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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Uberwachungsein-
richtung far Motor-Unterwassergreifer gemas den im
Oberbegriff des Patentanspruchs 1 angegebenen
Merkmalen.

[0002] Aus dem europaischen Patent EP-A-0 219 007
ist eine Abschaltvorrichtung fur Krananlagen bekannt,
welche einen an einem Seil aufgehédngten Seil- oder
Motorgreifer und ein Hubwerk aufweist. Die Krananlage
enthélt eine Abschaltvorrichtung zur Erkennung, ob das
Uber Umlenkrollen gefuhrte Seil oder Kabel schlaff oder
gespannt ist. Hierzu ist an einer der Umlenkrollen ein
Initatior zur Erzeugung von Impulsen angebracht, um
beim Ausbleiben der genannten Impulse den Antrieb
abzuschalten. Mittels der Abschaltvorrichtung wird, ins-
besondere bei einem Schwimmbagger mit einem Unter-
wassergreifer 2, eine gewichtsunabhangige
Abschaltung des Hubwerks erméglicht und ein Umfal-
len des Greifers auf dem Seeboden vermieden.

[0003] Hiervon ausgehend liegt der Erfindung die Auf-
gabe zugrunde, die Uberwachungseinrichtung dahinge-
hend weiterzubilden, daB eine zuverlassige
Uberwachung und Steuerung des Betriebszustandes
des Greifers gewabhrleistet wird. Die Krananlage soll,
selbst unter rauhem Einsatz und Betriebsbedingungen,
eine sichere Funktion und eine lange Lebensdauer auf-
weisen.

[0004] Die Lésung dieser Aufgabe erfolgt geméaf den
im Patentanspruch 1 angegebenen Merkmalen.

[0005] Die vorgeschlagene Einrichtung zeichnet sich
durch einen funktionsgerechten Aufbau aus und ermég-
licht auch unter schwierigsten Einsatzbedingungen
einen sicheren Betrieb. Dem Greifer ist wenigstens ein
MeBwertgeber zugeordnet, dessen Signale an ein
Datentibertragungssystem (ibergeben werden, um Uber
eine Busleitung an ein Steuerungssystem (ibertragen
zu werden. Die Busleitung ist in zweckméaBiger Weise in
das Seil und/oder ein Zuleitungskabel integriert und das
Steuersystem ist inshesondere als ein speicherpro-
grammierbares Steuersystem ausgebildet. Mittels des
Steuerungssystems werden die Signale oder Daten des
oder der MeBwertgeber ausgewertet und insbesondere
in einem Steuerungsprogramm verarbeitet. Mittels des
Steuerungssystems werden Steuerungsbefehle
erzeugt und einer Steuereinrichtung des Greifermotors
zugefthrt, wobei die Steuereinrichtung in zweckmasi-
ger Weise einen Frequenzumrichter enthélt. In bevor-
zugter Weise ist mit dem Steuerungssystem ein
Rechner und/oder ein Monitor zur Visualisierung der
relevanten Daten verbunden. So kénnen auf dem Bild-
schirm in Verbindung mit anschaulichen Symbolen die
maBgebenden Betriebszustande und/oder Abweichun-
gen von zuldssigen Werten einem Betreiber sofort
optisch und/oder akustisch dargeboten werden. Uber
den Rechner und/oder diesem zugeordnete Grenzwert-
stellen kénnen erfindungsgeman die Grenzwerte der
MeBgréBen eingestellt werden, wobei Anderungen oder
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Einstellungen unmittelbar am Greifer nicht notwendig
sind. Des weiteren kann bei Erreichen vorgebbarer
Grenzwerte eine sofortige Abschaltung des Antriebs
durchgefiihrt werden. Somit kann das Auftreten schwe-
rer Schaden und damit teure und langwierige Reparatu-
ren vermieden werden. Des weiteren kann jede
Meldung, gegebenenfalls kombiniert mit Datum und
Uhrzeit, gespeichert und/oder bedarfsweise auf einen
Drucker ausgegeben werden.

[0006] Die erfindungsgemaBe Einrichtung ermdglicht
eine permanente Uberwachung der Funktionen des
Greifers, welcher insbesondere als ein Motor-Unterwas-
sergreifer ausgebildet ist. Mittels des oder der MeBwert-
geber kénnen die wichtigen Betriebsparameter sensiert
und Uberwacht werden, wobei hier vor allem die Stel-
lung der Greiferschalen, die Neigung des Greifers, der
Olstand in einem Olbehalter des Motors, die Oltempera-
tur, der SchlieBdruck, der Offnungsdruck, sowie der
Zustand des Olfilters genannt seien. Derjeweilige
Betriecbsparameter, zweckmaBig mehrere oder samtli-
che der genannten Betriebsparameter, werden erfin-
dungsgemalB sténdig Uberwacht und ausgewertet.
Durch die Speisung des Antriebsmotors des Greifers
Uber den Frequenzumrichter werden ein stoBfreier An-
und Auslauf sowie eine optimierte Steuerung der
SchlieB- und Offnungsgeschwindigkeit der Greiferscha-
len gewébhrleistet.

[0007] Die vorgeschlagene Einrichtung erméglicht
jederzeit eine genaue Kenntnis des Betriebszustandes
sowie ein schnelles Erkennen von eventuellen Stérun-
gen. Bei Uberschreiten von vorgebbaren Grenzwerten
kann eine schnelle und zweckgerichtete Reaktion zur
Vermeidung von Schaden erfolgen. Ferner werden
durch Tendenzenerkennung ungeplante, teure Still-
standszeiten der Krananlage vermieden und eine recht-
zeitige Planung von WartungsmaBnahmen wird
erméglicht. Vor allem wird bei Unterwassergreifern ein
sicherer Grobholzschutz erméglicht. Die Drehzahl-
steuerung Uber den erwdhnten Frequenzumrichter
gewabhrleistet eine Schonung der Mechanik. Die Anpas-
sung der Motordrehzahl und damit der Zykluszeiten
sowie der Férderleistung sind durch die variable Dreh-
zahl in bevorzugter Weise in Abhangigkeit des zu bag-
gernden Materials problemlos durchfihrbar. Durch den
Einsatz des Neigungsgebers wird in bevorzugter Weise
das Umkippen des Greifers sicher verhindert. Mittels
des Frequenzumrichters werden ferner Stromspitzen
beim Anlauf des Motors vermieden und eine Energie-
einsparung erreicht. SchlieBlich wird mittels der Wegge-
ber eine definierte Abschaltung des Motors in
vorgebbaren Endstellungen der Greiferschalen und in
der Folge eine Schonung der Mechanik erreicht.

[0008] Besondere Ausgestaltungen und Weiterbildun-
gen der Erfindung sind in den Unteranspriichen ange-
geben.

[0009] Die Erfindung wird nachfolgend anhand des in
der Zeichnung dargestellten Ausfiihrungsbeispiels
naher erlautert.
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[0010] Es zeigen,

Fig. 1 eine Prinzipdarstellung,

Fig. 2 eine Darstellung nach Art eines Blockschalt-
bildes.

[0011] Fig. 1 zeigt den an einem Seil 2 aufgehangten

Greifer 4, welcher als Seilgreifer oder Motorgreifer, ins-
besondere als Motor-Hydraulikgreifer, ausgebildet ist.
Der Greifer 4 enthalt zwei in bekannter Weise schwenk-
bar gelagerte Greiferschalen 6, 7, einen hier nicht wei-
ter dargestellien Hydraulikmotor sowie einen
Schaltkasten 8 mit Elekironikkomponenten. Zur Ener-
gieversorgung des Greifers 4 dient eine Spezialleitung
oder ein Zuleitungskabel 5, welches dem Greifer 4 bei
den Hub- und Senkbewegungen Uber Umlenkrollen
nachgeftihrt wird. Uber diese Leitung 5 erfolgt gleichzei-
tig die Versorgung der im Greifer eingebauten MeBwert-
geber und deren Auswerteelektronik im Schaltkasten 8.
Die Ubertragung der MeBwerte erfolgt tber eine in der
gleichen Leitung 5 eingearbeitete, insbesondere zweid-
rahtige, Busleitung. Zur Datenlbertragung wird ins-
besondere der als weltweiter Standard geltende
PROFIBUS DP eingesetzt, wodurch eine sehr schnelle
Datentibertragung und schnelle Reaktionszeiten
gewahrleistet werden. Die Uber die integrierte Buslei-
tung Ubertragenen Daten werden in einem freiprogram-
mierten Steuersystem 10 ausgewertet und nachfolgend
auf einen Rechner 12, insbesondere einen Industrie-PC
12 mit einem Bildschirm 14 tbertragen. Der Rechner 12
enthalt ein Visualisierungsprogramm zur Aufbereitung
der Daten, um in anschaulichen Symbolen auf dem
Bildschirm 14 dargestellt zu werden. Mittels des freipro-
grammierbaren Steuerungssystems 10 und/oder des
Rechners 12 sind Grenzwerte vorgebbar und Abwei-
chungen von zulassigen Werten werden dem Betreiber
sofort optisch oder akustisch angezeigt und bei Uber-
schreitung erfolgt, soweit erforderlich, bedarfsweise
eine sofortige Abschaltung des Antriebs. Dem Rechner
12 ist ferner ein Drucker 16 zugeordnet, um optional
jeden MeBwert, jede Meldung in Verbindung mit Datum
und Uhrzeit ausgeben zu kénnen. Fir den vorzugs-
weise im Greifer 4 angeordneten Motor, mittels wel-
chem die Bewegung der Greiferschalen 6, 7
durchfihrbar ist, ist eine Steuereinrichtung 18 vorgese-
hen. Diese Steuereinrichtung 18 enthalt in zweckmapsi-
ger Weise einen Frequenzumformer, wobei durch
Drehzahlsteuerung eine Schonung der Mechanik und
Anpassung der Motordrehzahl erméglicht wird und in
Folge der variablen Drehzahl Zykluszeiten und Férder-
leistung materialabh&ngig anpaBbar sind.

[0012] Fig. 2 zeigt als Blockschaltbild den Greifer 4 mit
integriertem Datenlbertragungssystem 20 mit PROFI-
BUS. Uber die Spezialleitung 5, welche vorzugsweise
als CORDAFLEX-Kabel ausgebildet ist und in welche
die Busleitung integriert ist, werden die an das Daten-
Ubertragungssystem 20 lGbergebenen Daten oder MeB-
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werte der nachfolgend im einzelnen zu erlauternden
MeBwertgeber an das speicherprogrammierbare
Steuerungssystem 10 Ubertragen.

[0013] Im Greifer 4, der Olwanne 21 und dem Elektro-
nikschaltkasten 8 ist in zweckmaBiger Weise eine
Anzahl von MeBwertgebern vorgesehen. In der
Olwanne 21 befindet sich ein MeBwertgeber 23 fir die
Oltemperatur. Ein MeBwertgeber 24 im Greifer dient zur
Filteriberwachung und in der Olwanne 21 ist ferner ein
MeBwertgeber 25 fir den Olstand vorgesehen. In
bevorzugter Weise wird der Verschmutzungsgrad des
Olfilters mittels einer Differenzdruckiberwachung per-
manent erfaBt und ferner mittels des Rechners 12
und/oder Bildschirms angezeigt. So kann ein notwendi-
ger Austausch des Olfilters rechtzeitig erkannt werden
und der Austausch des Filters muB3 erst dann erfolgen,
wenn der vorgebbare Verschmutzungsgrad erreicht ist.
Im Vergleich mit einem Filteraustausch nach vorgege-
benen Zeitintervallen wird somit eine erhebliche Ver-
besserung der Betriebsweise erreicht. Der Greifer 4
enthalt ferner einen MeBwertgeber 26 fur die Stellungs-
anzeige der Greiferschalen. Des weiteren ist ein MeB-
wertgeber 27 fiir die Motortemperatur, insbesondere fir
die Erfassung einer Motortbertemperatur vorgesehen.

[0014] In einer wesentlichen Ausgestaltung der Erfin-
dung ist ein MeBwertgeber 28 zur Erfassung der Nei-
gung des Greifers 4 vorgesehen. Uber den Bildschirm
kann erfindungsgemaB die jeweilige, momentane Stel-
lung bzw. Neigung des Greifers 4 Uberwacht werden
und das in der Praxis recht nachteilige Umkippen eines
Greifers kann somit unterbunden werden. Im Rahmen
der Erfindung kann bedarfsweise bei Uberschreitung
eines vorgebbaren Grenzwertes der Neigung, ins-
besondere der Antrieb zum Absenken des Greifers
abgeschaltet und/oder der Motor zum Anheben des
Greifers eingeschaltet werden. Des weiteren kann in
Abhangigkeit der erfaBten Neigung und vorzugsweise
beim Uberschreiten eines vorgegebenen Grenzwertes
der Motor zur Betatigung der Greiferschalen abgeschal-
tet werden.

[0015] SchlieBlich sind ein MeBwertgeber 29 zur
Erfassung des SchlieBdrucks und ein MeBwertgeber 30
zur Erfassung des Offnungsdrucks vorgesehen. Wie
bereits ausgeflihrt, werden die Signale oder Daten des
oder der MeBwerigeber 23 bis 30 an das Datentbertra-
gungssystem 20 Ubergeben und Gber die in das Zulei-
tungskabel bzw. die Spezialleitung 5 integrierte
Busleitung an das speicherprogrammierbare Steue-
rungssystem 10 Ubertragen.

[0016] Der MeBwertgeber 26 fir die Erfassung der
Greiferschalenstellung ist bevorzugt als ein Drehwinkel-
geber und/oder Absolutwertgeber ausgebildet. Vor
allem die Grenzwerte fir die Auf- und Zustellung sind
mittels des Rechners 12 nachstellbar, so daB eine Ein-
stellung am Greifer 4 selbst nur bei einem Austausch
des MeBwertgebers erforderlich ist. Die Stellung der
Greiferschalen wird immer aktuell auf dem Bildschirm
14 des Rechners 12 angezeigt und infolge der genauen
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Kenntnis der Stellung der Greiferschalen 6, 7 ist eine
definierte Abschaltung in den Endstellungen sowie eine
sichere Grobholzerkennung erméglicht. Der MeBwert-
geber 25 firr den Olstand ist bevorzugt als Niveaugeber
zur Erfassung des Olstandes in der Olwanne des
Hydrauliksystems ausgebildet. Die Grenzwerte flir War-
nung, Minimalstand und Maximalstand kénnen direkt
am Bildschirm des Rechners 10 geandert werden, so
daB eine Einstellung am Greifer 4 selbst nicht erforder-
lich ist. Da der Fillstand der Olwanne 21 immer aktuell
am Bildschirm 14 des Rechners 10 angezeigt wird,
kann, sowohl ein Olverlust als auch ein eventuelles Ein-
dringen von Wasser in die Olwanne 21 sehr frithzeitig
erkannt werden.

[0017] Der MeBwerigeber 23 fir die Messung der
Oltemperatur ist insbesondere als ein PT 100-Fuhler
ausgebildet und die derart erfaBte Temperatur wird als
Absolutwert auf dem Bildschirm 14 des Rechners 10
angezeigt. Auch die Grenzwerte fiir die Oltemperatur
kénnen direkt Gber den Rechner 10 eingestellt werden,
so daB wiederum eine aufwendige Einstellung am
Geber oder Greifer selbst nicht erforderlich ist. Die MeB-
wertgeber 29 und 30 fur den SchlieBdruck und den Off-
nungsdruck der Greiferschalen sind insbesondere an
den jeweiligen Zylindern des Greifermotors angeordnet
und werden bevorzugt Gber Drucktransmitter erfaBt und
als Absolutwerte auf dem Bildschirm 14 des Rechners
12 zur Anzeige gebracht. Auch fur den SchlieBdruck
und den Offnungsdruck sind die Grenzwerte mittels des
Rechners 10 einstellbar, ohne einen Eingriff am Greifer.
[0018] Mittels des Grenzwertgebers 28 fir die Nei-
gung des Greifers wird in zweckméaBiger Weise dessen
Neigung einachsig quer zur Seilaufhangung erfat und
Uberwacht und immer aktuell am Bildschirm 14 des
Rechners 10 angezeigt. Die Grenzwerte fir die zulds-
sige Neigung sind gleichfalls mittels des Rechners 10
einstellbar. Bei einer Uberschreitung des zulassigen
Neigungswinkels wird im Rahmen der Erfindung die
Senkbewegung des Greifers abgeschaltet und somit mit
hoher Sicherheit ein Kippen des Greifers 4 unterbun-
den. Auch werden Beschadigungen der Traverse, an
welchem der Greifer verfahrbar aufgehangt ist, der
Seile 2, der Spezialleitung oder des Zuleitungskabels 5
infolge eines Umkippens des Greifers mit hoher Sicher-
heit vermieden.

[0019] Der MeBwertgeber 24 dient zur Filterliberwa-
chung und zur Erfassung des Verschmutzungsgrades
des Offilters und zwar bevorzugt mittels einer Differenz-
druckiberwachung. Uber den Rechner 12 erfolgt auf
dem Bildschirm 14 eine Anzeige, und ein ggf. erforderli-
cher Austausch des Filters kann rechtzeitig erkannt
werden. Ein Austausch des Filters muB3 erst dann
durchgefiihrt werden, wenn der vorgegebene Ver-
schmutzungsgrad erreicht ist. Hierdurch werden erheb-
liche Dbetriebliche Vorteile gegeniber einem
routinemagigen Austausch nach vorgegebenen Zeitin-
tervallen erreicht.

[0020] Der an das Steuerungssystem 10 angeschlos-
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sene Rechner 12 mit Bildschirm 14 und Drucker 16
erméglicht die Visualisierung und bedarfsweise Aus-
gabe der derart erfaBten Daten bzw. MeBwerte. Die
Einstellung der Grenzwerte fur die genannten MeB-
werte erfolgt in zweckmaBiger Weise mittels des Rech-
ners 12, ohne daB am Greifer 4 diesbezlgliche Eingriffe
erforderlich waren. Die geanderten Grenzwerte werden
sofort an das Steuerungsprogramm Ubergeben. Der
Rechner 12 enthalt eine Grenzwertstelle 33 fur die
Oltemperatur, eine Grenzwertstelle 34 fir die Filter-
Uberwachung, eine Grenzwertstelle 35 fur den Olstand.
Ferner sind eine Grenzwertstelle 36 fur die Stellungsan-
zeige der Greiferschalen, eine Grenzwertstelle 37 fur
die Greiferneigung und eine Grenzwertstelle 38 sowie
eine Grenzwertstelle 39 fur den Offnungsdruck vorge-
sehen. Die jeweiligen Grenzwerte sind auf dem Bild-
schirm 14 darstellbar und mittels einer Eingabeeinheit,
insbesondere der Tastatur oder einer Maus des Rech-
ners in der erforderlichen Weise entsprechend eingeb-
bar.

Bezugszeichenliste

[0021]

2 Seil

4 Greifer

5 Kabel / Spezialleitung

6,7 Greiferschale

8 Schaltkasten

10 Steuerungssystem

12 Rechner

14 Bildschirm

16 Drucker

18 Steuereinrichtung/Frequenzumformer
20 Datentbertragungssystem
21 Olwanne

23 bis 30 MeBwertgeber

33bis39  Grenzwertstellen
Patentanspriiche

1. Uberwachungseinrichtung fiir Motor-Unterwasser-
greifer, wobei der Motor-Unterwassergreifer an
einem Seil aufgehangt ist, dadurch gekenn-
zeichnet,
daB wenigstens ein dem Greifer (4) zugeordneter
MeBwertgeber (23 bis 30) vorgesehen ist und daB
mittels eines Rechners (12) wenigstens ein MeB-
wert darstellbar ist.

2. Einrichtung nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
daB mittels des Rechners (12) ein Grenzwert flr
die MeBgroBe vorgebbar ist, welche mittels des
MeBwertgebers (23 bis 30) erfaBbar ist.

3. Einrichtung nach Anspruch 1 oder 2,
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dadurch gekennzeichnet,

daB ein Datenlibertragungssystem (20) mit dem
MeBwertgeber (23 bis 30) verbunden ist, welches
insbesondere einen PROFIBUS enthalt.

Einrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet,

daB das Datenibertragungssystem (20) bevorzugt
auf dem Greifer (4) angeordnet und/oder in diesem
integriert ist und/oder in einem Schaltkasten (8) des
Greifers (4) angeordnet ist.

Einrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet,

daB ein speicherprogrammierbares Steuersystem
(10) vorgesehen ist, welches mit dem Dateniber-
tragungssystem (20) und/oder dem MeBwertgeber
(23 bis 30) verbunden ist, wobei die Datenlbertra-
gung bevorzugt Giber eine Busleitung, insbesondere
eine zweidrahtige Busleitung erfolgt.

Einrichtung nach Anspruch 5,

dadurch gekennzeichnet,

daB die Busleitung in ein Kabel oder eine Spezial-
leitung (5) integriert ist, Uber welche gleichfalls die
Energieversorgung des Motors des Motorgreifers
(4) erfolgt.

Einrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet,

daB das Steuersystem (10) mit einer Steuereinrich-
tung (18) fur den Motor des Greifers (4) verbunden
ist und/oder daB die Steuereinrichtung (18) einen
Frequenzumformer enthalt.

Einrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 7,
dadurch gekennzeichnet,

daB vorzugsweise der Rechner (12) Grenzwertstel-
len (33 bis 39) zur Vorgabe von Grenzwerten der
mittels der MeBgeber (23 bis 30) erfaBbaren MeB-
gréBen aufweist.

Einrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet,

daB mittels des MeBwertgebers (28) die Neigung
des Greifers (4) erfaBbar ist und/oder daB mittels
des MeBwertgebers (26) die Stellung der Greifer-
schalen (6, 7) erfaBBbar ist.

Einrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 9,
dadurch gekennzeichnet,

daB in einer Olwanne (21) des Greifers (4) der
MeBwertgeber (23) far die Oltemperatur und/oder
der MeBwertgeber (24) fur die FilterGberwachung
und/oder der MeBwertgeber (25) fir den Olstand
angeordnet sind.

Einrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 10,
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dadurch gekennzeichnet,

daB der Greifer (4) den MeBwertgeber (25) fur die
Uberwachung des Olstandes und/oder den MeB-
wertgeber (27) fur die Erfassung der Motortempe-
ratur und/oder den MeBwertgeber (29) fur den
SchlieBdruck und/oder den MeBwertgeber (30) fir
die Erfassung des Offnungsdrucks der Greiferscha-
len (6, 7) enthalt.
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