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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein redundantes Sicher-
heitssystem eines Fahrzeuges, insbesondere einer fahr-
baren Arbeitsbiihne, gemafl den Merkmalen des Ober-
begriffes des Patentanspruchs 1. Ein derartiges redun-
dantes Sicherheitssystem eines Fahrzeuges ist aus der
EP-A-1 026 120 bekannt.

[0002] Sicherheitssysteme sind bei Fahrzeugen, ins-
besondere bei Arbeitsfahrzeugen wie fahrbaren Arbeits-
bihnen oder dergleichen, bekannt. Bei diesen Sicher-
heitssystemen wird dann, wenn ein Betriebsparameter
einen vorgegebenen Bereich verlallt oder einen be-
stimmten Sollwert erreicht, ein Warnhinweis oder sogar
eine Gegensteuerung durchgefiihrt, um sicherheitskriti-
sche Zusténde zu vermeiden. Bei den fahrbaren Arbeits-
bihnenkann z. B. der Winkel des Hauptarmes oder auch
die Belastung des Arbeitskorbes erfal’t werden, wobei
bei einer Uberschreitung z. B. der Winkel oder die Kor-
blast durch entsprechende gegensteuernde Malinah-
men reduziertwerden muBy. Aus Sicherheitsgriinden sind
im Regelfall die Sensoren, die die Betriebsparameter er-
fassen, doppelt, d. h. redundant ausgefiihrt, so dal} fir
den Fall, daf’ ein Sensor defekt ist oder ausfallt, auf das
Signal des noch weiterhin zur Verfligung stehenden Sen-
sors zuriickgegriffen werden kann.

[0003] Dies hat jedoch verschiedene Nachteile:
[0004] Zum einenistes erforderlich, da fiir die Erfas-
sung eines Betriebsparameters mindestens zwei bau-
gleiche oder verschiedene Sensoren eingesetzt werden,
so daR sich die Kosten flr ein solches redundantes Si-
cherheitssystem erh6hen. Zum anderen ist es nicht még-
lich, bei einem korrekten Betriebsparameter auf ein feh-
lerhaftes Ausgangssignal des Sensors zu schlief3en, da
bei bekannten Sicherheitssystemen ein Vergleich der Si-
gnale der beiden Sensoren nicht stattfindet. Denn wenn
die von beiden Sensoren erfallten physikalischen Werte
oder die Signale der Sensoren beeinfluf3t werden (wenn
beides Mal gleichzeitig die gleiche Manipulation vorge-
nommen wurde), entsteht ein sicherheitskritischer Zu-
stand. Somit kann ein solches System manipuliert wer-
den, so dal3 bei Vorliegen eines sicherheitskritischen Be-
triebsparameters der betreffende Sensor ein unkriti-
sches Signal abgibt.

[0005] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrun-
de, ein redundantes Sicherheitssystem eines Fahrzeu-
ges bereitzustellen, welches die eingangs geschilderten
Nachteile nicht aufweist und damit sicherheitskritische
Zustande wirksam verhindert werden kénnen und ein
Schutz vor Manipulationen gegeben ist.

[0006] Diese Aufgabe ist durch die Merkmale des Pa-
tentanspruchs 1 geldst.

[0007] Erfindungsgemal ist vorgesehen, dal® wenig-
stens zwei Sensoren zur Erfassung unterschiedlicher
Parameter ausgebildet und die Signale der wenigstens
zwei Sensoren getrennt voneinander in der zumindest
einen Steuereinheit verarbeitbar und auswertbar sind.
Dies hat zum einen den Vorteil, daR zur Erfassung eines
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Betriebsparameters nur ein einziger Sensor bendtigt
wird, wahrend - wie im folgenden ausgefihrt - es durch
den Einsatz von zwei Sensoren sichergestellt ist, sicher-
heitskritische Zustédnde zu vermeiden.

[0008] So wird aus dem von dem ersten Sensor
erfafdten Signal, das einen ersten Betriebsparameter
darstellt, ein erstes Ausgangssignal berechnet. Gleiches
gilt fir den zweiten Sensor, der einen anderen Betriebs-
parameter erfaf3t und ein diesen Betriebsparameter dar-
stellendes Ausgangssignal erzeugt bzw. in der Steuer-
einheit berechnet wird. Die zumindest zwei Sensoren
kénnen gleicher Bauart sein, sind aber in besonders vor-
teilhafter Weise wegen der Manipuliersicherheit unter-
schiedlicher Bauart. Aus den beiden Ausgangssignalen
der beiden Sensoren, wobei auch mehr als zwei Senso-
ren und Betriebsparameter vorhanden und erfaf3t wer-
den kénnen, wird in der Steuereinheit jeweils ein zu ver-
gleichender Istwert fiir den jeweiligen Betriebsparameter
berechnet. Das heif’t, daR® auf unterschiedliche Berech-
nungsweise auf Basis der Ausgangssignale von gleich-
artigen oder unterschiedlichen Sensoren fiir voneinan-
der verschiedene Betriebsparameter ein vergleichbarer
Istwert gebildet wird. Diese vergleichbaren Istwerte wer-
den miteinander verglichen, so dal} bei Abweichung von-
einander aufeinen Fehler geschlossen werden kann. Da-
durch wird ein schadhafter Sensor, ein fehlerhaftes Si-
gnal oder eine Manipulation sofort festgestellt, da die bei-
den vergleichbaren Istwerte auf Grundlage unterschied-
licher Betriebsparameter und unterschiedlicher Berech-
nungsweise gebildet werden.

[0009] In Weiterbildung der Erfindung ist vorgesehen,
dafd zwei Steuereinheiten vorhanden sind, denen jeweils
die Signale einer Gruppe von Sensoren zufuihrbar sind,
wobei die Steuereinheiten die Signale ihrer Gruppe un-
abhangig von der anderen Gruppe verarbeiten und aus-
werten. Hierbei wird durch das Vorhandensein von we-
nigstens einem Sensor oder einer Gruppe von Sensoren
an jeweils einer Steuereinheit in der jeweiligen Steuer-
einheit der vergleichbare Istwert berechnet und der an-
deren Steuereinheit zugefiihrt, so dafl bei Abweichungen
der vergleichbaren Istwerte auf einen Fehler festgestellt
werden kann. Dabei muf nicht unbedingt ein Vergleich
zwischen den Istwerten der beiden Steuereinheiten
durchgefiihrt werden; denkbar ist auch, dal die ver-
gleichbaren Istwerte mit abgespeicherten Sollwerten
verglichen werden, d. h., dal dann, wenn der berechnete
Istwert einen vorgegebenen Sollwert unter- oder Uber-
schreitet oder einen bestimmten Sollwertebereich ver-
|1aRt oder einen vorgebbaren Sollwertebereich erreicht,
zumindest eine Fehlermeldung erzeugt wird. Es ist also
vorgesehen, dal beiden Steuereinheiten (Rechner) mit
teilweise unterschiedlich erfallten physikalischen Wer-
ten auf unterschiedliche Rechenwegen zu vergleichba-
ren Ergebnissen kommen und diese miteinander verglei-
chen.

[0010] Das Vorhandensein von zwei oder mehr Steu-
ereinheiten hat dartiber hinaus den Vorteil, daf3 z. B. bei
der fahrbaren Arbeitsbiihne die eine Steuereinheit in der
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Fahrerkabine des Fahrzeuges der Arbeitsbiihne instal-
liert ist, wahrend sich die zweite Steuereinheit in dem
Korb der Arbeitsbiihne befindet. Damit kann fir den Fall,
daR ein sicherheitskritischer Zustand kurz vor dem Er-
reichen steht oder schon erreicht ist, sowohl in der Fah-
rerkabine des Fahrzeuges als auch im Korb die Fehler-
meldung angezeigt werden. Neben der Erzeugung und
Anzeige einer Fehlermeldung kdnnen auch Aktuatoren
(Antriebselemente) des Fahrzeuges derart angesteuert
werden, dal ein sicherheitsunkritischer Zustand einge-
nommen wird. Das kann beispielsweise bei der fahrbaren
Arbeitsbiihne bedeuten, dall der Neigungswinkel des
Hauptarmes in die Richtung verandert wird, dafl ein Um-
kippen des Fahrzeuges vermieden wird.

[0011] Einredundantes Sicherheitssystem ist zwecks
Erlauterung der Erfindung am Beispiel einer fahrbaren
Arbeitsbiihne im folgenden beschrieben und anhand der
Figuren erldutert. Auf die Anwendung bei einer fahrbaren
Arbeitsbiihne ist die Erfindung jedoch nicht beschréankt,
sondern kann allgemein bei Fahrzeugen bzw. Arbeits-
fahrzeugen Anwendung finden.

[0012] Es zeigen:

Figur 1 eine erste Ausfliihrungsform eines redundan-
tes Sicherheitssystemes,

Figur2 eine zweite Ausflihrungsform eines redun-
danten Sicherheitssystemes und

Figur 3  Anwendung des redundanten Sicherheitssy-
temes bei einer fahrbaren Arbeitsbiihne.

[0013] Figur 1 zeigt eine erste Ausflhrung eines red-

undanten Sicherheitssystemes eines Fahrzeuges, ins-
besondere eines Arbeitsfahrzeuges, welches eine Steu-
ereinheit 1 aufweist. Diese Steuereinheit 1 umfal3t eine
Eingabeeinheit 2, Uber die von auflen EinfluR auf die
Steuereinheit 1 (beispielsweise zur Vornahme eines Up-
dates) genommen werden kann. Weiterhin umfaf3t die
Steuereinheit 1 eine Anzeigeeinheit 3, Gber die Betriebs-
parameter, berechnete Werte oder den Zustand der
Steuereinheit 1 Auskunft gegeben werden kann. Uber
die Anzeigeeinheit 3 ist auch beispielsweise die Abgabe
der Fehlermeldung mdéglich. Weiterhin umfafit die Steu-
ereinheit 1 eine Recheneinheit 4 sowie eine Speicher-
einheit 5, wobei die Recheneinheit 4 die ihr zugefihrten
Signale verarbeiten und in Zusammenarbeit mit der Spei-
chereinheit 5 auswerten und den vergleichbaren Istwert
bzw. mehrere vergleichbare Istwerte erzeugen kann.

[0014] An der Steuereinheit 1 sind zumindest zwei
Sensoren angeschlossen, die gleichartig oder voneinan-
der verschieden sein kénnen, jedoch unterschiedliche
Betriebsparameter des Fahrzeuges erfassen. So ist in
Figur 1 beispielsweise gezeigt, dafd an der Steuereinheit
1 eine erste Gruppe von Sensoren 6 bis 9 sowie eine
zweite Gruppe von Sensoren 10 bis 13 angeschlossen
sind. Die Anzahl der Gruppen bzw. die Anzahl der Sen-
soren selber richtet sich nach den Betriebsparametern,
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die beim Betrieb des Fahrzeuges zu erfassen sind.
[0015] Zur Steuerung des Fahrzeuges sind weiterhin
gleichartige oder voneinander verschiedene Aktuatoren
erforderlich, die in Figur 1 als eine erste Gruppe von Ak-
tuatoren 14 bis 16 und als eine zweite Gruppe von Ak-
tuatoren 17, 18 beispielhaft gezeigt sind. Auch hierrichtet
sich die Anzahl der jeweiligen Aktuatoren bzw. der Grup-
pen nach den zu steuernden Komponenten des Fahr-
zeuges.

[0016] Die Steuereinheit 1 ist dazu ausgebildet, z. B.
aus den Signalen der Sensoren 6 bis 9 der ersten Gruppe
auf eine erste Berechnungsweise einen ersten Istwert
Zu erzeugen.

[0017] Ebensosinddie Sensoren 10 bis 13 der zweiten
Gruppe dazu ausgebildet, weitere Betriebsparameter zu
erfassen und auf eine andere Berechnungsweise als bei
den Sensoren 6 bis 9 der ersten Gruppe einen weiteren
Istwert zu berechnen, wobei allerdings beide berechne-
ten Istwerte miteinander vergleichbar sind, d. h., einen
Betriebsparameter oder einen fiktiven Parameter dar-
stellen. Somit werden durch Erfassung unterschiedli-
cher, tatsachlicher Betriebsparameter auf zumindest
zwei voneinander unterschiedlichen Berechnungsme-
thoden in der Steuereinheit 1 vergleichbare Zielparame-
ter bzw. Istwerte berechnet, die direkt miteinander ver-
gleichbar sind. Wird bei dem Vergleich festgestellt, dal
eine Abweichung voneinander vorliegt oder auch dafl
eine Abweichung eines einzelnen Istwertes von einem
beispielsweise in der Speichereinheit 5 abgespeicherten
Sollwert vorliegt, kann Uber die Anzeigeeinheit 3 eine
Fehlermeldung an die Bedienperson des Fahrzeuges
abgegeben werden oder zumindest einer der Aktuatoren
14 bis 18 derart angesteuert werden, daf® der augen-
blickliche Zustand beibehalten wird (Abschaltfunktion)
oder wieder ein sicherheitsunkritischer Zustand erzielt
wird. Die Art und Weise, wie der zumindest eine Aktuator
angesteuert wird, wenn ein sicherheitskritischer Zustand
erreicht wurde, kann in der Speichereinheit 5 ebenfalls
abgespeichert werden.

[0018] Figur 2 zeigt eine weitere Ausflihrungsform ei-
nes redundanten Sicherheitssystemes, mit zwei Steuer-
einheiten, wobei eine jede Steuereinheit jeweils eine An-
zeigen- und Bedienkonsole 100, 200 (die die Anzeige-
einheit 3 sowie die Eingabeeinheit 2 umfalt) und jeweils
eine Mobilsteuerung 101, 201 umfal3t. Die Anzeige- und
Bedienkonsole 100, 200 ist Uber eine DatenUbertra-
gungsstrecke 19, 20 mit der Mobilsteuerung 101, 201
verbunden. Ebenso sind die beiden Steuereinheiten, ins-
besondere die Mobilsteuerungen 101 und 201, tiber eine
Datenibertragungsstrecke 21 zwecks Datenaustausch
miteinander verbunden. An den Mobilsteuerungen 101,
201 ist wieder wenigstens ein Sensor, inbesondere eine
Gruppe von Sensoren 22, 23 (mindestens zwei), sowie
zumindest ein Aktuator, insbesondere eine Gruppe von
Aktuatoren 24, 25 angeschlossen. Das in Figur 2 gezeig-
te Sicherheitssystem arbeitet nach dem gleichen Prinzip,
wie es schon bei dem Sicherheitssystem gemaf Figur 1
beschrieben wurde. Die Ausgestaltung des Sicherheits-
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systems gemaR Figur 2 hat jedoch den Vorteil, daR z. B.
die Anzeigen- und Bedienkonsolen 100 und 200 einmal
in der Fahrerkabine und einmal in dem Korb der Arbeits-
buhne installiert sein kénnen, um an diesen Stellen den
Bedienpersonen die entsprechenden Hinweise, insbe-
sondere die Fehlermeldungen, geben zu kénnen. Das
Vorhandensein der Mobilsteuerungen 101 bzw. 201 hat
den Vorteil, daf3 z. B. die Betatigung des Korbes (das
Herauf- und Herabfahren sowie die Auslenkung des Ar-
mes der Arbeitsbiihne) von einer sich neben dem Fahr-
zeug oder in dem Korb befindenden Person ferngesteu-
ert werden kann. Auflerdem kann gegebenenfalls von
der weiteren Mobilsteuerung aus in den Steuerprozef’
eingegriffen werden. Die Steuerungen 100/101 kénnen
auch jeweils als eine Steuereinheit (analog zu der Steu-
ereinheit 1 aus Figur 1) ausgebildet sein.

[0019] Wahrend sich die Erfindung auf beliebige Fahr-
zeuge, insbesondere jedoch bevorzugt auf Arbeitsfahr-
zeuge bezieht, istin Figur 3 eine bevorzugte Anwendung
der Erfindung bei einer fahrbaren Arbeitsbiihne 26 ge-
zeigt. Auf einem fahrbaren Fahrzeugchassis 27 mit Fah-
rerkabine ist eine Drehbiihne 28 installiert, Giber die an
einem teleskopierbaren Hauptarm 29 sowie iber einen
bewegbaren Korbarm 30 ein Korb 31 angeordnet ist. Im
Betrieb der Arbeitsbiihne 26 ist der Hauptarm 29 mittels
eines Hydraulikzylinders 32 in seinem Neigungswinkel
einstellbar. Ebenso sind Mittel vorhanden, um die Dreh-
biihne 28 relativ zu dem Fahrzeugchassis 27 in eine
Drehbewegung zu versetzen. Bei diesen Mitteln, genau-
so wie bei dem Hydraulikzylinder 32 sowie Mitteln zur
Verstellung der Lage des Korbes 31 handelt es sich um
die in den Figuren 1 und 2 gezeigten Aktuatoren. Auler-
dem sind in Figur 3 diejenigen Betriebsparameter (wie
beispielsweise Winkelhauptarm, Neigungswinkel Kor-
barm, Kraftsensor Korblast usw.) gezeigt, die von den
Sensoren, die in Figur 1 und 2 gezeigt und beschrieben
sind, erfallt werden. Ebenso kénnen als Betriebspara-
meter die Lange bzw. der Druck der Abstlitzung von Hy-
draulikstiitzpfeilern 33 erfaflt und ausgewertet werden,
die im Betrieb der Arbeitsbihne 26 fir die Stabilitat er-
forderlich sind.

[0020] Eswird nochdaraufhingewiesen, dal die Steu-
ereinheit(en) so ausgebildet sein kénnen, daf} sie Pro-
zesse Uberwachen und steuern kdnnen (zum Beispiel
den Betrieb des Fahrzeuges) oder den Prozess nur tiber-
wachen und dann eingreifen (zum Beispiel durch An-
steuerung eines Aktuators), wenn ein sicherheitskriti-
scher Zustand erreicht wurde oder vor dem Erreichen
steht, um diesen zu verhindern. So kénnte zum Beispiel
das Ausfahren des Korbes 31 gestoppt werden (Ab-
schaltfunktion), wenn eine Kippgefahr droht.

[0021] Bezogen auf die Figur 2 werden also zwei Si-
cherheitssysteme derart kombiniert, daR auf unter-
schiedliche Berechnungsweise mit teilweise unter-
schiedlichen Sensoren ein vergleichbares Ergebnis er-
zielt wird:
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1. Weg:

[0022] Hauptarm und Korbarm, Lénge des / der Tele-
skoparme. Daraus wird, wie bei einer Lastmomentbe-
grenzung (LMB) Ublich, die Sicherheitsabschaltung und
die Korblast berechnet.

2. Weg:

[0023] Erfassung von Last und Position des Arbeits-
korbes: Aus den o0.g. Lange(n) und Winkeln sowie der
direkt gemessenen Korblast wird ebenfalls das Kippmo-
ment berechnet.

[0024] Die Besonderheit liegt eben darin, dal die
Kraftsensoren hierbei nicht redundant ausgefiihrt sind,
sondern in Druckmessung und Kraftmessung aufgeteilt
werden.

Beide Steuereinheiten kénnen durch Datenaustausch
sowohl die zur Abschaltung fiihrende Auslastungsbe-
rechnung vergleichen als auch die direkt gemessenen
(Geometrie) bzw. die riickgerechneten Werte (Korblast
aus Geometrie und Druck) vergleichen.

[0025] Alternativ hierzu ist auch ein System denkbar,
bei dem alle GroRen nur einfach erfasst werden und nur
berechnete und gemessene (Korb-) Last verglichen wer-
den. Bei der Forderung nach sofortigem Erkennen von
Einfachfehlern wird trotzdem jeder einzelne Sensor tber-
wacht. Ein Fehler in Druckerfassung oder Langenmes-
sung oder Winkelmessung fihrt unweigerlich zu einer
fehlerhaften Berechnung der Last und damit wird durch
direkten Vergleich mit dem Messwert der Kraftmessung
ein Fehler erkannt.

[0026] Besonderer Vorteil dieses Systems gegeniber
der direkten redundanten Erfassung und Berechnung
gleichartiger Messgréf3en:

- unterschiedliche Softwareablaufe, Vermeidung von
gleichartigen Fehlern im Programm,

- unterschiedliche Sensoren bzgl. Kraft- / Druckerfas-
sung in Position und Bauart,

- das System ist praktisch nicht durch Manipulation
an einem Sensor negativ in bezug auf Abschaltsi-
cherheit zu beeinflussen,

- bisherige Systeme sind relativ einfach manipulierbar
zwecks "Erhéhung" von Reichweite oder Belastung
des Korbes.

[0027] Weitere Signale zur betriebsartenabhangigen
Verringerung von Reichweite / Traglast missen beiden
Steuereinheiten weiterhin soweit gefordert getrennt zur
Verfiigung gestellt werden. Die ist insbesondere der
Drehbereich, erfasst (iber Drehwinkelgeber oder- schal-
ter, sowie die Abstltzbasis.

[0028] Weiterhin kann dieses Grundkonzept auch auf
das Unterfahrzeug ausgeweitet werden. Aus den erfas-
sten Werten fir Moment und Radius oder Last und Po-
sition (Radius) und Leermoment ist eine Berechnung des
Schwerpunktes der kompletten Aufbauten oberhalb des
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Schwenktisches mdglich. Aus dieser Angabe und der
durch Drehwinkel erfassten Position kann auf die auftre-
tenden Stutzkréafte rickgerechnet werden. Hierbei geht
auch die durch Schalter oder analoge Geber gemessene
Lange der Schiebeholme mit ein (horizontale Stiitzenpo-
sition).

[0029] Per Druckmessung an allen vier Stiitzen kann
direkt die tatsachliche Stitzkraft erfasst werden und di-
rekt mit dem berechneten Wert verglichen werden. Somit
ist eine Uberpriifung eines nur einfach ausgefiihrten
Drehwinkelgebers mdglich. Einfachfehler bei Stitz-
druck, Stitzlange oder falsche Position im Drehbereich
werden erkannt. Dadurch ist ein zusatzlicher Schutz ge-
gen Umkippen durch Messung der Stltzkraft gegeben.
Zumindest bei Annaherung an den Grenzbereich (das
Fahrzeug steht nominal nur noch auf 3 Stiitzen) werden
Fehler in dieser Berechnung durch "Verspannungen"im
Chassis beherrschbar.

Patentanspriiche

1. Redundantes Sicherheitssystem einer fahrbaren Ar-
beitsbiihne (26), mit Sensoren (6 bis 13, 22, 23) zur
Erfassung von Betriebsparametern der Arbeitsbiih-
ne (26), deren Signale zumindest einer Steuerein-
heit (1) zwecks Verarbeitung und Auswertung zu-
fuhrbar sind, dadurch gekennzeichnet, dass zwei
Steuereinheiten (1; 100, 101; 200, 201) vorhanden
sind, denen jeweils die Signale zumindest eines
Sensors, insbesondere einer Gruppe von Sensoren
(22, 23), zufiihrbar sind, wobei die Steuereinheiten
(1; 100, 101; 200, 201) die Signale ihres Sensors,
insbesondere ihrer Gruppe von Sensoren unabhan-
gig von der anderen Gruppe von Sensoren, verar-
beiten und auswerten, wobei wenigstens zwei Sen-
soren zur Erfassung unterschiedlicher Betriebspa-
rameter ausgebildet sind und die Signale der wenig-
stens zwei Sensoren, insbesondere der Gruppen
von Sensoren, getrennt voneinander in den Steuer-
einheiten (1: 100, 101; 200, 201) verarbeitbar und
zur Erzeugung vergleichbarer Istwerte auswertbar
sind.

2. Redundantes Sicherheitssystem nach Anspruch 1
oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB die zumin-
dest eine Steuereinheit (1; 100, 101; 200, 201) zum
Vergleich der ausgewerteten Signale mit weiteren
erfaflten Signalen und/oder vorgebbaren Signalen
bzw. Signalbereichen ausgebildet ist.

3. Redundantes Sicherheitssystem nach Anspruch 2
oder 3, dadurch gekennzeichnet, daB die ausge-
werteten Signale der einen Steuereinheit der weite-
ren Steuereinheit und/oder umgekehrt zufiihrbar
sind.

4. Redundantes Sicherheitssystem nach Anspruch 3
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oder 4, dadurch gekennzeichnet, da Mittel zur
Abgabe einer Fehlermeldung im Sinne eines Warn-
hinweises vorhanden sind, wenn der Vergleich der
Istwerte voneinander abweicht oder ein Istwert von
einem vorgebbaren Vergleichsergebnis abweicht.

5. Redundantes Sicherheitssystem nach Anspruch 3
oder 4, dadurch gekennzeichnet, da Mittel zur
Ansteuerung zumindest einen Aktuators vorhanden
sind, wenn der Vergleich der Istwerte voneinander
abweicht oder wenn der Vergleich eines Istwertes
mit einem vorgebbaren Vergleichsergebnis ab-
weicht.

6. Redundantes Sicherheitssystem nach einem der
vorhergehenden Anspriche, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die wenigstens zwei Sensoren unter-
schiedlicher Bauart sind.

Claims

1. Redundant safety system of a drivable working plat-
form (26), with sensors (6 to 13, 22, 23) for detecting
operational parameters of the working platform (26),
whose signals can be supplied to at least one control
unit (1) for processing and evaluation purposes,
characterized in that two control units (1; 100, 101;
200, 201) are provided, to which in each case the
signals of at least one sensor, in particular a group
of sensors (22, 23), can be supplied, the control units
(1; 100, 101; 200, 201) processing and evaluating
the signals of their sensor, in particular their group
of sensors, independently of the other group of sen-
sors, at least two sensors for detecting different op-
erational parameters being formed, and the signals
of the at least two sensors, in particular the groups
of sensors, being capable of being processed and
evaluated, for the purpose of generating comparable
actual values, separately from one another in the
control units (1; 100, 101; 200, 201).

2. Redundant safety system according to Claim 1,
characterized in that the at least one control unit
(1; 100, 101; 200, 201) is designed to compare the
evaluated signals with further detected signals
and/or predeterminable signals or signal ranges.

3. Redundant safety system according to Claim 1 or 2,
characterized in that the evaluated signals of the
one control unit can be supplied to the other control
unit and/or vice versa.

4. Redundant safety system according to Claim 2 or 3,
characterized in that means for outputting a fault
message in the sense of a warning are provided if
there is adiscrepancy in the comparison of the actual
values or an actual value differs from a predetermi-
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nable comparison result.

Redundant safety system according to Claim 2 or 3,
characterized in that means for driving at least one
actuator are provided if there is a discrepancy in the
comparison of the actual values or if there is a dis-
crepancy in the comparison of an actual value with
a predeterminable comparison result.

Redundant safety system according to one of the
preceding claims, characterized in that the at least
two sensors have different designs.

Revendications

Systéme de sécurité redondant d’'une plate-forme
de travail déplagable (26), comprenant des capteurs
(6 a 13, 22, 23) pour détecter des paramétres de
fonctionnement de la plate-forme de travail (26), dont
les signaux peuvent étre acheminés a au moins une
unité de commande (1) a des fins de traitement et
d’analyse, caractérisé en ce qu’il est prévu deux
unités de commande (1 ; 100 ; 101 ; 200, 201) aux-
quelles les signaux d’au moins un capteur, en parti-
culier d’'un groupe de capteurs (22, 23) peuvent a
chaque fois étre acheminés, les unités de comman-
de

(1; 100; 101 ; 200, 201) traitant et analysant les
signaux de leur capteur, notamment de leur groupe
de capteurs indépendamment de I'autre groupe de
capteurs, au moins deux capteurs étantréalisés pour
détecter des parametres de fonctionnement diffé-
rents et les signaux des au moins deux capteurs, en
particulier des groupes de capteurs, pouvant étre
traités séparémentles uns des autres dansles unités
de commande (1; 100 ; 101 ; 200, 201) et pouvant
étre analysés pour produire des valeurs réelles com-
parables.

Systéme de sécurité redondant selon la revendica-
tion 1, caractérisé en ce que I'au moins une unité
de commande (1 ;100 ; 101 ; 200, 201) est réalisée
pour comparer les signaux analysés avec d’autres
sighaux détectés et/ou des signaux prédéfinissables
ou des plages de signaux prédéfinissables.

Systéme de sécurité redondant selon la revendica-
tion 1 ou 2, caractérisé en ce que les signaux ana-
lysés d’'une unité de commande peuvent étre ache-
minés a l'autre unité de commande et/ou inverse-
ment.

Systéme de sécurité redondant selon la revendica-
tion 2 ou 3, caractérisé en ce que 'on prévoit des
moyens pour émettre une communication d’erreur
dans le sens d’'un avertissement, lorsque la compa-
raison entre les valeurs réelles indique un écartentre
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elles, ou lorsqu’une valeur réelle s’écarte d’'un résul-
tat de comparaison prédéfinissable.

Systéme de sécurité redondant selon la revendica-
tion 3 ou 4, caractérisé en ce que 'on prévoit des
moyens pour commander au moins un actionneur
lorsque la comparaison des valeurs réelles indique
un écart entre elles ou lorsque la comparaison d’'une
valeur réelle s’écarte d'un résultat de comparaison
prédéfinissable.

Systéme de sécurité redondant selon I'une quelcon-
que des revendications précédentes, caractérisé
en ce que les au moins deux capteurs sont de type
différent.
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