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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Fahrzeugkran mit
einem Unterwagen und einem um eine vertikale Achse
schwenkbar darauf angeordneten Oberwagen, mit ei-
ner am Oberwagen angelenkten, um eine horizontale
Achse schwenkbaren Auslegereinrichtung zum Heben
einer Last sowie einer als Superlifteinrichtung ausgebil-
deten traglaststeigernden Gegengewichtseinrichtung,
die mit dem Oberwagen in der Weise verbunden ist,
dass das Gegengewicht der Superlifteinrichtung
(SL-Gegengewicht) zur Ausfiihrung von Schwenkbe-
wegungen des Oberwagens vom Boden abhebbar und
der Schwenkradius des SL-Gegengewichts verander-
bar ist, und mit einer elektronischen Steuerungseinrich-
tung zur Betatigung von Antriebsaggregaten des Fahr-
zeugkrans, die mindestens mit einer Recheneinrichtung
und fir die Bedienperson des Fahrzeugkrans mit einem
Display sowie einer Eingabeeinrichtung zur Datenein-
gabe versehen ist, wobei in der elektronischen Steue-
rungseinrichtung ein Programm gespeichert ist, wel-
ches aus den Parametern LastgrofRe und Lastradius so-
wie GroRe des SL-Gegengewichts und SL-Gegenge-
wichtsradius unter Berlicksichtigung der Stabilitats- und
Kapazitatskriterien des Fahrzeugkrans ein Arbeitsfeld
ermittelt und auf dem Display graphisch darstellt.

[0002] Ein derartiger Fahrzeugkran ist aus der DE-A-
199 31 302 bekannt, welcher dem Oberbegriff des un-
abhangigen Anspruchs 1 entspricht. Diese Fahrzeug-
krane sind mit einem Raupenfahrwerk versehen und
verfligen als Ausleger Gber einen wippbaren Gittermast-
ausleger. Letzterer kann Uber eine mit einem am Ober-
wagen angebrachten und in der Wippebene liegenden
schrag nach hinten geneigten Mast und eine daran an-
gebrachte Seilabspannung in seiner Neigung kontinu-
ierlich verandert werden. Ublicherweise ist der Oberwa-
gen mit einem Gegengewicht bestlickt. Zur weiteren
Traglaststeigerung kann tber den Mast in Form einer
sogenannten Superlifteinrichtung zuséatzlicher Ballast
als Gegengewicht zur zu hebenden Last angehangt
werden (SL-Gegengewicht). Das SL-Gegengewicht
kann beispielsweise auf einer Traverse oder auch auf
einem sogenannten Gegengewichtswagen angeordnet
sein, die bzw. der jeweils Uber eine entsprechende
Seitaufhdngung an den Mast angehangt wird. Der hori-
zontale Abstand zwischen der Drehachse des Oberwa-
gens und dem Schwerpunkt des SL-Gegengewichts
wird als SL-Gegengewichtsradius bezeichnet. Entspre-
chendes gilt hinsichtlich des Begriffs Lastradius in Be-
zug auf die an den Fahrzeugkran angehangte Last.
Wenn der Oberwagen des Fahrzeugkrans bei ange-
hangtem SL-Gegengewicht Schwenkbewegungen um
seine vertikale Drehachse ausfihren soll, kann durch
entsprechende Steuerung des Fahrwerks eines Gegen-
gewichtswagen dieser vielfach der Schwenkbewegung
folgen. Sofern im Schwenkbereich allerdings Bodenhin-
dernisse vorhanden sind, ist dies nicht mehr mdglich. In
solchen Fallen muss ebenso wie im Fall der Anordnung
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des SL-Gegengewichts auf einer Traverse sicherge-
stellt sein, dass unter den Lastbedingungen der jeweili-
gen Hebeaufgabe ein Anheben des SL-Gegengewichts
vom Boden mdéglich ist, ohne dass die Stabilitatskriteri-
en (z.B: Standsicherheit, Bauteilfestigkeit) und die Ka-
pazitatkriterien (z.B: Seilgrenzen) verletzt werden.

[0003] Bei einer durchzufiihrenden Hebeaufgabe ist
im Regelfall der Lastradius beim Aufnehmen einer Last
unterschiedlich zum Lastradius beim Absetzen dieser
Last. Somit verandert sich das Lastmoment wahrend ei-
ner Hebeaufgabe zum Teil betrachtlich. Das zum Aus-
gleich herangezogene Gegengewichtsmoment muss
hierauf Rucksicht nehmen und vielfach wahrend der
Durchfiihrung einer Hebeaufgabe verandert werden, da
beispielsweise bei einer wesentlichen Verminderung
des Lastradius das Gegengewichtsmoment des SL-Ge-
gengewichts so stark Uberwiegt, dass ein Anheben des
Gegenwichts zur Ermdéglichung von Schwenkbewegun-
gen des Oberwagens aus Stabilitatsgrinden nicht mehr
mdglich ist. In solchen Fallen kann beispielsweise eine
Verminderung des SL-Gegengewichts notwendig wer-
den. Dies ist aber mit einem erheblichen Umrustauf-
wand verbunden. Haufig reicht es aber bereits aus, den
effektiven Gegengewichtsradius an die gednderten Be-
dingungen anzupassen. Vielfach ist das SL-Gegenge-
wicht Uber eine im wesentlichen horizontal oder zumin-
dest flach verlaufende Teleskopstange, die beispiels-
weise durch einen Hydraulikzylinder in ihrer Lange ver-
anderbar ist, mit dem Oberwagen verbunden. Durch
Einziehen oder Ausfahren der Teleskopstange lasst
sich das SL-Gegengewicht auf einen kleineren oder
gréBeren Radius verstellen, so dass ein Gegenge-
wichtsmoment einstellbar ist, bei dem unter dem aktu-
ellen Lastmoment ein problemloses Anheben des
SL-Gegengewichts, das Ublicherweise in einer GréR3en-
ordnung von etwa 30 cm vom Boden liegt, mdglich ist.
[0004] Da der Transport von Gegengewichten auf-
wendig und teuer ist, besteht regelmafRig der Wunsch,
so wenig Gegengewicht wie nétig zum Einsatzort des
Fahrzeugkrans zu transportieren. Auf der anderen Seite
bestehen vielfach erhebliche Unsicherheiten Uber die
tatsachliche GréRenordnung einer zu hebenden Last.
So kann beispielsweise bei einer aulder Betrieb genom-
menen verfahrenstechnischen Anlage durch Ablage-
rung von Produktionsriickstanden in der Anlage dessen
tatsachliches Gewicht erheblich Uber dem exakt be-
kannten friiheren Montagegewicht liegen. Daher mus-
sen bei der Vorbereitung einer Hebeaufgabe entspre-
chende Unsicherheiten nach Méglichkeit Beriicksichti-
gung finden. Eine solche Planungsaufgabe erfordert
ebenso wie die tatsachliche Durchfiihrung der Hebeauf-
gabe, die mit der Notwendigkeit mehrfacherer Verande-
rungen von Lastradius und Gegengewichtsradius auf-
grund von entsprechenden Hindernissen im Baustellen-
bereich notwendig sein kdnnen, groRe Sorgfalt und die
Beachtung umfangreicher Traglast-Tabellenwerke. We-
gen des erheblichen Gefahrenpontentials von Schwer-
lasttransporten kommt dabei dem Sicherheitsaspekt ei-
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ne ganz besondere Bedeutung zu.

[0005] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, ei-
nen gattungsgemaflen Fahrzeugkran dahingehend zu
verbessern, dass Hebeaufgaben flr den Kran unter Mi-
nimierung des UmrUstaufwands bei mdglichst kleinem
mitzufiihrenden Gegengewicht mit grof3er Sicherheit fir
den Kranbediener durchfiihrbar sind.

[0006] Gelbst wird diese Aufgabe ausgehend von ei-
nem gattungsgemaflien Fahrzeugkran durch die im
kennzeichnenden Teil des Patentanspruchs 1 angege-
benen Merkmale. Vorteilhafte Weiterbildungen der Er-
findung sind in den Unteranspriichen angegeben.
[0007] Die Erfindung sieht vor, dass in der elektroni-
schen Steuerungseinrichtung ein Programm gespei-
chert ist, welches aus den Parametern Lastgrée und
Lastradius sowie GroRe des SL-Gegengewichts und
des SL-Gegengewichtsradius unter Beriicksichtigung
der Stabilitdts- und Kapazitatskriterien des Fahrzeug-
krans ein Arbeitsfeld fir Kranparameter ermittelt und auf
dem Display fur den Kranbediener graphisch darstellt,
welches fir die Durchfiihrung der anstehenden Hebe-
aufgabe benutzt werden kann. Das Arbeitsfeld weist ei-
ne obere Begrenzung und eine untere Begrenzung auf,
innerhalb deren die jeweils in der Grafik dargestellten
Parameter bei Konstanz der tUibrigen Parameter gefahr-
los veranderbar sind. Dabei ist ein Abheben des SL-Ge-
gengewichts vom Boden jederzeit gewahrleistbar. Zu-
satzlich ist die aktuelle GroRRe der Parameter der Grafik
im laufenden Kranbetrieb innerhalb des Arbeitsfeldes
anzeigbar. Dies kann grundsétzlich beispielsweise
durch Zahlenanzeigen realisiert sein. Vorzugsweise
handelt es sich bei der Anzeige der aktuellen Parame-
terwerte jedoch um eine graphische Anzeige. Insbeson-
dere kann vorgesehen sein, dass die aktuelle GréRe der
Parameter aus dem laufenden Kranbetrieb durch ein
Fadenkreuz dargestellt wird. Dies empfiehlt sich vor al-
lem dann, wenn in vorteilhafte Weiterbildung der Erfin-
dung die Begrenzungen des Arbeitsfeldes durch Linien-
zlige, insbesondere unterschiedlich strukturierte und/
oder unterschiedlich farbige Linienziige auf dem Dis-
play dargestellt werden. Alternativ kdnnte ein Arbeits-
feld auch beispielsweise durch Balkendiagramme wie-
dergegeben werden. Eine graphische Darstellung hat
gegenuber der Darstellung von reinen Zahlenwerten
den groRen Vorteil, dass sie vom Kranbediener intuitiv
und damit sehr schnell und sicher erfassbar ist.

[0008] Im Hinblick auf die Anzeige der aktuellen Gro-
Re der in der Grafik dargestellten Parameter aus dem
laufenden Kranbetrieb kann vorgesehen sein, dass die-
se lediglich auf entsprechende Anforderung des Kran-
bedieners erfolgt. Sehr viel sicherer und im Rahmen der
Erfindung bevorzugt ist es, diese Anzeige kontinuierlich
selbsttatig vorzunehmen. Das bedeutet, dass die dem
Arbeitsfeld entsprechenden aktuellen Betriebsparame-
ter des Fahrzeugkrans automatisch in der Anzeige auf
dem Display nachgefuihrt werden. Der Kranbediener ist
somit jederzeit in der Lage, sich Gewil3heit dartber zu
verschaffen, an welcher Stelle des erlaubten Arbeitsfel-
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des sich sein Kran gerade befindet, so dass er seinen
aktuellen Handlungsspielraum stets vor Augen hat.
[0009] ZweckmaRBigerweise werden als Parameter
des Arbeitsfeldes der Lastradius und der Gegenge-
wichtsradius graphisch angezeigt. Dementsprechend
sieht die Erfindung in bevorzugter Weiterbildung vor,
dass die elektronische Steuerungseinrichtung des
Fahrzeugkrans signaltechnisch mit einer Sensorik zu
aktuellen Ermittlung des eingestellten Lastradius und
des eingestellten SL-Gegengewichtsradius verbunden
ist. In diesem Zusammenhang ist es besonders vorteil-
haft, wenn der Fahrzeugkran tiber eine maschinelle Ver-
stelleinrichtung fiir den SL-Gegengewichtsradius ver-
fugt, die vom Kranbediener betatigt werden kann.
[0010] Weiterhin zweckmaRig ist es, eine Messein-
richtung zur Ermittlung der aktuellen GroRe der an dem
Fahrzeugkran anhangenden Last vorzusehen und die-
se signaltechnisch mit der elektronischen Steuerungs-
einrichtung zu verbinden. Prinzipiell mdglich ist es
selbstverstandlich, stattdessen eine separate Ermitt-
lung der LastgréRe vorzunehmen und diese beispiels-
weise Uber die Eingabeeinrichtung der elektronischen
Steuerungseinrichtung von Hand einzugeben. Dies ist
aber nicht nur wegen des damit verbundenen manuel-
len Aufwands, sondern auch wegen des gréf3eren Feh-
lerrisikos nicht bevorzugt.

[0011] Zur weiteren Erhéhung der Betriebssicherheit
kann vorgesehen sein, die elektronische Steuerungs-
einrichtung mit einem Mel3geréat signaltechnisch zu ver-
binden, welches einen Wert fir die durch Windeinwir-
kung hervorgerufene Belastungsadnderung am Fahr-
zeugkran reprasentiert, so dass die Steuerungseinrich-
tung diese Werte bei der Ermittlung des zulassigen Ar-
beitsfeldes berticksichtigen kann.

[0012] Vorzugsweise ist die elektronische Steue-
rungseinrichtung in ihrer Betriebsart auf einen Pla-
nungsmodus umschaltbar, in dem die unterschiedlichen
Belastungszustande des Krans zur Vorbereitung des
Arbeitsablaufs einer konkreten Hebeaufgabe simulier-
bar sind. Dadurch kann der Kranbediener bereits vorab
unter variierten Parametereinstellungen untersuchen,
welche konkreten Einstellungen zur Minimierung des
Gesamtaufwandes besonders glinstig sind. Dabei ist es
von grofsem Vorteil, wenn im Planungsmodus nicht nur
das bereits erwahnte Arbeitsfeld fir die Parameter
Lastradius und SL-Gegengewichtsradius, sondern zu-
satzlich auch ein Diagramm der zuldssigen Ober und
Untergrenze der zulassigen LastgréRe bei gegebenem
Lastradius und vorgegebener GrofRe des SL-Gegenge-
wichts in Abhangigkeit vom SL-Gegengewichtsradius
anzeigbar ist.

[0013] Nachfolgend wird die Erfindung anhand des in
den Figuren dargestellten Ausfiihrungsbeispiels néher
erlautert. Es zeigen:

Fig. 1 eine Display-Anzeige im Arbeitsmodus und

Fig. 2 eine Displayanzeige im Planungsmodus.
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[0014] Die in Fig. 1 dargestellte Displayanzeige der
Steuerungseinrichtung eines  erfindungsgemalien
Fahrzeugkrans ist in mehrere Bereiche eingeteilt. Sie
weist eine schmale obere Parameterleiste auf, aus der
vorgenommene Einstellungen wesentlicher Parameter
des Fahrzeugkrans hervorgehen. Diese Parameter, die
als Zahlenangaben wiedergegeben sind, sind in ihrer
Bedeutung durch Symbole erlautert und somit leicht er-
fassbar. Im vorliegenden Fall ist beispielsweise ange-
geben, dass es sich um einen Krantyp mit Superliftein-
richtung handelt, dass die Auslegerlange 78m betragt
und der maximale SL-Gegengewichtsradius sich auf
25m belauft. Der Schwenkbereich des Krans ist mit
360° angegeben. Als Zentralballast werden 100t, als
Gegengewicht des Oberwagens 280t und als ange-
hangtes SL-Gegengewicht insgesamt 500t eingesetzt.
Die Hakenflasche des Krans weist eine Seileinscherung
von 2mal 22 auf. Im linken Teil der Bildschirmanzeige
ist symbolisch ein Fahrzeugkran mit angehangtem
SL-Gegengewicht, das vom Boden abgehoben hat, dar-
gestellt. Da der Fahrzeugkran Uber eine Sensorik zur
Feststellung der aktuellen Einstellung der Auslegemei-
gung verfigt, kann der entsprechende Wippwinkel an-
gezeigt werden. Im vorliegenden Fall ist er mit 77,3° als
Zahlenwert ausgewiesen. Bei dieser Neigung liegt ein
Lastradius von 17,0 m vor, der als besonders grof3 und
fett geschriebener Zahlenwert angegeben ist. Die zuge-
horige mogliche Hakenhdhe betragt 48,8m und ist am
linken Rand angegeben. Der aktuelle SL-Gegenge-
wichtsradius von 22,0 m ist ebenfalls als Zahlenwert am
unteren Rand der linken Bildhalfte angegeben. Durch
die Zahlenangaben rechts neben dem Bild des Fahr-
zeugkrans wird mit E, ., die maximale Einziehkraft fur
das Einziehwerk zur Verstellung der Auslegemeigung
mit 18t beziffert, wovon aktuell unter Berlicksichtigung
der anhdngenden Last genau 11,6 teingesetzt werden.
Oberhalb des Kransymbols ist mit einem Windsack-Zei-
chen die aktuelle Windgeschwindigkeit mit 4,6m/s an-
gegeben.

[0015] In der rechten Bildhalfte finden sich im oberen
Teil Angaben zur angehangten bzw. anhangbaren Last.
Die tatsachlich angehangte Last ist mit 830t angegeben,
was einer Netto-Last von 819t im vorliegenden Beispiel
entspricht. Der letztere Zahlenwert ist farblich unterlegt.
Zusatzlich ist die GroRe der maximal zuldssigen an-
hangbaren Last mit 890t angegeben. Uber diesen Zah-
lenwerten ist in Form einer Balkengrafik und eines Zah-
lenwertes von 93% dargestellt, wie weit die maximal zu-
I&ssige Last durch die tatsachlich anhdngende Last von
830t ausgenutzt ist. Im unteren Teil der rechten Bildhalf-
te ist das erfindungsgemaRe Arbeitsfeld fir die beiden
Parameter SL-Gegengewichtsradius (Abszisse) und
Lastradius (Ordinate) dargestellt. Die beiden Radien
sind jeweils in Metern angegeben, wobei die Bedeutung
der Achsen des Koordinatensystems durch entspre-
chende Kransymbole verdeutlich wird. Der untere ge-
strichelt dargestellte Linienzug zeigt auf, welche GréRe
des Lastradius in Abhangigkeit vom jeweils gerade ein-
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gestellten SL-Gegengewichtsradius nicht unterschritten
werden darf, wenn der vom Boden abgehobene Zu-
stand des SL-Gegengewichts gewahrleistet werden
soll. Bei Unterschreiten dieser gestrichelten Untergren-
ze setzt das SL-Gegengewicht auf dem Boden auf, so
dass dann kein Schwenken des Oberwagens mehr vor-
genommen werden konnte. Die durchgezogene obere
fett angelegte Linie gibt die zulassige Obergrenze flr
denLastradiusin Abhéangigkeitvom SL-Gegengewichts-
radius unter den eingestellten Bedingungen (SL-Gegen-
gewicht von 500t und angehangte Last von 830t) an.
Zwischen der durchgezogenen und der gestrichelten Li-
nie befindet sich das Arbeitsfeld fiir den Kran unter den
gegebenen Parametereinstellungen, in dem SL-Gegen-
gewichtsradius und Lastradius gefahrlos variiert werden
kénnen. Die aktuell vorliegende Einstellung dieser bei-
den Parameter ist durch ein Fadenkreuz mit einem zu-
satzlichen kleinen Kreis leicht erfassbar gestellt. Man
erkennt die GréRRe des Gegengewichtsradius von 22m
und des Lastradius von 17m, wie dies auch im linken
Teil am unteren Rand des Bildschirms zahlenmaRig dar-
gestellt ist.

[0016] Der Kranfiihrer erfalt somit intuitiv, daf3 im vor-
liegenden Beispiel bei Beibehaltung des Lastradius von
17m bei der Durchfiihrung von Schwenkbewegungen
zur Umgehung etwaiger Hindernisse im Schwenkbe-
reich des SL-Gegengewichts der SL-Gegengewichtsra-
dius problemlos im Bereich von 19m bis etwa 23,5m ver-
andert werden kann. Umgekehrt kdnnte bei konstant
bleibendem SL-Gegengewichtsradius von 22m der
Lastradius gefahrlos zwischen 16m und 20m verandert
werden. Wirde der Lastradius auf Gber 20m gesteigert
werden sollen und somit eine Uberschreitung der Sta-
bilitats- oder Kapazitatskriterien einzutreten drohen,
wirde in vorteilhafter Weiterbildung der Erfindung eine
automatische Abschaltung des Antriebs fiir die Verstel-
lung der Auslegemeigung erfolgen, so dass die Be-
triebsparameter in jedem Fall auf der sicheren Seite
bleiben wirden.

[0017] Inder Figur 2 ist die Bildschirmanzeige im Pla-
nungsmodus dargestellt. Man erkennt, dal in vorteilhaf-
ter Weiterbildung der Erfindung das Display als Touch-
Screen ausgefiihrt ist und somit nicht nur als Anzeige-
einheit, sondern auch als Eingabeeinheit fiir Daten
dient. Durch Anwahlen entsprechender Symbole fiir
den maximal gewlnschten Lastradius (20m), die anzu-
hangende Last (830t), den fiir die Planung angesetzten
Ausgangswert des SL-Gegengewichtsradius (24m) und
das vorgesehene SL-Gegengewicht (500t) kénnen die
jeweiligen Parameterwerte eingestellt werden, indem
die mit entsprechenden schwarzen Pfeilsymbolen ge-
kennzeichneten beiden linken Tasten zur Erhdéhung
oder Erniedrigung der angezeigten Werte betatigt wer-
den. Die Grafik im linken unteren Teil des Bildes ent-
spricht der aus Figur 1 entnehmbaren Grafik fir das zu-
Iassige Arbeitsfeld. Im vorliegenden Fall ist allerdings in
der Planungsphase eine Parameterkombination fiir den
SL-Gegengewichtsradius und den Lastradius vorgese-
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hen, die aulRerhalb des zulassigen Arbeitsfeldes liegt,
so dass hierbei ein Aufsetzen des SL-Gegengewichts
auf den Boden gegeben und keine Verschwenkung des
Oberwagens maoglich ware. Sollte aufgrund der Bedin-
gungen an der vorgesehenen Baustelle diese Kombina-
tion der Radien unbedingt erforderlich sein, ware eine
Anderung in der GréRe des SL-Gegengewichts erfor-
derlich. Dies ware ohne wesentlichen Aufwand somit
bereits in der Planungsphase sicher erkennbar.

[0018] Im rechten Teil in der Abbildung von Figur 2 ist
die Abhangigkeit der zulassigen anhangbaren Last vom
jeweils eingestellten SL-Gegengewichtsradius wieder-
um in Form eines Arbeitsfeldes mit einer durchgezoge-
nen Linie fir die Obergrenze und einer gestrichelten Li-
nie fur die Untergrenze wiedergegeben. Der Kranflhrer
kann somit problemlos erkennen, welcher Spielraum
ihm fir die tatsachlich anhangbare Last bei gestimmten
GroRen des SL-Gegengewichtsradius bleibt. Bei Bedarf
kann er durch einfachen Tastendruck die Parameter-
kombination andern und erkennt sofort, in welcher Wei-
se sich sein gewlinschter Spielraum fiir die jeweilige He-
beaufgabe verbessert oder im Fall einer fehlerhaften
Eingabe verschlechtert hat.

[0019] Durch die vorliegende Erfindung wird die Ar-
beit fir den Bediener eines Fahrzeugkrans in erhebli-
chem Umfang erleichtert und sicherer gemacht. Das
aufwendige Studium umfangreicher Traglasttabellen
mit der Mdglichkeit fehlerhafter Ablesungen entfallt vol-
lig. Da bereits in der Planungsphase ein schnelles und
fehlerfreies Simulieren aller wesentlichen Parameter ei-
ner Hebeaufgabe vorgenommen werden kann, ist es
problemlos mdglich, die GréRe des zur Baustelle zu
transportierenden Gegengewichts auf ein Minimum zu
beschranken. Hierdurch lassen sich im Regelfall auf-
wendige Umrlstungen des Gegengewichts auf der
Baustelle wahrend des Hebebetriebs vermeiden. Da kri-
tische Parameterkombinationen durch die Steuerungs-
einrichtung des Fahrzeugkrans erkannt werden kon-
nen, werden Gefdhrdungen durch unzuléssige Parame-
terkombinationen ausgeschlossen. Fiir den Kranbedie-
ner ist jederzeit der vorhandene Spielraum fir eine Ver-
anderung insbesondere der beiden Kranparameter
Lastradius und SL-Gegengewichtsradius intuitiv leicht
erfalBbar. Der hierflr zu betreibende vorrichtungsmafi-
ge Aufwand ist gering.

[0020] Ein besonderer Vorteil der Erfindung ist darin
zu sehen, da der Kranbediener zu jedem Zeitpunkt so-
fort erkennen kann, inwieweit er sich einer kritischen
Grenze bereits gendhert hat. Hierdurch kénnen namlich
instabile Zustéande eintreten, indem sich beispielsweise
unter dem EinfluR der Windlast der Lastradius durch ein
Pendeln der Last unvorhergesehen auf einen unzulas-
sigen Wert verandert. Dadurch kann es beispielsweise
zu einem plétzlichem Aufsetzen des SL-Gegengewichts
auf dem Boden kommen, so dal} eine gerade stattfin-
dende Schwenkbewegung des Oberwagens plotzlich
abgebrochen wirde. Hierdurch kénnen besondere Ge-
fahren hervorgerufen werden. Da durch die erfindungs-
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gemafRe Ausbildung der Steuerungseinrichtung dem
Kranbediener jederzeit die aktuelle Position seiner Be-
triebsparameter innerhalb des Arbeitsfelds leicht er-
kennbar vorliegt, kann er solche kritischen Annéherun-
gen an Grenzbereiche von vornherein sicher vermei-
den.

Patentanspriiche

1. Fahrzeugkran mit einem Unterwagen und einem
um eine vertikale Achse schwenkbar darauf ange-
ordneten Oberwagen, mit einer am Oberwagen an-
gelenkten, um eine horizontale Achse schwenkba-
ren Auslegereinrichtung zum Heben einer Last so-
wie einer als Superlifteinrichtung ausgebildeten
traglaststeigemden Gegengewichtseinrichtung, die
mit dem Oberwagen in der Weise verbunden ist,
dass das Gegengewicht der Superlifteinrichtung
(SL-Gegengewicht) zur Ausfiihrung von Schwenk-
bewegungen des Oberwagens vom Boden abheb-
bar und der Schwenkradius des SL-Gegengewichts
veranderbar ist, und mit einer elektronischen
Steuerungseinrichtung zur Betatigung von An-
triebsaggregaten des Fahrzeugkrans, die minde-
stens mit einer Recheneinrichtung und fiir die Be-
dienperson des Fahrzeugkrans mit einem Display
sowie einer Eingabeeinrichtung zur Dateneingabe
versehen ist, wobei
in der elektronischen Steuerungseinrichtung ein
Programm gespeichert ist, welches aus den Para-
metern LastgréRe und Lastradius sowie GroRRe des
SL-Gegengewichts und SL-Gegengewichtsradius
unter Berlicksichtigung der Stabilitats- und Kapazi-
tatskriterien des Fahrzeugkrans ein Arbeitsfeld er-
mittelt und auf dem Display graphisch darstellt,
dadurch gekennzeichnet,
dass das Arbeitsfeld eine obere Begrenzung und
eine untere Begrenzung aufweist, innerhalb deren
die jeweils in der Grafik dargestellten Parameter bei
Konstanz der tbrigen Parameter gefahrlos veran-
derbar sind und dabei ein Abheben des SL-Gegen-
gewichts vom Boden gewabhrleistbar ist, und wobei
die aktuelle GréRe der Parameter der Grafik im lau-
fenden Kranbetrieb innerhalb des Arbeitsfeldes
ebenfalls anzeigbar, insbesondere graphisch an-
zeigbar ist.

2. Fahrzeugkran nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Begrenzungen des Arbeitsfeldes durch Li-
nienzlge, insbesondere unterschiedlich struktu-
rierte und/oder unterschiedlich farbige Linienziige
darstellbar sind.

3. Fahrzeugkran nach einem der Anspriche 1 - 2,
dadurch gekennzeichnet,
dass die aktuelle Grof3e der dargestellten Parame-
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ter im laufenden Kranbetrieb durch ein Fadenkreuz
in der Grafik anzeigbar ist.

Fahrzeugkran nach einem der Anspriiche 1 - 3,
dadurch gekennzeichnet,

dass die aktuelle GroRe der dargestellten Parame-
ter im laufenden Kranbetrieb kontinuierlich selbst-
tatig anzeigbar ist.

Fahrzeugkran nach einem der Anspriiche 1-4,
dadurch gekennzeichnet,

dass als Parameter der Lastradius und der SL-Ge-
gengewichtsradius graphisch anzeigbar sind.

Fahrzeugkran nach Anspruch 5,

dadurch gekennzeichnet,

dass die elektronische Steuerung des Fahrzeug-
krans signaltechnisch mit einer Sensorik zur aktu-
ellen Ermittlung des eingestellten Lastradius und
des SL-Gegengewichtsradius verbunden ist.

Fahrzeugkran nach einem der Anspriiche 1 - 6,
dadurch gekennzeichnet,

dass die elektronische Steuerungseinrichtung mit
einer MefReinrichtung zur Ermittlung der Grof3e der
an den Fahrzeugkran aktuell anhdngenden Last si-
gnaltechnisch verbunden ist.

Fahrzeugkran nach einem der Anspriiche 1 - 7,
dadurch gekennzeichnet,

dass die elektronische Steuerungseinrichtung mit
einem MeRgerat verbunden ist, welches einen Wert
fur die durch Windeinwirkung hervorgerufene Bela-
stungsanderung reprasentiert, oder ein solcher
Wert in die elektronische Steuerungseinrichtung
von Hand eingebbar ist und die durch die Windkraft
verursachte Anderung der Belastungssituation bei
der Ermittlung der Arbeitsfeldes berticksichtigbar
ist.

Fahrzeugkran nach einem der Anspriiche 1 - 8,
dadurch gekennzeichnet,

dass die elektronische Steuerungseinrichtung auf
einen Planungsmodus umschaltbar ist, in dem die
unterschiedlichen Belastungszustédnde des Krans
zur Vorbereitung des Arbeitsablaufs einer konkre-
ten Hebeaufgabe simulierbar sind.

Fahrzeugkran nach Anspruch 9,

dadurch gekennzeichnet,

dass im Planungsmodus zusétzlich ein Diagramm
der Ober und Untergrenze der zulassigen Lastgro-
Re bei gegebenem Lastradius und vorgegebener
Grole des SL-Gegengewichts in Abhangigkeit vom
SL-Gegengewichtsradius anzeigbar ist.

Fahrzeugkran nach einem der Anspriiche 1 -10,
dadurch gekennzeichnet,
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daB die Recheneinrichtung der elektronischen
Steuerungseinrichtung mit einem Touch-Screen
zur Datenein- und -ausgabe ausgestattet ist.

Claims

Atruck crane having an undercarriage and a super-
structure arranged thereon so as to be swivellable
about a vertical axis, having a boom means coupled
to the superstructure and swivellable about a hori-
zontal axis, for lifting a load, and a counterweight
means constructed as a superlift means and in-
creasing the ultimate load, which counterweight
means is connected to the superstructure in such a
way that the counterweight of the superlift means
(SL counterweight) may be raised from the ground
for swivel movements of the superstructure to be
performed and the swivel radius of the SL counter-
weight is variable, and having an electronic control
means for actuating truck crane drive units, which
control means is provided at least with a computer
means and, for the operator of the truck crane, with
a display and an input means for data input, a pro-
gram being stored in the electronic control means,
which program determines a working field from the
parameters load size and load radius together with
the size of the SL counterweight and the SL coun-
terweight radius, taking account of the stability and
capacity criteria of the truck crane, and represents
it graphically on the display,

characterised in that

the working field exhibits an upper limit and a lower
limit, within which the parameters represented in
each case in the graphic chart may be varied with-
out risk if the other parameters are constant, so en-
suring lifting of the SL counterweight from the
ground, and wherein the current value of the param-
eters of the graphic chart may likewise be repre-
sented within the working field, in particular graph-
ically, in continuous crane operation.

A truck crane according to claim 1,

characterised in that

the limits of the working field may be represented
by continuous lines, in particular differently textured
and/or different coloured continuous lines.

A truck crane according to either one of claims 1 to
2,

characterised in that

the current value of the represented parameters
may be displayed in continuous crane operation by
cross hairs in the graphic chart.

A truck crane according to any one of claims 1 to 3,
characterised in that
the current value of the represented parameters
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may be continuously and automatically displayed in
continuous crane operation.

A truck crane according to any one of claims 1 to 4,
characterised in that

the load radius and the SL counterweight radius
may be displayed graphically as parameters.

A truck crane according to claim 5,

characterised in that

the electronic control means of the truck crane is
connected for signalling to a sensor system for cur-
rent determination of the set load radius and the SL
counterweight radius.

A truck crane according to any one of claims 1 to 6,
characterised in that

the electronic control means is connected for sig-
nalling to a measuring means for determining the
size of the load currently suspended on the truck
crane.

A truck crane according to any one of claims 1to 7,
characterised in that

the electronic control means is connected to a
measuring apparatus which represents a value for
a load change caused by the action of the wind, or
such a value may be input manually into the elec-
tronic control means and the change in the load sit-
uation caused by the wind force may be taken into
account during determination of the working field.

A truck crane according to any one of claims 1 to 8,
characterised in that

the electronic control means may be switched to a
planning mode, in which the different load statuses
of the crane may be simulated for preparation of the
sequence of operations of a specific lifting task.

A truck crane according to claim 9,

characterised in that,

in planning mode, a diagram may additionally be
displayed of the upper and lower limit of the admis-
sible load size with a given load radius and prede-
termined SL counterweight size as a function of the
SL counterweight radius.

A truck crane according to any one of claims 1 to 10,
characterised in that

the computer means of the electronic control means
is provided with a touch screen for data in- and out-
put.

Revendications

1.

Grue automotrice comprenant un chéssis inférieur
et une partie supérieure agencée dessus, pouvant
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pivoter autour d'un axe vertical, avec un dispositif
de fleche, articulé sur la partie supérieure, pouvant
pivoter autour d'un axe horizontal et destiné a lever
une charge, ainsi qu'un dispositif de contrepoids
augmentant la capacité de charge et congu comme
un dispositif Superlift, qui est relié a la partie supé-
rieure de telle maniére que le contrepoids du dispo-
sitif Superlift (contrepoids SL) puisse étre soulevé
du sol pour exécuter des mouvements de pivote-
ment de la partie supérieure et que le rayon de pi-
votement du contrepoids SL puisse étre modifié, et
avec un dispositif de commande électronique pour
actionner des groupes d'entrainement de la grue
automotrice, lequel est muni au moins d'un dispo-
sitif de traitement des données et, pour 'opérateur
de la grue automotrice, d'un écran ainsi que d'un
dispositif d'entrée de données, un programme en-
registré dans le dispositif de commande électroni-
que déterminant, a partir des paramétres grandeur
de charge et rayon de charge, ainsi que grandeur
du contrepoids SL et rayon de contrepoids SL, en
tenant compte des critéres de stabilité et de capa-
cité de la grue automotrice, un champ d'action et le
représentant graphiquement sur I'écran,
caractérisée en ce que le champ d'action présente
une limite supérieure et une limite inférieure, a I'in-
térieur desquelles les paramétres représentés sur
le graphique peuvent varier sans risque alors que
les autres paramétres sont constants, et qu'un sou-
levement du contrepoids SL du sol peut alors étre
garanti et la grandeur réelle des paramétres du gra-
phique pouvant également étre indiquée pendant le
fonctionnement de la grue a l'intérieur du champ
d'action, en particulier de maniére graphique.

Grue automotrice selon la revendication 1,
caractérisée en ce que les limites du champ d'ac-
tion peuvent étre représentées par des lignes, en
particulier des lignes de structures différentes et/ou
de couleurs différentes.

Grue automotrice selon 'une des revendications 1
ou 2,

caractérisée en ce que la grandeur réelle des pa-
rametres représentés peut étre indiquée par une
croix sur le graphique pendant le fonctionnement
de la grue.

Grue automotrice selon 'une des revendications 1
as,

caractérisée en ce que la grandeur réelle des pa-
rametres représentés peut étre affichée automati-
quement en continu pendant le fonctionnement de
la grue.

Grue automotrice selon I'une des revendications 1
a4,
caractérisée en ce que, comme parametres, le
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rayon de charge et le rayon de contrepoids SL peu-
vent étre affichés graphiquement.

Grue automotrice selon la revendication 5,
caractérisée en ce que la commande électronique
de la grue automotrice est reliée suivant la techni-
que de signalisation a un ensemble de capteurs
pour déterminer réellement le rayon de charge ré-
glé et le rayon de contrepoids SL.

Grue automotrice selon I'une des revendications 1
a6,

caractérisée en ce que le dispositif de commande
électronique est relié techniquement par signal a un
dispositif de mesure pour déterminer la grandeur de
la charge suspendue réellement a la grue automo-
trice.

Grue automotrice selon I'une des revendications 1
a7,

caractérisée en ce que le dispositif de commande
électronique est relié a un appareil de mesure qui
représente une valeur pour la variation de charge
provoquée par l'effet du vent ou une telle valeur
peut étre entrée manuellement dans le dispositif de
commande électronique et la modification de la si-
tuation de charge causée par la force due au vent
peut étre prise en compte lors de la détermination
du champ d'action.

Grue automotrice selon I'une des revendications 1
asg,

caractérisée en ce que le dispositif de commande
électronique peut étre commuté pour passer a un
mode d'étude dans lequel les différents états de
charge de la grue sont simulés pour préparer le dé-
roulement d'une tache de levage concréete.

Grue automotrice selon la revendication 9,
caractérisée en ce que, dans le mode d'étude, un
diagramme de la limite supérieure et inférieure de
la grandeur de charge admissible peut en outre étre
affiché en fonction du rayon de contrepoids SL pour
un rayon de charge donné et une grandeur prédé-
terminée du contrepoids SL.

Grue automotrice selon l'une des revendications 1
a 10,

caractérisée en ce que le dispositif de traitement
des données du dispositif de commande électroni-
que est équipé d'un écran tactile pour I'entrée et la
sortie de données.
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