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34) . Uberlast- und Lastmomentensicherung fiir Hebezeuge

37} Die Erfindung betrifft eine Uberlast- und Lastmomentensicherung

ir Hebezeuge, die die Standsicherheit gewdhrleisten soll. Sie arbeitet
if der Basis von mechanischeelektrischen Wandlern. Ziel der Erfindung
5t es, die technisch gegebenen Mdglichkeiten des Hebezeuges allseitig
i1szunutzen und unter bestimmten Voraussetzungen eine Uberschreitung

3x zuldssigen Tragkraft zu ermdglichen. Diese Voraussetzungen sind dann
agehen, wenn Hebezeuge, die im Greifer- bzw. Stilickqutbetrieb

rhaiten, kurzzeitig im Schwerlastbetrieb hetrieben werden. Erfindungs-
s;midf soll der Abschaltpunkt der Sicherung nach vorn der Anzahl der
:lastungen, dem Windstaudruck, der Bauelenentenspannung und der
stortemperatur abhéngig gemacht werden. Dazu wird ein elektrischer
schanischer Wandler verwendet, der iiber ein Verzdgerungsglied mit

inem statischen MeBglied und tber ein Differenziergiied mit einem
/namischen MeBglied verbunden ist. An beiden MeBgliedern befinden

ich Sollwertgeber, die mit einem Rechenwerk und einem Speicher in
arbindung stehen., Anm Ausgang des Rechenwerkes ist ein Geschwindigkeits«
slais und ein Uberlastrelais vorgesehen, welches die Steuerung dar
riebwerke des Hebezeuges heeinfiufit, .
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Titel der Erfindung
Uberlast- und Lastmomentenqlcherung fiir
Hebezeuge

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Erfindung betrifft eine Uberlast- und Last—
momentensichsrung fiir Hebezeuge, insbesondere

von Wippkranen, die die Standsicherheit des Hebe—
zeuges gewdhrleisten soll. Die Sicherung arbeitet
auf der Basis von mechanisch-elektrischen Wangd-
lern. Durch Vergleich der zuléassigen Traglast des
Hebezeuges mit der Istlast wird im Uberlastungs-
fall ein Sighal abgeleitet,

Charakteristik der bekannten technischen Losungen
Bekannt sind Uberlast- und Lastmomentensicherun—
gen mit Rechenwerken, die durch den Vergleich der
zuléssigen Traglast mit der Istlast ein Uber—
lastsignal gbleiten und damit die Triebwerke ab-
schalten, die die Standsicherheit des Hebezeuges
gefdhrden, Als MeBwerte dienen Seilkraft, Ausla--
dung, Krdngung usw. Dgbei ist ein Speicher

elnes Rechenwerkes aus einer ersten Spelchereln-
heit, flir die in AbhZngigkeit von den Kranparame-
tern gemessenen Kranaus1egerelgenmomentwerten,

aus einer zwelten Speichereinheit, fir die in Ab-
héngigkeit von den Kranparametern mit einer Ein-
heitslast gemessenen Einheitslastmomentenwerte

und aus einer dritten Speichereinheit, fiir die auf
die Einheitslast bezogene hochstzula551gen Trag-
lastwerte in Abhéngigkeit von den Kranparametern,
aufgebauto Alne vorgesehene ProzeBeinheit ist

fir die Multiplikation der Ausgangssignale der
zweiten und dritten Speichereinheit sowie nachfol-
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gender Aufaddition des Ausgangssighals der ersten
Speichereinheit ausgelegt.
Siehe BRD-0S 26 17 55,

Bekannt sind auch Uberlast- und Lastmomentensiche-
rungen, die neben der statischen Uberlastung die

dynamische Uberlastung feststellen. Dabel wird ein
mechanisch-elektrischer Wandler, der die Seilkrafy
miBt, liber ein Verzdgerungsglied mit einem stati-
gchen Lastschalter und iiber ein Differenzierglied
mit eipem dypamischen Lastschalter verbundens

Beide Lastschalter sind auBerdem iber einen Soll-
wertgeber miteinander verbunden. Der mechanisch-
elektrische Wandler, der die Seilkraft niBt, zerlegh
das Ausgangssignal in zwei Signhale, Das eine Signal
wird iber das Verzogerungsglied dem statischen Last-
schalter upd das andere Signal lber das Differen-
zierglied dem dynamischen Lastschalter zugefihrt,
Bei Uberschreitung des Sollwertes durch den Istwert
arbeiten beide Lastschalter unabhidngig voneihander
auf ein Uberlastrelais, welches auf die Triebwerks-
steberungen wirkt, die das Lastmoment des Hebezeu-
ges vergroBern,

Siehe DDR-WP 73 134,

Die bekannten Losungen weisen den Nachteil auf, daB
sie eine starre Abschaltung bewirken; es besteht
picht die Moglichkeit, das Hebezeug in Sonderfdllen
kurzzeitig und im begrenzten MaBe zu iliberlasten.
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Ziel der Erfihdung ) :

Ziel der Erfindung ist es, die vorhandenen Man-
gel zu beseitigen und die technisch gegebenen
Méglichkeitén des Hebezeuges allseitig auszu-
nutzen, d. h., unter bestimmten Voraussetzungen
eine Uberschreitung der zulédssigen Tragkraft zu
ermoglichen, .

Eine Uberschreitung der fiir diasHebezeug zuléssiu
gen Tragkraft ist deshalb mdglich, weil die
Daverfestigkeit des Hebezeuges stark von der Zshl
der Lastbiegewechsel abhingig ist, do h., bei
elner kleinen Zahl von Lastbiegewechseln wird die
Dauerfestigkeit stark erhsht.

Eine starke Reduzierung der Zghl der Lastbiege~
wechsel tritt z. B. dabn ein, wenn Hebezeuge, die
im Greifer- bzw. Stiickgutbetrieb arbeifen, fir
die eine hohe Zahl von Lastbiegewechseln vorgese- .
hen sind, kOrzzeitig im Schwerlastbetrieb, also
nit eipner geringen Zahl von Lastbiegewechseln,
betrieben werden,

Darlegung des Wesens der Erfindung

Die Erfindung stellt sich die Aufgabe, den Ab-
schaltpunkt der Uberlast- und Lastmomentensiche-
rung elnes Hebezeuges nicht nur in Abhangigkeit
von der Belastung, von der Ausladung, von der Krin-
gung uswe, sondern auch von der Zahl der Belastun—
gen abhdngig zu gestalten, um damit eine kurz—
zeltige und begrenzte Uberlastung des Hebezeuges
zu ermoglichen, d. h., der Abschaltpunkt ist in
gewissen vorgegebenen Grenzen - die von der Ap-
zahl der Bglastungen abhingig sind - varigbel zu
gestalten,

ErfindungsgemiB wird fir dic Uberlast- und Last-
momehtensichesrung ein an sich bekannter mechag-
hisch-elektrischer Wandlex verwendet, der Uber

ein Verzogerungsglied mit einem statischen MeB-

-4—
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élied und iber ein Differenzierglied mit einem
dynamischen MeBglied verbunden ist. Am stati-
schen MeBglied ist ein statischer Sollwertgeber
und am dypamischen MeBglied ist eiln dynamlscher
Sollwertgeber angeordnet. Der statische und der
dynamische Sollwertgeber stehen mit einem Rechen—
werk und einm Speicher in Verbindung. Am Ausgang
des Rechenwerkes ist ein Geschwindigkeitsrelals
vorgesehen, welches die Steuerungen der Triebwer-
ke des Hebezeuges beeinfluBt. Am Eingang des Rechen-
werkes ist ein vom Fahrer des Hebezeuges zu betéti-
gender Taster vorgesehen. Der mechanisch-elektrische
Wandler, der die Seilkraft miBt, zerlegt das Aus-—
- gangssignal in zweil Signale. Ein Signal wird uUbér
das Verzogerungsglied zur Feststellung der stati-
schen Last.roBe dem statischen leBglied zugeflhrt.
Das andere Signal wird lber ein Differenzierglied,
zur Feststellung der Seilanstlegsgeschwindigkeit,dem
dynamischen MeBglied zugefiihrt. Beide MefBglieder ar-
beiten bei Uberschreitung des Sollwertes durch den
Istwert unabhingig voneinander auf das Geschwindig-
keitsrelais, das aul die Steuerungen der Triebwerke
wirkt, die das Lastmoment vergroBern,
Zur kurzzeitigenund begrenzten ErhShung der Tragkraft
wird durch den Fahrer des Hebezeuges der externe
Taster betdtigt. Dabei wird das Rechenwerk eingeschal-
tet, das die 7shl der Tasterdriicke registriert und mit
der Zahl der zulsdssigen Uberlastungen vergleicht. Die
Zahl der zuldssigen Uberlastungen wird in den Spei- .
cher eingegeben, der mit dem Rechenwerk verbunden
ist, Ist die Zahl der Uberlastungen noch zuldssig,
wird das Geschwindigkeitsrelais geschaltet, welches
die Geschwindigkeit der Triebwerke erniedrigt und
die Steuerungen des Hebezeuges freigibt. Gleichzeltig
erfolgt iiber die Verbindung des Rechenwerkes mit den

-5 -
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statischen unddyhamischen Sollwertgeber eine
VergroBerung des statischen Sollwertes und eine
Erniedrigung des dynamischen Sollwertes, Mit

der nun verminderten Geschwindigkeit kann eine
Uberlast gehoben werden, Die mogliche GroBe der

zu hebenden Uberlast wird durch den statischen
Sollwertgeber vorgegeben. Die Verkleinerung der
dynamischen Kraft, infolge der Geschwindigkeits-
minderung, wird durch den dynamischen Sollwert-
geber in Verbindung mit dem MeBglied fiir die dyna-
mische LastgroBe kontrolliert.,

Ist eine Uberlastung des Hebezeuges in Folge der
Uberschreitung der zulissigen Zahl der Uberlastun—
gen nicht mehr méglich,_blockiert das Geschwindig-
keitsrelais die Triebwerkssteuerungen. Die Blockie-
rung kapnn nur durch die Unmschaltubg der Triebwer—
ke auf eine Betriebsart im zuldssigen Lastbereich
wieder aufgehoben werden,

Nach jedem Hebevorgang ist der Druck auf den
Taster zu wiederholen, falls eine weitere Uberlast
genoben werden soll,

Es liegt auch im Sinne der Erfindung, wenn das
eine Signal des mechanisch-elektrischen Wandlers
Uber ein Verzdgerungsglied und lber einen Lnalog-
Digitalwandler (4/D-Wandler) und das andere Signal
lber ein Differenzierglied und einen A/D-Wandler
dem Datenpeingabeteil eines Mikroprozessors zuge—
flihrt wird, Dann ist eine Verbindung zwischen dem
Dateneingabetell des Mikroprozessors und dem exter~
nen Taster vorzusehen. Das Dateneingabeteil ist
nit der zentralen Verarbeitungseinheit des Mikro-
prozessors Uber Informationskandle verbunden,

Es ist sinnvoll, neben dem Sigral des mechanisch-
elektrischen Wandlers auch die folgenden Signale
zu verarbeiten: '

Motortemperatur, Windstaudruck, DehnungsmeBstrei-
fen an kritischen Bauteilen des Hebezeuges.

-6 -
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An der zentrglen Verarbeltungseinheit ist eln
extern programmierbarer und ein nicht loschbarer
Speicher angeordnet. Die zentrale Verarbeitungs-
einheit ist mit dem Datenausgang des Mikropro-
zessors, der seinerseits mit einem Geschwindig-
keitsrelais in Verbindung steht, verbunden. ¢
In extern programmierbaren Speicher ist der sta-
tische upd dynamische Sollwert  der Traglast eln-
gespeichert,

Die Uberlastauslosung erfolgt durch Vergleich des
statischen und dynamischen Sollwertes der Trag-
last mit dem tatsidchlichen Wert der Last am Haken
des Hebezeuges. Wird der externe Taster zur kurz-
zeitigen und begrenzten Erhdhung der Trapkraft
durch den Fahrer des Hebezeuges betdtigt, erfolgt
in der zentralen Verarbeitungseinheit ein Ver-
gleich zwischen der Zahl der zuldssigen Uberlastun-
gen und Ger Zahl der tatsichlichen Uberlastungen.
Die Zahl der zuldssigen Uberlastungen ist im extern
programmicrbaren Speicher abgespeichert, Die Zahl
der tatsdchlichen Uberlesstungen ist im nicht 1l8sch-
b,ren Speicher abgespeichert. Zeigt der Vergleich,
daB die Zahl der tatsdchlichen Uberlastungen klei-
ner ist als die Zahl der zuldssigen Uberlastungen,
wird der digitale Wert der zulissigen Traglast
erhtht. Gleichzeitig erfolgt durch das Geschwin-
digkeitsrelais eine Umschaltung der Triebwerke

auf eipe niedrige Geschwindigkeit zur Verminderung
des dynamischen Anteils der Last. Danach werden

die Triebwerke durch das Uberlastrelais freige-
geben, die Uberlast kgnn gehoben werdens

Nach dem Absetzen der Last blockiert das Uber-
lastrelals wieder die Steuerungen. Ein erneutes
Anheben einer Uberlast kann nur durch Betdtigen

' des externen Tasters eingeleitet werden.oder

durch das Umschalten auf‘normalen Stickgut-~ oder
Greiferbetrieb, '
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Bei Anwendung des Brfindungsgedankens bei einer

Lastmomentensicherung ist ein Ausladungsgeber lber
A/D-VWandler mit dem Eingabetell des Mikroprozessors
verbunden,

Weltere Eingabegréﬁen konnen seiln:

Krédngung, Staudruckmesser, Spannungsgeber ah
hochbelasteten Bauelementen, Motortemperaturen

UsSWe

Ausflihrungsbeispiel
Die Erfindung soll nachstehend an zweil Ausfihrungs-
beispielen ndher erlautert werden.
Es zeigen:
Fige. 1 das Blockschaltbild einer Uberlast- und
" Lastmomentensicherung auf der Basis analoger

Bauelemente,

Fig.2 das Blockschaltbild einer Uberlast- und
Lgstmomentensich-rung auf der Basis von
Mikroprozessoren. .

In Fige. 1 ist ein mechanisch-elektrischer Wandler
1 zur Messung der Seilkraft, iiber ein Verzdgerungs-
glied 2 mit einem MeBglied 4 fir die statische
LastgroBe und Uber ein Differenzierglied 3 mit
einem MeBglied 5 filir die dynamische LastgriBle ver-
bunden. Das lleBglied 4 ist mit einem statischen
Sollwerigeber 6 und das MeBglied 5 mit einem dyna-
mischen Sollwertzeber 7 verbunden., Die Ausgdnge
der leBglieder 4 und 5 arbeiten getrennt auf ein
Uberlastrelais 8, dessen Ausgahg iber einen Ver-
riegelungskontakt 13 eines Geschwindigkeitsrelais
12 die Steuerung 14 des Hub-, Wipp-.und Drehwerkes
beeinfluBt. Ein externer Tagster 9 ist lber einen
Kontakt des Betriebsartenschaltiers 15 mit einem
Rechenwerk 10, welches mit einem Speicher 11 in
Verbindung steht, verbundene.

-8 -
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Der Ausgang des Rechenwerkes 410 het Verbindun-

gen zu dem statischen Sollwertgeber 6 und dem
dynamischen Sollwertgeber 7 und auBerdem zum
Geschwindigkeitsrelais 12, welches wiederum mit%
Kontskten in die Steuerung 14 fiur das Hubwerk,
Wippwerk'und Drehwerk eingreift.

Der Ausgang des Verzdgerungsgliedes 2 ist Uber

ein MeBglied 16 fir die Minimallast mit dem
Rechenwerk 10 verbunden.,

Der mechanisch-elektrische Wandler 41 wandelt die
mechanische Kraft der Last in ein elektrisches
Signal um, welches iiber zwei Kandle verarbeitet
wird. Das eine Signal wird lber das Verzogerungs-—
glied 2 dem MeBglied 4 fir die statische TLastgroBe:
und das andere Signal liber das Differenzierglied 3
dem MeBglied 5 flr die dynamische LastgroBe zuge-
fihrt. , ’

Im MeBglied 4 fiir die statische LastgroBe erfolgt
der Vergleich des Istwertes mit dem im statischen
Sollwertgeber 6 vorgegebenen Sollwert der Laste.
Dieser Vergleich erfolgt bei Lastmomentensicherun-
' gen unhter Berilcksichtigung der Ausladung. Im MeB-
glied 5 fir die dynamische LastgroBe erfolgt der
Vergleich des Istwertes der dynamischen Lastgrofe
(Seilkraftanstieg) mit dem zuldssigen Wert des
Seilkraftanstieges, der im dynamischen Sollwertge—
ber 7 vorgegeben ist. Bei Uberschreitung des Soll-
wertes durch den Istwert in einem der beiden Ka-
nile erfolgt ein Ansprechen des Uberlastrelais 8
upd eine Blockierung der Steuerung 14 fir das Hub-,
Wipp- und Drehwerk, die das Lastmoment des Hebe-
zeuges vergroBern.

Wenn def Fahrer des Hebezeuges eine Uberlast
(Schwerlast) heben will, wird der externe Taster 9
betitigt. Dabei wird das Rechenwerk 10 mit Spei-
cher 11 eingeschaltet, das die Zahl der Taster-
driicke mit der im Speicher 11 abgespeicherten

-0 -
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Euléssigen Zahl der Uberlastungen vergleicht.

Ist das Heben der Uberlast noch zuldssig, erfolgt
Uber die Verbindung vom Rechenwerk 10 zum stati-
schen Sollwertyeber 6 und dynamischen Sollwert-
geber 7 eine VergroBRerung des Sollwertes der Last
des statlschen Sollwertgebers 6 und eine Verklei- -
nerung des Sollwertes des dynamisdhen Sollwert-
gebers 7. Ebenfalls bekommt das Gesdhwindigkeits-
relais 12 Spannung, schaltet die Antriebe des

 Hub-, Wipp- und Drehwerkes auf eine niedrige Ge-
schwindigkelt und gibt aber den Verriegelungskon-
takt 13 die Steuerung 14 fiir das Hubwerk, Wippwerk
und Drehwerk frei. Damit ist die Mdglichkeit
gegeben, eine Uberlast mit kleinerer Geschwindig-
keit zu heben. Die Einhaltung der verringerten
Dypamik wird durch das HeBglied 5 fir die dypami-
sche LastgroBe kontrolliert,

Ist es dagegen nicht mehr mdglich, eine Uberlast
zu heben, effolgt keine Erhohung des statischen
Sollwertes und das Geschwindigkeitsrelais 12

gibt die Steuerung lber den Verriegelungskontakt
13 nicht frei, Eine Welterarbeit des Hebezeuges
ist iliber den Betriebsartenschalter 15 m&glich, _
der die Steuerung auf normalen Greifer- odex
Stlckgutbetrieb des Hebezeuges umschaltet und wei-
tere Befehle des Tasters 9 sperrt.Nach -jeder Ent-
lastung eriolgt lber das MeBglied 16 fir die

Minimallast eine Sperrung des Rechenwerkes 10,

Das MeBglied 16 fiir die Minimallast ist% mit seinhenm
Eingang am Ausgang des Verzogerungsgliedes 2 ghge~
schlossen.Der Tasterdruck auf depn externen Taster
9 muB nach Jjeder Uberlast wiederholt werden, um
die Sperrung aufzuheben., Die Zombination des
Rechenwerkes 10 mit dem Speicher 11 kann aus einem
mechanischen Zahlwerk mit Begrenzungseinrichtung
bestehen,

- 10 -
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Gem&B Fig. 2 wird an einer zentralen Verarbei- -
tungseinheit 17 eines NMikroprozessors uUber Infor-
mationskandle ein Dateneingabetell 18 und ein
Datencusgabeteil 19 ahgeschlossens. Der mechanisch-
elektrische Wandler 1, der zur Lastmessung dient

und von der Seilkraft des Hebezeuges beeinfluBt

- wird, gibt ein enaloges Signhal ab, welches elner-
seits Uber das Verzodgerungsglied 2 und einem Apa-
log-Digital-Wandler 20 (A/D-Wandler) und zum ande-
‘rep iber das Differenzierglied 3 und einem A/D-
Wandler 21 dem Dateneingabeteil 18 des Mikropro-
zessors fuhrt.

Die zentrale Verarbeitungseinheit 17 ist mit

" einem extern programmierbaren Speicher 22 und’

einem picht ldschbaren Speicher 23 verbunden.

Das Datenausgabeteil 19 ist Ulber Leitungen mit dem
Uberlastrelais 8 und dem Geschwindigkeitsrelais 12
verbunden, welche wiederum mit der Steuerung 14

fiir den Hub-, Wipp- und gegebenenfalls mit dem Dreh-
- werk des Hebezeuges in Verbindung stehen,.

Das Dateneingabeteil 18 ist auBlerdem mit dem exter-
Ngh Taster 9 verbunden, der vom Fahrer des Hebe-
zeuges bedient wird. Das Ausgangssighal des mecha-
nisch-elektrischen Wandlers 1 wird in zwel Sighale
zerlegt. Das eine Signgl wird Uber ein Verzogerungs—
glied 2 und Uber einen A/D-Wandler 20 urd das zwelte

Signal iiber ein Differenzierglied 3 und einen A/D-
Wandler 21 dem Dateneingabetell 18 des Mikroprozes-
sors zugeflhrt, der es seinerseits der zentralen
Verarbeitungseinheit 17 zufihrt.

In der zentraglen Verarbeitungseinheit 17 exfolgt
der Vergleich der momentan iber den mechanisch-
elektrischen Wandler 1 gemessehen statischen und
dynhamischen LastgroBe mit den in dem extern pro-
grammierbaren Speicher 11 enthaltenen statischen
und dynamischen Sollwerten,

N



220432

-1 -

Uberschreitet die statische ode? dynamische
Grofe der tatsHchlichen Last am Heken die Soll-
werte, erfolgt iiber den Datenausgabeteil 19 an
das Uberlastrelais 8 ein Befehl zum Abschalten
der Steuerung 14 der Triebwerke.

Soll die Tragkraft des Hebezeuges zum Heben
einer vereinzelt ankommenden Uberlast kurzzei—
tig im begrenzten MaBe erhdht Werden, ist durch
den Fahrer des Hebezeuges der externe Taster 9
zu betdtigen. Mit dieser Betatigung wird in der
zentralen Verarbeitungseinheit 17 ein Vergleich
zwischen der Zahl der zuldssigen Uberlastungen
mit der Zashl der tatsichlichen Uberlastungen
(Anzghl der Tasterbetédtigungen) durchgefiihrt,
Die Zahl der zuldssigen Uberlastungen ist in
einem extern, programmierbaren Speicher gbge-
speichert, Die Zahl der tatsichlichen Uberla-
stungen ist in einem nicht 18schbaren Speicher
23 abgespeichert. Zeigts der Vergleich, daB das
Heben eiper Uberlast moglich ist, wird iiber Ver-
bindungen der digitale Wert des statischen Soll—

wertes erhoht und der digitale Wert des dynami- .
schen Sollwertes erniedrigt. Gleichzeitig erfolgt

eine Umschaltung der Steuerung 14 des Hebezeuges
iber das Geschwindigkeitsrelais 12 auf eine nied-
rige Geschwindigkeit. Uber einen Verriegelungs-
kontakt 24 des Geschwindigkeitsrelais 12 wird

das Heben einer Uberlast freigegeben. Bei Unter-
schreitung eines liinimalwertes der statischen TLast—
groBe fallt die Uberlsst-und Lastmomentsicherung
in den urspringlichen Zustand zurick, d.h., die
zuldssige LastgroBe wird wieder suf den Normal-
wert begrenzt und die Geschwindigkeit wieder
erhsht, |

-2 -
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Die Betatigung des exterpnen Tasters 9 durch den
Fshrer des Hebezeuges muB nach jeder Entlastung

erfolgen, wenn wiederum eine Uberlast gehoben
werden soll, ' _

Ist das Heben einer Uberlast nicht mehr zuléssig,
erfolgt Uber den Verriegelungskontakt 24 des

Geschwindigkeitsrelals 12 eine Sperrung der Steu-
erung 14 flir dag Hub-, Wipp-. und Drehwerke

Nur durch Bet&atigung des Betriebsartenschalters 15

konnen jetzt wieder Lasten im Nennbereich der
Tragkraft, d. h., normale Stiick- und Schittguter
gehoben werden,. |

Bei Lastmomentensicherungen werden gegenlber

den Uberlastsicherungen noch Ausladungsgeber 25
und A/D-Wandler 26 vorgesehen.

Weitere Modifikationen der Uberlast- und Last-
momentensicherung erh&lt man durch Temperatur-
messer 27 an den Motoren, durch Windstaudruck-
messer 28 und durch zusédtzliche DehnungsmeB-
streifen 29 an hochausgelasteten Bauteilen des
Hebezeuges, sowie den dazuge:origen A/D-Wandlern
30, 31 und 32,

-13 -
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Erfindungsanspriiche

Te

2e

Uberlast- und Lastmomentensicherung fiir
Hebezeuge, insbesondere fiir Wippkrane, auf
der Basis von mechanisch-elektrischen Wand-
lern, die durch Vergleich der zuldssigen
Traglast mit der Istlast ein Signal ableitet,
gekennzeichnet dadurch, dsB der mechanisch—
elektrische Wandler (1) iiber ein Verzdgerungs-
glied (2) mit einem statischen MeBglied (4),
ah dem sich ein statischer Sollwertgeber(6)
befindet und tber ein Differenzierglied (3)
nit einem dynamischen MeBglied (5), an dem
sich eln dynamischer Sollwertgeber (7) befin-
det, verbunden ist und die Sollwertgeber (6,7)
mit einem Rechenwerk (10) und einem Speicher
(11) in Verbindung stehen, wobei am Ausgang
des Rechenwerkes (10) ein Geschwindigkeitsre-
lais (12) vorgesehen ist, welches die Steuerung
(14) der Triebwerke des Hebezeuges beeinfluBt.

Uberlast- und Lastmomentensicherung fiir Hebe-
zeuge, insbesondere flr Wippkrane, suf der

" Basis von mechanisch-elektrischen Wandlern,

die durch Vergleich der zuldssigen Traglast
mit der Istlast ein Signal ableitet, gekenn-
zeichnet dadurch, daB der mechanisch-elektri-
sche Wandler (1) mit einem Mikroprozessor, -
bestehend aus einer zentrglen Verarbeitungs—
einhelt (17), einem Yateneingabeteil (18) und

 einen Datenausgabeteil (19) in Verbindung

stebt, wobei die zentrale Verarbeitungseip-
heit (17) mit einem programmierbaren Spei-

cher (22) und einem nicht ldschbaren Spei-
cher (23) iber Informationskandle verbunden

- 1Y -
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ist und an das Datenausgabeteil (19) ein Uber-
lastrelais (8) und ein Geschwindigkeitsrelais
(12) angeschlossen sipd und am Dateneingabeteil
(18) ein externer Taster (9) angebrdnet ist.

Uberlast- und Lastmomeptensicherung nhach
Punkt 1, gekennzeichnet dadurch, daB am Eingang
des Rechenwerkes (10) ein Taster (9) angeordnet

“iste

Uberlagst- und Lastmomentensioheruhg nach Punkt 2,
gekennzeichnet dadurch, dal der Dateneingabeteil
(18) des Mikroprozessors mit eipem Ausladungsge-

ber (25) iiber einen A/D-Wandler (26) verbunden
ists

Uberlast- und Lastmomentensicherung nach Punkt 2,
gekennzeichnet dadurch, deB das Dateneingabeteil

(18)‘des Mikroprozessors mit einem Temperatur-
messer (27) an den Motoren verbunden ist.

Uberlast- und Lestmomentensicherung nach Punkt 2,
gekennzeichnet dadurch, daB das Dateneingabetell
(18) des Mikroprozessors mit eihem Windstaudruck-
messer (28) verbunden ist.

Uberlast- und Lastmomentensicherung nach Punkt 2,

gekennzeichnet dadurch, daB das Dateneingabeteil
(19) des Mikroprozessors mit DehnungsmeBstreifen

(29), die an kritischen Bauelementen des Hebezeu-
ges angebracht sind, verbunden ist.

Hierzu__ ¢/ Seiten Zeichnungen
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