweite, fur den Betriebs mit beschrankten Ge-
schwindigkeiten bzw. Beschleunigungen geltende Last-
grenze erreicht wird, kann die Kransteuerung die Beta-
tigbarkeit der Antriebseinrichtungen dahingehend be-
schranken, dass diese nur noch einzeln betatigt werden
kénnen.

[0009] In Weiterbildung der Erfindung kann die Steu-
ereinrichtung dabei derart ausgebildet sein, dass im ge-
nannten Betriebsmodus der Einzelbetatigbarkeit zwi-
schen der Betatigung verschiedener Antriebseinrichtun-
gen eine Zwangspause vorgesehen wird, die vorteilhaf-
terweise ausreichend gro3 bemessen ist, um dynami-
sche Reaktionen wie Pendelbewegungen zu eliminieren
bzw. zumindest ausreichend zu reduzieren, wenn eine
erste Antriebseinrichtung abgeschaltet und bevor eine
zweite Antriebseinrichtung eingeschaltet wird. Diese von
einem Zeitsteuer- bzw. Pausenerzeugerbaustein der
Kransteuerung vorgesehene Betatigungspause kann
zumindest mehrere Sekunden bis einige Minuten betra-
gen, wobei die Lange der jeweils vorgegebenen Bewe-
gungspause vom jeweils stillgesetzten und/oder anzu-
fahrenden Antrieb abhangig gemacht sein kann. Bei-
spielsweise kann eine vergleichsweise ldngere Bewe-
gungspause vorgesehen werden, wenn eine Drehbewe-
gung des Krans beendet wird und eine Katzfahrbewe-
gung gestartet werden soll, wahrend eine vergleichswei-
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se kurzere Bewegungspause ausreichend sein kann,
wenn zunachst das Hubwerk betatigt wird und dann eine
Katzfahrbewegung eingeleitet werden soll.

[0010] Vorteilhafterweise kann in dem genannten Be-
triebsmodus bzw. Lastbereich, in dem die Antriebsein-
richtungen nur einzeln nacheinander betatigt werden
kénnen, zusatzlich zur Einzelbetatigung auch noch eine
Bewegungsbeschrankung durch reduzierte Geschwin-
digkeiten und/oder Beschleunigungen vorgesehen sein.
Die fahrbaren, reduzierten Geschwindigkeiten des ge-
nannten Einzelbetatigungsmodus kénnen dabei gegen-
Uber dem Betriebsmodus, in dem noch mehrere An-
triebseinrichtungen mit reduzierter Geschwindigkeit
bzw. reduzierter Beschleunigung betéatigt werden kon-
nen, nochmals reduziert, um die Tragfahigkeit fiir spezi-
elle Hubaufgaben mdglichst weitgehend auszureizen.
[0011] Die genannte Lastgrenze, die den Betrieb mit
einzeln betatigten Antriebseinrichtungen begrenzt, kann
die Abschaltgrenze des Krans bilden, bei deren Errei-
chen dann die Antriebseinrichtungen endgiiltig abge-
schaltet werden bzw. nur noch in eine Richtung betatigt
werden konnen, in der die auf den Kran wirkende Last,
also insbesondere Hublast und Ausladung, reduziert
wird. Beispielsweise kann auch ein Ablassen des Hub-
seils oder ein Einfahren der Laufkatze zugelassen wer-
den, um die Kranbelastung zu reduzieren.

[0012] Die genannten Lastgrenzen kdnnen dabei
grundsatzlich verschieden ausgebildet sein, beispiels-
weise einen Grenzwert fiir ein auf den Kran wirkendes
Lastmoment bilden. In Weiterbildung der Erfindung kén-
nen die genannten Lastgrenzen in Form von Grenzlast-
kurven ausgebildet sein, die fur verschiedene Ausladun-
gen der Hublast verschiedene Hublastgrenzwerte vor-
geben. Insbesondere kénnen die genannten Grenzlast-
kurven im Bereich kleinster Ausladungen eine konstante
Grenzlastvorgeben, umdannandiesen geraden Bereich
anschlieRend fur groRere Ausladungen eine kleiner wer-
dende, sich abflachende Kurve bilden. Je nach Krantyp
sind aber auch andere Ausbildungen der Lastgrenze
moglich.

[0013] Die Antriebseinrichtungen, die in den verschie-
denen Betriebsmodi den genannten Begrenzungen un-
terworfen werden, insbesondere im vorbeschriebenen
erweiterten Grenzlastbereich nur noch einzeln betatigbar
sind, kdnnen verschiedenen Bewegungsachsen des
Krans zugeordnet sein, insbesondere das Hubwerk, die
Laufkatze und das Drehwerk des Krans bzw. die den
genannten Komponenten zugeordneten Hubwerksan-
triebe, Laufkatzenantriebe und Drehwerksantriebe um-
fassen, so dass in dem genannten erweiterten Traglast-
bereich das Hubwerk, die Laufkatze und das Drehwerk
des Krans nunmehr einzeln, d.h. nicht mehr gleichzeitig,
sondern nur noch nacheinander betatigbar sind.

[0014] Je nach Krantyp kénnen auch andere Antriebs-
einrichtungen in entsprechender Weise im genannten
Einzelbetriebsmodus betatigbar bleiben. Dies kann bei-
spielsweise bei einem Kran mit einem wippbaren Ausle-
ger bzw. einer wippbaren Auslegerspitze oder einem an-
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deren wippbaren Auslegerteil der Wippantrieb sein. Al-
ternativ oder zusatzlich kann ein Ballast im Einzelbe-
triebsmodus verstellbar bleiben oder ein Gegenausleger
im genannten Einzelbetriebsmodus einzeln verstellt wer-
den. Weiterhin alternativ oder zuséatzlich kann ein Ver-
fahrantrieb zum Verfahren des ganzen Krans im Einzel-
betriebsmodus verfahrbar bleiben, was naturlich vom je-
weiligen Krantyp abhéangt.

[0015] Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines
bevorzugten Ausflihrungsbeispiels und zugehdrigen
Zeichnungen naher erlautert. In den Zeichnungen zei-
gen:

eine schematische Seitenansicht eines Mobil-
baukrans, dessen auf einem drehbaren Ober-
wagen abgestitzter Turm einen wippbaren
Ausleger mit Laufkatze tragt, und

Fig. 1:

Fig. 2:  ein die Hublast/Ausladungs-Diagramm, das
die mehreren Lastgrenzen in Form verschie-
dener Grenzlastkurven und die hierdurch de-
finierten verschiedenen Traglastbereiche
zeigt, in denen die Kransteuerung in verschie-
denen Betriebsmodi verschiedene Beschran-

kungen der Kranbewegungen vorsieht.

[0016] Wie Fig. 1 zeigt, kann der Kran 1 als Mobilbau-
kran bzw. mobiler Turmdrehkran ausgebildet sein, der
einen Turm 2 umfasst, der auf einer Drehblhne 3 abge-
stutzt ist, die auf einem Unterwagen 4 sitzt und um eine
aufrechte Drehachse mittels einer Drehwerks-Antriebs-
einrichtung 9 gedreht werden kann. Der genannte Un-
terwagen 4 kann als Lastkraftwagen oderin anderer Wei-
se verfahrbar ausgebildet sein, ggf. aber auch eine fest
verankerte bzw. abgestiitzte Abstltzbasis sein.

[0017] Der Turm 2 kann einen Ausleger 5 tragen, der
um eine liegende, quer verlaufende Wippachse auf und
nieder wippbar sein kann, vgl. Fig. 1. Eine Wipp-Antriebs-
einrichtung 12 fur den Ausleger 5 kann beispielsweise
Uiber die Abspannverseilung den Ausleger 5 wippen.
[0018] An dem genannten Ausleger 5 kann eine Lauf-
katze 6 langsverfahrbar gelagert sein, die durch einen
Laufkatzen-Antriebseinrichtung 11 beispielsweise iber
ein entsprechendes Katzfahrseil verfahren werden kann.
Uber die genannte Laufkatze 6 kann ein Hubseil 8 ab-
laufen, an dem ein Lastgeschirr beispielsweise in Form
eines Lasthakens 7 angebunden sein kann, um eine Last
in an sich bekannter Weise zu heben. Eine Hubwerks-
Antriebseinrichtung 10 kann eine Hubseiltrommel hierflr
entsprechend antreiben.

[0019] Optional und deshalb nur angedeutet kann der
Kran weitere Antriebseinrichtungen umfassen, beispiels-
weise kdnnte ein teleskopierbarer Ausleger mit einer Te-
leskopierantriebseinrichtung 13, eine Ballast-Verstell-
Antriebseinrichtung 15 zum Verstellen eines Ballasts
oder eine Verfahr-Antriebseinrichtung 14 zum Verfahren
des ganzen Krans vorgesehen sein, was in der gezeich-
neten Ausfiihrung des Mobilbaukrans regelmaRig nicht
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der Fall sein wird, da dieser zum Heben von Lasten auf-
gebockt ist.

[0020] Die verschiedenen Antriebe werden von einer
zentralen Kransteuerung 16 gesteuert, die in an sich be-
kannter Weise flr einen Kranfiihrer entsprechende Be-
tatigungshebel oder andere Eingabemittel vorsehen
kann, damit dieser die verschiedenen Bewegungsach-
sen des Krans steuern kann. Die Kransteuerung 16 um-
fasst eine Uberwachungseinrichtung 17, die durch ge-
eignete Sensoren die auf den Kran einwirkende Kranbe-
lastung Uberwacht, insbesondere die am Lasthaken 7
aufgenommene Hublast sowie die Ausladung, die der
Lasthaken 7 beziiglich der Standbasis des Krans hat.
Die genannte Ausladung kann beispielsweise Uber die
Position der Laufkatze 6 am Ausleger 5 und ggf. den
Wippwinkel des Auslegers 5 gegentiber der Horizontalen
bestimmt werden.

[0021] Inder genannten Uberwachungseinrichtung 17
sind dabei mehrere Lastgrenzen LM1, LM2 und LM3 im-
plementiert, wie dies Fig. 2 zeigt. Die Uberwachungsein-
richtung 17 vergleicht den aktuellen Lastzustand mit den
genannten Lastgrenzen, wobei die Kransteuerung 16 je
nachdem, in welchem Traglastbereich sich der Kran ak-
tuell befindet, die Betatigung der genannten Antriebsein-
richtungen freigibt bzw. unterschiedlich beschrankt.
[0022] Befindet sich der Kran im Traglastbereich |, d.
h. unterhalb der in Fig. 2 gezeigten Grenzlastkurve LM1,
kénnen mehrere Antriebseinrichtungen gleichzeitig mit
relativ hohen bzw. maximalen Antriebsgeschwindigkei-
ten und Beschleunigungen betatigt werden. Erreicht der
Kran 1 durch Anheben einer entsprechend hohen Hub-
last bzw. durch eine relativ hohe Ausladung infolge des
Ausfahrens der Laufkatze 6 die genannten Lastgrenze
LM1, kann der Kran zwar Uber die genannte Lastgrenze
LM1 hinweg in den Traglastbereich Il fahren, jedoch nur
durch ein entsprechendes Umschalten der Kransteue-
rung 16 und vorsehen einer reduzierten Geschwindigkeit
und Beschleunigung. Der genannte Umschaltvorgang
kann manuell durch den Kranfiihrer ausgelést werden,
oder auch automatisch durch eine entsprechende
Schalteinrichtung der Kransteuerung 16 beim Uberfah-
ren bzw. Erreichen der Lastgrenze LM1 vorgenommen
werden. Indem Traglastbereich I, der oberhalb der Last-
grenze LM1, jedoch unterhalb der zweiten Lastgrenze
LM2 liegt, kbnnen mehrere der genannten Antriebsein-
richtungen, beispielsweise der Laufkatzenantrieb 11, der
Hubwerks-Antrieb 10 und/oder die Drehwerks-Antriebs-
einrichtung 9 gleichzeitig betatigt werden, jedoch nur mit
verringerten Geschwindigkeiten und Beschleunigungen,
um die dynamischen Kranbelastungen zu reduzieren.
[0023] Erreicht der Kranbetrieb die genannte zweite
Lastgrenze LM2, kann auch diese uberfahren werden,
wobei dann jedoch nurmehr eine Einzelbetétigung der
Antriebseinrichtungen mdglich ist. Der entsprechende
Umschaltvorgang kann wiederum manuell durch den
Kranfiihrer oder auch automatisch durch die Kransteue-
rung 16 vorgenommen werden, wenn die genannte Last-
grenze LM2 erreicht wird, so dass der Kran auch den
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daran anschlieBenden Traglastbereich Il im regularen
Kranbetrieb fiir spezielle Hubaufgaben nutzen kann. Der
genannte Traglastbereich lll liegt oberhalb der zweite
Lastgrenze LM2 und erstreckt sich bis zu der dritten Last-
grenze LM3. Wird die genannte dritte Lastgrenze LM3
erreicht, wird die jeweils betatigte Antriebseinrichtung
abgeschaltet bzw. ist nur noch eine solche Bewegungs-
richtung zugelassen, die die Belastung reduziert.
[0024] In dem genannten dritten Traglastbereich Il
kénnen ebenfalls mehrere Antriebseinrichtungen bzw.
verschiedene Antriebseinrichtungen betatigt werden,
dies jedoch nicht mehr gleichzeitig, sondern nur noch
nacheinander. Dies kdnnen beispielsweise die genannte
Hubwerks-Antriebseinrichtung 10, die Laufkatzen-An-
triebseinrichtung 11 und die genannte Drehwerks-An-
triebseinrichtung 9 sein, ggf. aber auch einen oder meh-
rere der zuvor genannten anderen Antriebseinrichtungen
umfassen.

[0025] Im genannten dritten Traglastbereich Il ist die
Einzelbetatigung der genannten Antriebseinrichtung vor-
teilhafterweise ebenfalls nur mit reduzierter Geschwin-
digkeit und/oder reduzierter Beschleunigung méglich,
wobei die fahrbare Geschwindigkeit bzw. Beschleuni-
gung gegenlber dem bereits reduzierten Traglastbe-
reich Il nochmals weiter reduziert sein kann.

Patentanspriiche

1. Kran, insbesondere Turmdrehkran, mit Antriebsein-
richtungen (9, 10, 11, 12, 13, 14, 15) fur Kran-
und/oder Lastbewegungen in/um mehrere Bewe-
gungsachsen, sowie einer Kransteuerung (16) zum
Steuern der Antriebseinrichtungen (9, 10, 11, 12,13,
14, 15), wobei die Kransteuerung (16) eine Uberwa-
chungseinrichtung (17) zum Uberwachen der Kran-
belastung und Beschranken von Kranbewegungen
beiErreichenvon Lastgrenzen (LM1, LM2, LM3) auf-
weist, dadurch gekennzeichnet, dass die Uberwa-
chungseinrichtung (17) zumindest zwei Lastgrenzen
(LM2, LM3) umfasst, zwischen denen die Antriebs-
einrichtungen (9, 10, 11, 12, 13, 14, 15) nur noch
einzeln betatigbar sind.

2. Kran nach dem vorhergehenden Anspruch, wobei
die Uberwachungseinrichtung (17) drei Lastgrenzen
(LM1, LM2, LM3) und verschiedene Beschran-
kungsmodi zwischen den Lastgrenzen (LM1, LM2,
LM3) umfasst, wobei zwischen einer ersten Last-
grenze (LM1) und einer zweiten Lastgrenze (LM2)
mehrere Antriebseinrichtungen gleichzeitig, aber
nur noch mit verringerter Antriebsgeschwindigkeit
und/oder verringerter Antriebsbeschleunigung beta-
tigbar sind und zwischen der zweiten Lastgrenze
(LM2) und einer dritten Lastgrenze (LM3) die An-
triebseinrichtungen nur noch einzeln betatigbar sind,
wobei die zweite Lastgrenze (LM2) gréRer als die
erste Lastgrenze (LM1) und die dritte Lastgrenze
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(LM3) groRer als die zweite Lastgrenze (LM2) ist.

Kran nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
wobei die Uberwachungseinrichtung (17) einen Be-
wegungspausenerzeuger (18) zum Vorgeben einer
Bewegungspause zwischen der Betatigung zweier
Antriebseinrichtungen in dem Lastbereich (lll), in
dem die Antriebseinrichtungen nur noch einzeln be-
tatigbar sind, umfasst.

Kran nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
wobei die Uberwachungseinrichtung (17) derart aus-
gebildet ist, dass die Antriebseinrichtungen in dem
Lastbereich (lll), in dem die Antriebseinrichtungen
nur noch einzeln betatigbar sind, nur mit beschrank-
ter Geschwindigkeit und/oder beschrankter Be-
schleunigung betétigbar sind.

Kran nach dem vorhergehenden Anspruch, wobei
die beschrankte Geschwindigkeit und/oder be-
schrankte Beschleunigung der Antriebseinrichtun-
gen zwischen den zweiten und dritten Lastgrenzen
(LM2,LM3) kleineristals die beschrénkte Geschwin-
digkeitund/oder beschrénkte Beschleunigunginden
Lastbereich (ll) zwischen der ersten und zweiten
Lastgrenzen (LM1, LM2).

Kran nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
wobei die obere der beiden Lastgrenzen (LM3), zwi-
schen denen die Antriebseinrichtungen nur noch
einzeln betatigbar sind, eine Abschaltgrenze bildet,
bei deren Erreichen die Antriebseinrichtungen ab-
geschaltet werden oder nur noch in eine Bewe-
gungseinrichtung, die zu einer Verringerung der
Kranbelastung fihrt, betatigbar sind.

Kran nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
wobei die Lastgrenzen (LM1, LM2, LM3) als Grenz-
lastkurven ausgebildet sind, die in Abhangigkeit ei-
ner Ausladung der Hublast verschiedene Hublast-
grenzwerte vorgeben.

Kran nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
wobei der Kran zumindest einen Ausleger (5), von
dem ein Hubseil (8) ablauft, sowie Verstellmittel zur
Verstellung der Ausladung des vom Ausleger (5) ab-
laufenden Hubseils (8) umfasst, wobei eine den ge-
nannten Verstellmitteln zugeordnete Antriebsein-
richtung (11, 12, 13) von der Uberwachungseinrich-
tung (17) Uberwacht und in Abhangigkeit des Errei-
chens der Lastgrenzen (LM2, LM3) mit verringerter
Geschwindigkeit und/oder verringerter Beschleuni-
gung betatigbar ist.

Kran nach dem vorhergehenden Anspruch, wobei
an dem Ausleger (5) eine Laufkatze (6) verfahrbar
angeordnet ist, deren Laufkatzen-Antriebseinrich-
tung (11) in Abhangigkeit des Erreichens der Last-
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grenzen (LM2, LM3) mit verringerter Geschwindig-
keit und/oder verringerter Beschleunigung betétig-
bar ist.

Kran nach einem der beiden vorhergehenden An-
spriiche, wobei der Ausleger (5) oder zumindest ein
Auslegerteil, insbesondere Wippspitze, wippbar ge-
lagert ist und eine Wipp-Antriebseinrichtung (12)
aufweist, die in Abhangigkeit des Erreichens der
Lastgrenzen (LM2, LM3) mit verringerter Geschwin-
digkeit und/oder verringerter Beschleunigung beta-
tigbar ist.

Kran nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
wobei der Ausleger (5) teleskopierbar ausgebildet
ist und eine Teleskopier-Antriebseinrichtung (13)
aufweist, die in Abhangigkeit des Erreichens der
Lastgrenzen (LM2, LM3) mit verringerter Geschwin-
digkeit und/oder verringerter Beschleunigung beta-
tigbar ist.

Kran nach einem der vorhergehenden Anspriiche,
wobei die Antriebseinrichtungen, die in Abhangigkeit
des Erreichens der Lastgrenzen (LM1, LM2, LM3)
nur noch einzeln betatigbar sind, eine Drehwerks-
Antriebseinrichtung (9) zum Drehen eines Turms (2)
und/oder Auslegers (5) des Krans, eine Hubwerks-
Antriebseinrichtung (10) zum Heben eines Lastge-
schirrs (7), eine Ballastier-Antriebseinrichtung (15)
zum Verstellen einer Ballastierung, eine Gegenaus-
leger-Antriebseinrichtung zum Verstellen eines Ge-
genauslegers und/oder einen Verfahrantrieb (14)
zum Verfahren des Krans umfassen.

Claims

A crane, in particular a revolving tower crane, having
drive devices (9, 10, 11, 12, 13, 14, 15) for crane
movements and/or load movements in/about a plu-
rality of movement axes and having a crane control
(16) for controlling the drive devices (9, 10, 11, 12,
13, 14, 15), wherein the crane control (16) has a
monitoring device (17) for monitoring the crane load
and for limiting crane movements on reaching load
limits (LM1, LM2, LM3), characterised in that the
monitoring device (17) comprises at least two load
limits (LM2, LM3) between which the drive devices
(9, 10, 11, 12, 13, 14, 15) can only be individually
actuated.

A crane in accordance with the preceding claim,
wherein the monitoring device (17) comprises three
load limits (LM1, LM2, LM3) and different restriction
modes between the load limits (LM1, LM2, LM3),
wherein a plurality of drive devices can be actuated
simultaneously, but only at a reduced drive speed
and/or at a reduced drive acceleration, between a
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first load limit (LM1) and a second load limit (LM2)
and the drive devices can only be actuated individ-
ually between the second load limit (LM2) and a third
load limit (LM3), with the second load limit (LM2)
being larger than the first load limit (LM1) and the
third load limit (LM3) being larger than the second
load limit (LM2).

A crane in accordance with one of the preceding
claims, wherein the monitoring device (17) compris-
es a movement interruption generator (18) for pre-
setting a movement interruption between the actua-
tion of two drive devices in the load range (lll) in
which the drive devices can only be actuated indi-
vidually.

A crane in accordance with one of the preceding
claims, wherein the monitoring device (17) is config-
ured such that the drive devices can only be actuated
at restricted speed and/or at restricted acceleration
in the load range (lll) in which the drive devices can
only be actuated individually.

A crane in accordance with the preceding claim,
wherein the restricted speed and/or the restricted
acceleration of the drive devices is smaller between
the second and third load limits (LM2, LM3) than the
restricted speed and/or the restricted acceleration in
the load range (Il) between the first and second load
limits (LM1, LM2).

A crane in accordance with one of the preceding
claims, wherein the upper one of the two load limits
(LM3) between which the drive devices can only be
actuated individually forms a shut-down limit on
whose reaching the drive devices are shut down or
can only be actuated in a movement direction which
results in a reduction of the crane load.

A crane in accordance with one of the preceding
claims, wherein the load limits (LM1, LM2, LM3) are
configured as limit load curves which preset different
hoisting load limit values in dependence on an out-
reach of the hoisting load.

A crane in accordance with one of the preceding
claims, wherein the crane comprises at least one
boom (5) from which a hoist rope (8) runs and com-
prises adjustment means for adjusting the outreach
of the hoist rope (8) running from the boom (5),
wherein a drive device (11, 12, 13) associated with
the named adjustment means is monitored by the
monitoring device (17) and can be actuated at a re-
duced speed and/or at a reduced acceleration in de-
pendence on the reaching of the load limits (LM2,
LM3).

9. A crane in accordance with the preceding claim,
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wherein a trolley (6) is arranged in a travellable man-
ner at the boom (5) and its trolley drive device (11)
can be actuated at a reduced speed and/or at a re-
duced acceleration in dependence on the reaching
of the load limits (LM2, LM3).

A crane in accordance with one of the two preceding
claims, wherein the boom (5) or atleast a boom part,
in particular a luffing fly jib, is luffably supported and
has a luffing drive device (12) which can be actuated
at areduced speed and/or at a reduced acceleration
in dependence on the reaching of the load limits
(LM2, LM3).

A crane in accordance with one of the preceding
claims, wherein the boom (5) is telescopic and has
a telescopic drive device (13) which can be actuated
at areduced speed and/or at a reduced acceleration
in dependence on the reaching of the load limits
(LM2, LM3).

A crane in accordance with one of the preceding
claims, wherein the drive devices which can only be
individually actuated in dependence on the reaching
of the load limits (LM1, LM2, LM3) comprise a slew-
ing gear drive device (9) for slewing a tower (2)
and/or boom (5) of the crane, a hoisting gear drive
device (10) for hoisting a load harness (7), a ballast-
ing drive device (15) for adjusting a ballast, a counter-
boom drive device for adjusting a counter-boom
and/or a travel drive (14) for traveling the crane.

Revendications

Grue, notamment grue pivotante sur pyléne, avec
des mécanismes d’entrainement (9, 10, 11, 12, 13,
14, 15) pour grue et/ou mouvement de charge
dans/autour de plusieurs axes de mouvement, ainsi
qu’un pilotage de grue (16) en vue du pilotage des
mécanismes d’entrainement (9, 10, 11, 12, 13,14,
15), le pilotage (16) présentant un mécanisme de
surveillance (17) en vue de la surveillance de la char-
ge de grue et de la limitation des mouvements de
grue en cas d’arrivée a des limites de charge (LM1,
LM2, LM3), caractérisée en ce que le mécanisme
de surveillance (17) comporte au moins deux limites
de charge (LM2, LM3), entre lesquelles les méca-
nismes d’entrainement (9, 10, 11, 12, 13, 14, 15) ne
sont plus actionnables qu’individuellement.

Grue selon larevendication précédente, le mécanis-
me de surveillance (17) comportant trois limites de
charge (LM1, LM2, LM3) et différentes modes de
limitation entre les limites de charge (LM1, LM2,
LM3), plusieurs mécanismes d’entrainement étant
actionnables simultanément entre une premiere li-
mite de charge (LM1) et une seconde limite de char-
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ge (LM2), mais plus qu’a vitesse d’entrainement ré-
duite et/ou a accélération d’entrainement réduite, et
les mécanismes d’entrainement n’étant plus action-
nables qu’individuellement entre la seconde limite
de charge (LM2) et une troisieme limite de charge
(LM3), la seconde limite de charge (LM2) étant plus
grande que la premiére limite de charge (LM1) et la
troisieme limite de charge (LM3) plus grande que la
seconde limite de charge (LM2).

Grue selon une quelconque des revendications pré-
cédentes, le mécanisme de surveillance (17) com-
portantun générateur de pauses de mouvement (18)
en vue d'imposer une pause de mouvement entre
'actionnement de deux mécanismes d’entraine-
ment dans la plage de charge (lll), dans laquelle les
mécanismes d’entrainement ne sont plus actionna-
bles qu’individuellement.

Grue selon une quelconque des revendications pré-
cédentes, le mécanisme de surveillance (17) étant
formé de sorte que les mécanismes d’entrainement
dans la plage de charge (lll), dans laquelle les mé-
canismes d’entrainement ne sont plus actionnables
qu’individuellement, ne sont plus actionnables qu’a
vitesse limitée et/ou a accélération limitée.

Grue selon la revendication précédente, la vitesse
limitée et/ou I'accélération limitée des mécanismes
d’entrainement étant plus petite entre la seconde et
la troisieme limite de charge (LM2, LM3) que la vi-
tesse limitée et/ou I'accélération limitée dans la pla-
ge de charge (ll) entre la premiére et la seconde
limite de charge (LM1, LM2).

Grue selon une quelconque des revendications pré-
cédentes, la supérieure des deux limites de charge
(LM3), entre lesquelles les mécanismes d’entraine-
ment ne sont plus actionnables qu’individuellement,
constituant une limite de désactivation, a l'arrivée de
laquelle les mécanismes d’entrainement sont dé-
sactivés ou plus qu’'un mécanisme de mouvement
n’est actionnable, qui entraine une réduction de la
charge de grue.

Grue selon une quelconque des revendications pré-
cédentes, les limites de charge (LM1, LM2, LM3)
étant formées comme courbes de limite de charge,
qui imposent différentes valeurs limites de charge
de levage en fonction d’'une portée de la charge de
levage.

Grue selon une quelconque des revendications pré-
cédentes, la grue possédant au moins une fleche
(5), a partir de laquelle un cable de levage (8) se
déroule ainsi que des moyens d’ajustage en vue de
I'ajustage du cable de levage (8) se déroulant de la
fleche (5), un mécanisme d’entrainement (11, 12,
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13) affecté auxdits moyens d’ajustage étant surveillé
parle mécanisme de surveillance (17) etactionnable
a vitesse réduite et/ou a accélération réduite en fonc-
tion de l'arrivée aux limites de charge (LM2, LM3).

Grue selon la revendication précédente, un chariot
roulant (6) étant disposé de maniere mobile sur la
fleche (5), dont le mécanisme d’entrainement de
chariot roulant (11) est actionnable a vitesse réduite
et/ou a accélération réduite en fonction de l'arrivée
aux limites de charge (LM2, LM3).

Grue selon une quelconque des revendications pré-
cédentes, la fleche (5) ou au moins un élément de
la fleche, notamment une fleche a portée variable,
étant montée sur paliers basculants et présentant
un mécanisme d’entrainement basculant (12), qui
est actionnable en fonction de l'arrivée aux limites
de charge (LM2, LM3) a vitesse réduite et/ou a ac-
célération réduite.

Grue selon une quelconque des revendications pré-
cédentes, la fleche (5) étant formée de maniére té-
lescopique et présentant un mécanisme d’entraine-
ment télescopique (13), qui est actionnable en fonc-
tion de I'arrivée aux limites de charge (LM2, LM3) a
vitesse réduite et/ou a accélération réduite.

Grue selon une quelconque des revendications pré-
cédentes, les mécanismes d’entrainement qui ne
sont plus actionnables qu’individuellement en fonc-
tion de I'arrivée aux limites de charge (LM1, LM2,
LM3) comportent un mécanisme d’entrainement a
dispositif de rotation (9) en vue de la rotation d’'une
tour (2) et/ou d’une fleche (5) de la grue, un méca-
nisme d’entrainement a dispositif de levage (10) en
vue du levage d’un harnais (7), un mécanisme d’en-
trainement de ballastage (15) en vue de I'ajustage
d'un ballastage, un mécanisme d’entrainement de
contre-fleche en vue de I'ajustage d’'une contre-flé-
che et/ou un entrainement de déplacement (14) en
vue du déplacement de la grue.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

14



EP 2 847 121 B1

I

)
in
i
o
Rl
<3}
™M
< K]
[€)
(]
d ~
) —
L]
—
— o
<
3.~,@\ —
S1 <))
v -
=
N r
N ©
1 Q



EP 2 847 121 B1

u/bunpersny

By /3se]

10



EP 2 847 121 B1
IN DER BESCHREIBUNG AUFGEFUHRTE DOKUMENTE
Diese Liste der vom Anmelder aufgefiihrten Dokumente wurde ausschlie3lich zur Information des Lesers aufgenommen
und ist nicht Bestandteil des europdischen Patentdokumentes. Sie wurde mit gré3ter Sorgfalt zusammengestellt; das
EPA tibernimmt jedoch keinerlei Haftung fiir etwaige Fehler oder Auslassungen.

In der Beschreibung aufgefiihrte Patentdokumente

.«  EP 0849213 A1 [0001] [0003]

1"



	Bibliographie
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen
	Aufgeführte Dokumente

