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(54) Kransteuerung

(57)  Eine Kransteuerung mit wenigstens zwei Steu-
ermodulen (11,12,13,26), welche wahlweise durch eine
drahtlose Datenverbindung (14) miteinander verbindbar
sind, soll dahingehend weitergebildet werden, dass sie
mit hoher Funktionalitét und Flexibilitat aus einzelnen in-
tegralen Modulen aufgebaut werden kann und dabei
grolRtmogliche Sicherheit der Kransteuerung gewahrlei-
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stet. Dabei soll sie vorzugsweise einfach zu verschalten
und problemlos erweiterbar sein.

Die Steuermodule sind gleichberechtigt und so ein-
gerichtet, dass nur das Zusammenwirken von zwei un-
tereinander paarweise verbundenen Steuermodulen das
Steuern des Krans ermdglicht, und dass die drahtlose
Datenverbindung (14) eine vollwertige bidirektionale
Punkt-zu-Punkt-Verbindung ist.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Kransteuerung nach
dem Oberbegriff des Anspruches 1.

[0002] Unter einer Kransteuerung im Sinne dieser Er-
findung ist eine Steuerung fiir Lastkrane zu verstehen,
die die Bewegungen des Krans, wie das Verfahren eines
Kranschlittens entlang eines Kranauslegers oder das An-
heben einer an dem Kran angeschlagenen Last mittels
Aufrollen einer Kranwinde, steuert bzw. koordiniert. Eine
Kransteuerung kann ferner dazu ausgelegt sein, ablauf-
spezifische Parameter zu erfassen und auszuwerten
bzw. zur Anzeige zu bringen. Krdne zum Heben von
schweren Lasten sind hinreichend bekannt und werden
seit sehr langer Zeit eingesetzt. Krane findet man in viel-
faltigen Anwendungen, z.B. als freistehende GerUstkra-
ne auf Baustellen, als in Hallen eingebundene Werks-
krane zum Heben von beispielsweise Containerlasten in
Hafengebieten oder dgl. Im Sinne dieser Erfindung sind
unter Kranen all diejenigen Konstruktionen zu verstehen,
die mit motorischem Antrieb schwere Lasten anheben
und versetzen oder verschieben kénnen.

[0003] Derartige Krane weisen bereits jetzt standard-
maRig Steuerungen auf, Uber welche die vielfaltigen
maoglichen Bewegungsablaufe innerhalb des Kranes ko-
ordiniert werden, um einen erwilinschten Arbeitsgang zu
vollfihren. Zum Beispiel werden von derartigen Steue-
rungen Motoren zum Verfahren einer Kranbriicke bzw.
eines Kranauslegers angesteuert, Motoren zum Verfah-
ren eines Kranwagens an einem Kranausleger bzw. einer
Kranbriicke, Motoren zum Verschwenken des Krankaus-
legers sowie Motoren zum Aufrollen eines Hebeseiles
mit Lasthaken und daran angeschlagener Last.

[0004] Beiderartigen bekannten Steuerungen sitzt ty-
pischerweise ein elektromechanisches, seltener ein
elektronisches Steuerungselement, welches in einem
hochgelegenen Teil des Kranes, z.B. dem Kranausleger,
derKranbriicke oderdgl. angeordnetist. Fur eine externe
Bedienung ist in vielen Fallen eine sogenannte Steuer-
birne vorgesehen, tber die von einem am Grund stehen-
den Bediener Befehlssignale zum Betétigen des Kranes
in die Steuerung eingegeben werden kdnnen. Diese
Steuerbirne ist ebenso wie weitere Steuerelemente mit
der zentralen Steuerung in der Regel iber eine Kabel-
verbindung verbunden, Uber die einzelnen Signale der
zentralen Steuerung zugefihrt werden.

[0005] Aus der US 2002/0111712 A1 ist eine Kran-
steuerung mit den Merkmalen gemaf dem Oberbegriff
des Anspruchs 1 bekannt. Diese weist dezentralen Kno-
ten auf, die selbststandig Kontrollaufgaben wahrnehmen
und auch drahtlos untereinander kommunizieren kén-
nen. Die einzelnen Komponenten des Krans und der
Kransteuerung werden an Hand von Seriennummern
identifiziert und zu einem System zusammengebunden.
Beliebig viele Steuergerate kénnen in dieses System ein-
gebunden werden. Das System ist auch bei unterbroche-
ner Verbindung zu einzelnen Komponenten betriebsfa-
hig.
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[0006] Ferneristesbekannt, die Kabelverbindung zwi-
schen Steuerbirne und zentraler Steuerung durch eine
herkémmliche Funkstrecke zu ersetzen, welche typi-
scherweise unidirektional ist und nur von der Steuerbirne
zu der zentralen Steuereinheit gerichtet. Uber diese
Funkstrecke werden einzelne Leiterbahnen durch eige-
ne Frequenzbereiche dargestellt. Derartige Funkstrek-
ken haben den Vorteil, dass ein Kabel fortgelassen wer-
den kann.

[0007] Aus DE 10151883 A1 ist des Weiteren eine
Uber Bluetooth angebundene Steuerbirne bekannt.
[0008] All diese Weiterentwicklungen andern abgese-
hen von der durch US 2002/0111712 A1 realisierten De-
zentralisierung jedoch nichts an der grundsétzlichen Ar-
chitektur der altbekannten Steuerungen. Eine Dezentra-
lisierung wird bei der aus der US 2002/0111712 A1 be-
kannten Kransteuerung nur unter Inkaufnahme empfind-
licher Sicherheitseinbufden und/oder Fehleranfalligkei-
tenrealisiert. Insbesondere sind Anforderungen aktueller
Sicherheitsstandards nicht zu erfillen.

[0009] Hiersetztdie Erfindung an. lhr liegt die Aufgabe
zugrunde, eine bekannte Kransteuerung in einer solchen
Weise fortzubilden, dass sie mit hoher Funktionalitat und
Flexibilitdt aus einzelnen integralen Modulen aufgebaut
werden kann und dabei grotmaégliche Sicherheit der
Kransteuerung gewahrleistet. Dabei soll sie einfach zu
verschalten und problemlos erweiterbar sein.

[0010] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaf durch ei-
ne Kransteuerung mit den Merkmalen des Patentan-
spruchs 1 gel6st. Vorteilhafte Weiterbildungen bzw. Aus-
gestaltungen der Erfindung sind in den abhéngigen An-
spriichen 2 bis 12 angegeben. In Anspruch 13 wird ein
mit der erfindungsgemafen Kransteuerung ausgestatte-
ter Kran benannt.

[0011] Die Grundidee der Erfindung liegt darin, die
Kransteuerung insgesamt modulartig in zwei in Bezug
auf die Kransteuerung und deren Uberwachung gleich-
wertige Steuermodule aufzuteilen. Die Steuermodule
sollen erfindungsgemal Uber eine vollwertige, bidirek-
tionale, drahtlose Punkt-zu-Punkt Datenverbindung im
Sinne einer Busverbindung miteinander verbunden sein.
Eine solche drahtlose, bidirektionale Punkt-zu-Punkt
Verbindung ermdéglicht einen echten Datenaustausch
zwischen genau zwei Steuermodulen und nicht nur eine
Funkansteuerung Uber bestimmte Leitungskanaéle. Ins-
besondere kann die erfindungsgemafie drahtlose Daten-
verbindung mittels geeigneter Software konfiguriert wer-
den, ohne hierfir eine umstandliche Verdrahtung vorzu-
nehmen, wie sie letztlich auch bei den bekannten Funk-
vorrichtungen (korrekte Verdrahtung des Funksenders
bzw. Funkempféngers mit den jeweiligen Modulen) ge-
geben sein muss. Dies ermoglicht einen schnellen und
zuverlassigen Wechsel der zur Bildung der Kransteue-
rung zusammenwirkenden zwei Steuermodule.

[0012] Die erfindungsgemafie Aufteilung der Steuer-
eigenschaften auf zwei diesbeziglich grundséatzlich
gleichberechtigte Steuermodule gewahrleistet, dass ei-
ne Funktion des Kranes nur bei voller Funktionsfahigkeit
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der verbundenen Steuermodule sowie Uberpriifbar (Bi-
direktionalitat) stabiler Datenverbindung zwischen den
Steuermodulen ausgefiihrt werden kann. Dies verhindert
die ansonsten bei offenen Architekturen bestehende Ge-
fahr von Fehlfunktionen des Kranes mit den méglichen
schwerwiegenden Folgen.

[0013] Grundsatzlich kénnen fir die Bildung der Kran-
steuerung mehr als zwei Steuermodule zur Verfigung
stehen, wobei die Kransteuerung aktuell jedoch jeweils
aus nur zwei in der erfindungsgemafien Weise zusam-
menwirkenden Modulen aufgebaut wird.

[0014] Ein derzeit bevorzugtes Beispiel einer derarti-
gen vollwertigen, bidirektionalen, drahtlosen Datenver-
bindung besteht in einer Bluetooth-Verbindung (vgl. An-
spruch 8). Allerdings sind grundsatzlich auch andere
drahtlose Datenverbindungen méglich, sofern sie jeden-
falls eine vollwertige Punkt-zu-Punkt-Busleitung zur Ver-
fugung stellen.

[0015] Durch die erfindungsgeméafe Ausgestaltung
kann die Kransteuerung modulartig aufgebaut und den
jeweiligen Bediirfnissen durch Wahl der zusammenwir-
kenden Steuermodule angepasst werden, wobei z.B.
standardmaRige Steuermodule Verwendung finden kdn-
nen. Die Kransteuerung ist darliber hinaus problemlos
erweiterbar, insbesondere ist es z.B. mdglich, Schnitt-
stellen vorzusehen, mit der die Steuerung lber ein Steu-
ermodul an ein Intranet oder an das Internet angebunden
werden kann (vgl. Anspruch 9). Ferner ist es mdglich,
bei der erfindungsgeméaflen Kransteuerung einen zen-
tralen, auRerhalb des Kranes angeordneten Steuerrech-
ner vorzusehen (vgl. Anspruch 10), der z.B. via Intranet
mit mehreren Steuermodulen zur Steuerung mehrerer
Krane in Verbindung steht oder Gber mehrere Punkt-zu-
Punkt-Verbindungen oder durch schnelles Umschalten
einer Punkt-zu-Punkt-Verbindung mit mehreren anderen
Steuermodulen zusammenwirkt und zusammen mit die-
sen zeitlich parallel oder sequentiell mehrere Kransteue-
rungen bildet. Auf diese Weise kann z.B. in einer kom-
plexen Lager- oder Montagehalle die Steuerung mehre-
rer Krane Uber einen einzelnen zentralen Rechner rea-
lisiert werden, ohne den lokalen Betrieb und die Méglich-
keit eines gezielten Eingriffs in den Arbeitsablauf eines
bestimmten Kranes einzuschranken.

[0016] In einem solchen Fall zeichnet sich die bevor-
zugte Verwendung der Bluetooth-Technologie beson-
ders aus, da diese sehr stérunanfallig durch duf3ere Stor-
einflusse realisiert werden kann. Dies istbesonders wich-
tig, um auszuschlielen, dass an einen Kran gesandte
Steuersignale versehentlich einen anderen Kran errei-
chen und dort zu ungewiinschten und gefahrlichen Fehl-
funktionen fihren.

[0017] Bevorzugt ist eines der wenigstens zwei Steu-
ermodule mit einem Eingabe/Ausgabemodul eingerich-
tet (vergl. Anspruch 2).

[0018] Das Steuergerat mit Eingabe/Ausgabemodul
kann ein von einer Bedienperson tragbares Handgerét,
ahnlich wie eine "Steuerbirne" bekannter Kransteuerun-
gen, sein (Anspruch 3). In diesem Handgerat kann zu-
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dem ein Mikrocomputer angeordnet sein, der gleicher-
mafien auch in anderen Steuermodulen - gegebenen-
falls auch nur dort - vorhanden sein kann (Anspruch 4).
[0019] Mit Vorteil kann die Kransteuerung weiterhin
Zustandssensoren umfassen, die zur Auswertung der
Daten an wenigstens eines der Module angeschlossen
sind (Anspruch 5). Auch bei bekannten Kranen bzw.
Krananlagen ist es bereits Ublich, diese mit Sensoren
auszustatten, die wahrend des Arbeitsablaufes des Kra-
nes bestimmte Zustdnde bzw. physikalische GréfRen
messen. So werden beispielsweise Gewichtssensoren
verwendet, um die Masse bzw. das Gewicht einer an
dem Kranhaken angeschlagenen Last zu bestimmen.
Hierzu werden typischerweise Dehnungsmessstreifen
verwendet.

[0020] In der heutigen Kran-Technologie werden die
ermittelten Daten dieser Sensoren Uber von der eigent-
lichen Kransteuerung getrennte Kanale einer Bedienper-
son zur Anzeige gebracht. Der erfindungsgemafie Nut-
zen der vorteilhaften Weiterbildung liegt nun darin, dass
die Signale derartiger Sensoren (ggf. unter Zwischen-
schaltung eines Vorverstarkers) in die Steuerung einge-
bracht werden, wo sie zentral mitverarbeitet und entwe-
der fir die Steuerung des Arbeitsablaufes (beispielswei-
se die Signale von Endanschlagsensoren) verwendet
werden oder aber einer Bedienperson zur Anzeige ge-
brachtwerden kdnnen. Diese Signale der Sensoren bzw.
die durch die Steuerung hieraus errechneten Daten kén-
nen Uber die erfindungsgemaf vorgesehene, vollwerti-
ge, bidirektionale, drahtlose Punkt-zu-Punkt Datenver-
bindung Ubermittelt werden.

[0021] Des Weiteren kdnnen Aktoren, insbesondere
Motoren zur Bewegung von Kranteilen, und Sensoren
ebenfalls Uber eine oder mehrere bidirektionale Punkt-
zu-Punkt Datenverbindungen an wenigstens eines der
Steuermodule angebunden sein. Dies ermdglicht die
weitere Einsparung von geschleppten Kabelstrdngen
(Anspruch 6).

[0022] SchlieRlich wird in einer vorteilhaften Weiterbil-
dung der Erfindung bevorzugt, dass die Kransteuerung
ein elektronisches Speichermedium aufweist, um Be-
triebsdaten des Kranes oder dgl. Aufzuzeichnen (An-
spruch 11). Mit einem solchen Speichermedium kann
z.B. ein "Log-Buch" des Kranes geflihrt werden, um Be-
triebszustande zu Uberwachen oder Fehlfunktionen auf-
zudecken.

[0023] Eine wie in Anspruch 12 beschriebene Lésung
erlaubt eine besonders robuste und verschleilarme Ver-
sorgung eines Steuermoduls mit der erforderlichen En-
ergie. Dort wo bei bekannten Kransteuerungen aufwen-
dige Kabelstrdnge zum einen fir die Versorgung zum
anderen flir den Datenaustausch verlegt sind, genligt
nun ein reiner Schleifkontakt fir die Spannungs- bzw.
Energieversorgung. Abgesehen davon, dass auf diese
Artein erhebliches Mal an Kupferkabeln eingespart wer-
den kann, ist die Losung eines Schleifkontaktes deutlich
weniger anféllig als geschleppte Kabel, die z.B. durch
haufige Lage- bzw. Positionsveranderungen dem Risiko
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von Kabelbriichen unterliegen.

[0024] Insgesamt bedeutet die Erfindung eine erheb-
liche Flexibilisierung im Aufbau einer Kransteuerung und
ist zudem gegeniiber herkémmlichen Kransteuerungen
mit klassischer Verkabelung mit erheblichen Einsparun-
gen an Material und Montagezeit verbunden. So kénnen
z.B. flir einen 20 Tonnen Kran mit 30 Meter Spannweite
durch Ersetzen einer klassischen, verkabelten Steue-
rung durch eine erfindungsgemale Kransteuerung etwa
200 bis 300 kg Kupferleitungen sowie die zugehdrigen
Schienensysteme zur Anbringung der Leitungen und et-
wa 2 Tage Montagearbeit eingespart werden. Ferner
zeichnet sich die erfindungsgemafe Kransteuerung trotz
ihres modularen Aufbaus und der drahtlosen Kommuni-
kation durch ein besonders hohes Mal} an Betriebssi-
cherheit aus.

[0025] SchlieBlich ist Gegenstand der Erfindung auch
ein mit einer wie oben beschriebenen Steuerung ausge-
statteter Kran.

[0026] Weitere Vorteile und Merkmale der Erfindung
ergeben sich aus der nachfolgenden Beschreibung eines
Ausfiihrungsbeispieles anhand der beigefligten Figuren.
Dabei zeigen:

Fig.1  schematisch den Aufbau einer erfindungsge-
mafen Steuerung in ihrer Anordnung an einem
Krantrager,

Fig. 2  blockdiagrammartig einen méglichen Aufbau
einer erfindungsgeméafien Kransteuerung und

Fig. 3  blockdiagrammartig eines madglichen Aufbau
zweier erfindungsgemafer Steuermodule.

[0027] In den Figuren sind gleiche Elemente mit glei-

chen Bezugszeichen versehen. Die Figuren stellen rein
schematische Darstellungen eines Ausflihrungsbei-
spiels dar und sind insbesondere nicht maRstabsge-
recht. Die Figuren sind ferner nicht beschrankend.

[0028] In Fig. 1 ist schematisch in einer Draufsicht ein
Krantrager 1 mit einem darauf laufendem Kranwagen 2
dargestellt. Der Kranwagen 2 |4uft mit hier nicht darge-
stellten Schleifkontakten Uber eine im Bereich einer
Schienen 3 des Krantragers 1 seitlich angebrachte
Schleifleitung 4. In dem Kran ist eine erfindungsgemaRe
Steuerung 10 (vgl. Fign. 2 und 3) integriert, die durch
Zusammenwirken der Steuermodule 11 und 12 oder der
Steuermodule 11 und 13 gebildet wird. In dem in Fig. 1
gezeigten Ausfiihrungsbeispiel sind fiir das System ins-
gesamtdrei Module vorgesehen, ein erstes Steuermodul
11 mit einem Mikrocomputer auf dem Kranwagen 2, ein
zweites Steuermodul 12 seitlich an dem Krantrager 1 so-
wie ein drittes Steuermodul 13, welches als Eingabe/
Ausgabemodul dient und als so genannte "Steuerbirne"
realisiert ist. Das Steuermodul 13 ist somit ein handge-
haltenes Gerat, welches von einer beispielsweise unter-
halb des Krantrégers 1 auf einem Hallenboden stehen-
den Bedienperson zur Ansteuerung des Kranes verwen-
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det werden kann. Die einzelnen Steuermodule 11, 12
und 13 sind Uber eine Bluetooth-Punkt-zu-Punkt-Daten-
verbindung wahlweise paarweise miteinander verbind-
bar, was durch entsprechende Funksymbole 14 ange-
deutet ist. In einer jeweiligen Paarverbindung bilden das
Steuermodul 11 mit einem jeweils ausgewahlten Steu-
ermodul 12 bzw. 13 dann die Kransteuerung 10.

[0029] Uber diese Funkverbindung 14, die hier als
Bluetooth-Verbindung gestaltet ist, kbnnen zwischen je-
weils zwei der einzelnen Steuermodule 11, 12, 13 Daten
auf dem Wege einer vollwertigen und bidirektionalen
Punkt-zu-Punkt-Datenverbindung ausgetauscht wer-
den. Insbesondere istin dem Ausflihrungsbeispiel indem
Steuerungsmodul 13 (der Steuerbirne) ein eigener Mi-
krocomputer integriert. Hier werden die als Eingabe-
elemente dienenden Schalter bzw. Taster abgefragt und
bei einer Einbindung dieses Steuermoduls 13 indie Kran-
steuerung 10 entsprechende Steueranweisungen gene-
riert. SchlieRlich istin dem Steuermodul 13 eine Anzeige
15, beispielsweise in Form eines LCD-Displays, ange-
ordnet, Uber welche einer Bedienperson einzelne Be-
triebszustdnde bzw. - kennwerte zur Anzeige gebracht
werden koénnen. Hier kbnnen beispielsweise von an die
Steuerung angeschlossenen Sensoren ermittelte Werte,
wie z.B. das Gewicht einer an dem Kran aufgehangten
Last, zur Anzeige gebracht werden.

[0030] In Fig. 2 ist die erfindungsgemalie Steuerung
10 noch einmal schematisch dargestellt. Hier sind wie-
derum drei zur Verschaltung einer Kransteuerung még-
liche Steuermodule 11, 12 und 26 vorgesehen. Die
Steuerung 10 wird durch Zusammenwirken der Steuer-
module 11 und 12 oder der Steuermodule 11 und 26
gebildet. An das Steuermodul 11 sind zur Datenerfas-
sung unterschiedlichste Sensoren, wie Kreuzendschal-
ter 17, Spindelendschalter 18 und Lasersensoren 19 an-
geschlossen. GleichermalRen kénnen z.B. im Bereich
des Lasthakens angeordnete Dehnungsmessstreifen
mit ihren Signalen an die Datenerfassung angeschlos-
sen sein. Die Signale der Sensoren 17, 18, 19 und wei-
terer Sensoren kénnen entweder unmittelbar oder aber
Uber Vorverstarker verstarkt dem Steuermodul 11 zuge-
fuhrt werden. Der Datentransfer zwischen den Sensoren
17, 18, 19 und dem Steuermodul 11 kann sowohl lei-
tungsgebunden als auch drahtlos erfolgen, insbesonde-
re Uber eine Bluetooth-Verbindung. Ferner bewerkstelligt
das Steuermodul 11 die Ansteuerung der Aktoren, hier
Motoren.

[0031] Zur Kommunikation verwendete standardisier-
te Bluetooth Service Routinen ermdglich es, das System
offen zu halten fir neue beziehungsweise weitere alter-
nativ zur Bildung der Kransteuerung 10 zu verwendende
Steuermodule.

[0032] Das Steuermodul 12 enthalt nach diesem
Schema Tastsensoren 20, Taster 21 sowie einem Code-
Sensor 22. Diese dienen der Datenerfassung und sind
entsprechend in diesem Steuermodul 12 softwaremaRig
angeschlossen. Ferner enthalt dieses Steuermodul 12
eine Datenspeicherung.
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[0033] Das Steuermodul 26 ist mit einer LAN-Schnitt-
stelle ausgeristet Uber die es Steuerbefehle entgegen-
nehmen und Zustandsdaten zur Verfligung stellen kann.
Eine Workstation 23, eine SPS/ein Server 24 sowie auch
ein Zugang zum Internet 25 sind angeschlossen.
[0034] In Fig. 3 ist der innere Aufbau der Datenverar-
beitung in den Steuermodulen schematisch veranschau-
licht. Das in diesem Beispiel mit den Sensoren und Ak-
toren, beispielsweise Motoren, verbundene Steuermo-
dul 11 besitzt dartber hinaus einen Not-Aus Taster. Task
A verarbeitet die Sensordaten. Task B berechnet die Ak-
torenansteuerung. Beide Tasks werdenvon Task C iber-
wacht und im Notfall gestoppt. Task C generiert eine dy-
namische Freigabe die zusammen mit den Sensordaten
an das Steuermodul 13 Ubertragen wird. In Steuermodul
13 werden ebenfalls Sensordaten verarbeitet (Task A2)
und die Aktorenansteuerung berechnet (Task B). Dies
wird von Task C2 tberwacht. Die dynamische Freigabe
aus Steuerung 11 sowie eine statische Freigabe aus Ta-
sk C2 und Eingaben eines Benutzers Uber die Bedie-
nelemente werden an das Steuermodul 11 bertragen.
Erst wenn dynamische und statische Freigabe sowie
Ubereinstimmende Berechnungen der Aktorenansteue-
rung in Steuermodul 11 vorliegen, kann eine Ansteue-
rung der Aktoren erfolgen. Die Daten flieRen im Kreis.
Die Steuerung ist gegen Stérungen abgesichert.

[0035] Damit ist klar, dass die erfindungsgemafie
Steuerung 10 grundsétzlich ein gesichertes aber den-
noch modulares und erweiterbares System darstellt, wel-
ches sowohl mit weiteren Hardwaremodulen besttickt als
auch Uber softwaremafige Lésungen erweitert werden
kann.

[0036] Das gezeigte Ausfiihrungsbeispiel ist nicht be-
schrénkend und dient lediglich der Erlauterung der Er-
findung.

Bezugszeichenliste

[0037]

1 Krantrager
2 Kranwagen
3 Schiene

4 Schleifleitung

10  Steuerung

11 Steuermodul

12  Steuermodul

13  Steuermodul

14  Bluetooth-Verbindung
15  Anzeige

17  Kreuzendschalter

18  Spindelendschalter
19  Lasersensor

20 Tastsensoren
21 Taster

22  Code-Sensor
23  Workstation
24  SPS/Server
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25
26

Internet
Steuermodul mit LAN-Schnittstelle

Patentanspriiche

1.

Kransteuerung mit wenigstens zwei Steuermodulen
(11,12, 13, 26), welche wahlweise durch eine draht-
lose Datenverbindung (14) miteinander verbindbar
sind, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuer-
module gleichberechtigt sind und so eingerichtet
sind, dass nur das Zusammenwirken von zwei un-
tereinander paarweise verbundenen Steuermodu-
len das Steuern des Krans ermdglicht, und dass die
drahtlose Datenverbindung (14) eine vollwertige bi-
direktionale Punkt-zu-Punkt-Verbindung ist.

Kransteuerung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass wenigstens ein Steuermodul (13)
ein Eingabe/Ausgabemodul beinhaltet.

Kransteuerung nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Steuermodul (13), das mit Ein-
gabe/Ausgabemodul eingerichtet ist, ein von einer
Bedienperson tragbares Handgeréat ist.

Kransteuerung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass wenig-
stens in einem, vorzugsweise in allen, der Steuer-
module (11, 12, 13, 26) ein Mikrocomputer angeord-
net ist.

Kransteuerung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass sie fer-
ner Zustandssensoren (17, 18, 19) umfasst, die zur
Auswertung der Daten an wenigstens eines der
Steurmodule (11, 12) angeschlossen sind.

Kransteuerung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass wenig-
stens ein Zustandsensor (17, 18, 19) oder Aktor
drahtlos Uber eine bidirektionale Punkt-zu-Punkt-
Verbindung an ein Steuermodul (11, 12, 13, 26)an-
geschlossen ist.

Kransteuerung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass wenig-
stens eines der Steuermodule (13) eine Anzeigeein-
heit (15) zur Darstellung von Daten hinsichtlich des
Arbeitszustandes des Kranes aufweist.

Kransteuerung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass wenig-
stens eine der drahtlosen Datenverbindungen (14)
eine Bluetooth-Verbindung ist.

Kransteuerung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass wenig-
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stens ein Steuermodul eine Schnittstelle zur Anbin-
dung an ein Intranet (Ethernet) oder an das Internet
(25) aufweist.

Kransteuerung nach einem der vorhergehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, dass sie als
ein Steuermodul (16) wenigstens einen auf3erhalb
des Kranes angeordneten Steuerrechner umfasst.

Kransteuerung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass sie ein
elektronisches Speichermedium zum Aufzeichnen
von Betriebsdaten des Kranes aufweist.

Kransteuerung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass wenig-
stens eines der Steuermodule (11), ein Zustands-
sensor (17, 18, 19) oder ein Aktor an einem an einem
Kranausleger bzw. -trager (1) bewegbar angeordne-
ten Kranwagen (2) angeordnet ist und seine elekiri-
sche Energie Uber einen Schleifkontakt mit einer
Strom fihrenden Schleifleitung (4) an dem Kranaus-
leger bzw. -trager (1) bezieht.

Kran mit einer Kransteuerung (10) nach einem der
vorhergehenden Anspriiche.
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