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Einfuhrung S_G57650-A
1 Einfuhrung

1.1 Aufgabenstellung

Mit dem allgemeinen ,Global Positioning System” — kurz GPS — kann man geografi-
sche Positionsbestimmungen durchfihren. Mit im Handel erhé&ltlichen, tragbaren
Standardgeraten werden z. Zt. Positionsermittiungen mit einer Genauigkeit von ca.
10 m erreicht.

Mit einigen zusétzlichen Hilfseinrichtungen und unter bestimmten ortlichen Vorausset-
zungen lassen sich jedoch geografische Positionen mit einer Genauigkeiten bis zu
+3 cm bestimmen.

1.1.1  Containerverfolgung (Container Tracking)

Die visuelle und Uber Handbestétigung erfolgte Container-Zwischenlagerung und Ver-
folgung fUhrt zu einer Lagerplatz-Fehlerrate die eine effektive Schiffsbe- und Entla-
dung in einem Hafen nicht mehr ermdglicht. Daher soll jetzt GPS genutzt werden, um
in einem Hafengelande den Abstellplatz eines Containers automatisch zu ermitteln
und zu dokumentieren.

D. h., die seit Jahren fur den Containertransport in Seehafen verwendeten Rubber-
Tired-Gantrycranes RTGs melden nun automatisch Uber Datenfunk an das Ubergeord-
nete Container-Management-System, wenn ein Container an eine bestimmte Lager-
Position im Container Yard abgestellt oder wieder wegtransportiert wird. Dies flhrt so-
wohl zur Entlastung des Kranfuhrers als auch zur Fehlervermeidung, die eine kompli-
zierte und zeitaufwendige Containersuche notwendig machen wrde.

1.1.2 RTG Autosteering

Aufgrund der erreichbaren Positionsbestimmung mit einer Genauigkeit von bis zu
+3 cm, die zudem alle 100 ms neu durchgefthrt wird, lassen sich auch Bewegungen
von Fahrzeugen verfolgen. Somit wird aus einer Reihe von Messungen neben der ge-
ografischen Position auch die Bewegungsrichtung und Geschwindigkeit eines Fahr-
zeuges ermittelbar.

Mit diesen Funktionen sollen nun die RTGs auf einer vorgegebenen Fahrspur inner-
halb des Container-Yards automatisch gelenkt werden. Das heif3t, neben den Vorteilen
der freien Beweglichkeit dieser gummibereiften Fahrzeuge kénnen diese auch wie
Schienenfahrzeuge innerhalb des Container-Lagerplatzes genutzt werden, ohne die
Aufmerksamkeit des Kranfuhrers durch Beobachtungen der Spurhaltung und mit
Hand-Lenkkorrekturen zu belasten. Insbesondere soll der Vorteil dieses Systems ge-
nutzt werden, dass fur beide Funktionen keinerlei Bauteile im Boden des Container
Yards montiert werden mussen.

All diese Punkte dienen somit der Betriebssicherheit, der Entlastung der Kranfuhrer
und damit der Fehlervermeidung. Im Fall einer Stérung oder Tests wird ein mitlaufen-
der Ringspeicher alle wichtigen Zwischenergebnisse der Vergangenheit fir eine
schnelle Fehlerdiagnose zur Verflgung stellen. Fur alle Sonder- oder Notbetriebsarten
werden all diese Funktionen auch von Hand bedienbar sein um Betriebsunterbrechun-
gen auf jeden Fall vermeiden zu kénnen.
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Einflihrung S_G57650-A

1.2 Verwendete Technologien

Das System verwendet eine Kombination (Sensor-Fusion) der Vorteile von Satelliten-
navigation (PDGPS) und Odometrie.

1.2.1 PDGPS Positionsermittlung

Das globale Positionierungs-System (GPS) bietet jedermann die Moglichkeit, Gber
spezielle GPS-Empfanger seine Position zu ermitteln. Dazu wird das Signal der GPS-
Satelliten ausgewertet. Zivilen Nutzern steht allerdings nur ein Signal zur Verfigung,
das eine Genauigkeit von z. Zt. typisch 10 m erlaubt.

e o By

{rmined. vier gleschzaitig) i PR AL

Bild1 Prinzipskizze DGPS

Diese Genauigkeit reicht flr das vorliegende System nicht. Es wird daher neben dem
GPS-System auf jedem Kran (mobile Einheiten) eine feste GPS-Basisstation (stationar)
aufgebaut. Diese ist genau vermessen und kann daher berechnen, wie stark das GPS-
Signal von der tatsachlichen Position abweicht. Die so ermittelten Korrekturdaten teilt
sie per Datenfunklbertragung den Kranen mit. Diese kdnnen ihre Position so mit einer
Genauigkeit von 3 m ermitteln (Differentielles GPS; DGPS).

Durch die Bestimmung der Tragerphase des GPS-Signals der Satelliten — fur die Er-
kennung der Tragerphase bendtigt das System ca. 15 Minuten nach einem Neustart —
erzielt das System eine weitere Verbesserung in der Genauigkeit auf etwa 3 cm (Pra-
zisions DGPS; PDGPS).

Das GPS-System arbeitet langfristig sehr stabil, kann aber aufgrund von Abschattun-
gen oder Reflexionen (z. B. durch Baume oder Hallen) kurzzeitig schlechte oder sogar
keine Position liefern.
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Einfuhrung

1.2.2 Odometrie

Das odometrische Navigationssystem berechnet die Position des Krans auf andere
Weise. Hier wird die Umdrehung der Rader erfasst (Uber Inkrementalgeber). Aus den
Radumdrehungen kann sowohl die Positions- wie auch die Winkelanderung eines be-
wegten Krans errechnet werden.

Das odometrische System ist standig verfugbar und arbeitet auf kurzen Strecken sehr
genau. Es kann allerdings nicht die Anfangsposition des Krans ermitteln. AuBerdem
addiert sich standig vorhandene Fehlereinflisse, so dass das System langfristig im-
mer ungenauer wird.

1.2.3 Sensor-Fusion

Im System S_G57650-A werden die Satellitennavigation und die Odometrie so kombi-
niert, dass langfristig genaue Positionen geliefert werden kénnen. Dazu ermittelt das
PDGPS die Startposition des Krans und initialisiert die Odometrie mit dieser. Gefahren
wird der Kran grundsétzlich nach der von der Odometrie gelieferten Position. Das
PDGPS wird genutzt, um die sich kontinuierlich verschlechternde Position der Odome-
trie zu korrigieren. Durch diese Kombination ist das System auBerdem in der Lage,
kurzzeitige Totalausfélle des GPS-Signals zu Uberbrlcken.

Tatsachliche Fahrspur . PDGPS Pgsitionen
v v v

\ 4
A 2 v v = v

Einsetzen der Geregelte Odometrie

Regelung

ungeregelte Odometrie
mit Winkel- und Radgréssen-
fehler

Bild2 Sensor-Fusion: Zusammenspiel von PDGPS und Odometrie

1.2.4 Verhalten der Sensor-Fusion bei GPS-Ausfall: Container

Matching
Uber die oben beschriebenen Méglichkeiten hinaus ist die Sensor-Fusion in der Lage,
ca. 10 Sekunden nach dem Einschalten des Systems und auch bei einem Totalausfall
des GPS-Systems ein Container Tracking durchzuftihren. Nach dem Einschalten wird
zuerst die zuletzt gespeicherte Position zum Initialisieren der Odometrie benutzt. An-
schlieBend kann das im Folgenden ausfuhrlicher beschriebene ,Container Matching*®
durchgefuhrt werden.

Sobald ein Container abgesetzt oder aufgenommen wird, wird die durch die Odome-
trie ermittelte Position mit den bekannten Containerstellplatz-Positionen verglichen.
Wird eine Stellplatzposition gefunden, die nicht weiter als 2 m von dieser Position ent-
fernt liegt, so wird diese Stellplatzposition als aktuelle Position Ubernommen. Dadurch

S_G57650-A
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sind Freifahrten von bis zu 100 m Lange mdéglich. Langere Fahrten kénnen durchge-
fUhrt weden, indem unterwegs mehrmals ein Container auf einem Stellplatz abgesetzt
und wieder aufgenommen bzw. aufgenommen und wieder abgesetzt wird.

Sobald das GPS-Signal wieder verfugbar ist, wird dessen Position ab einer einstellba-
ren Genauigkeit (default: 1 m) in die Odometrie GUbernommen. Ab einer (wiederum ein-
stellbaren) Genauigkeit von 10cm setzt die Regelung der Odometrie ein.
AnschlieBend ist Autosteering wieder verflgbar.

1.3 Funktionsiibersicht

GPS-Antenne Q T Funk-Antenne

Buchse Buchse -
24V) 301 Switched +2
Frontplatte  Frontplatte (+24V) witched +24V
HG 65770 HG 761 (GND) 302 -U., usv
112 (TxD) (Line) 303 OPTO 2E
SPS 114 (RxD) (Line) 304 _l
116 (GND) (GND) 310 1
(Track A1) 323 —_~"— Inkremental-
(Track B1) 325 —_ " — geber

(Track A2) 327 —_~ ™~ Inkremental-

Geréategruppentrager (track B2) 329 ~—_| geber
HG 94420-A

Bild3 Die Elemente des Systems

Der Geréategruppentrager besitzt integriert einen GPS-Empféanger HG 65770, ein
Funkmodem HG 761 fUr den Empfang der Korrekturdaten von der Basisstation, einen
GPS-Controller HG 61417, der das GPS-Signal aufbereitet und einen Sensor-Fusions-
Controller HG 61418, der die Position aus Odometrie und GPS ermittelt und an die
Kransteuerung (SPS) weiterreicht.

An den Gerategruppentradger werden die GPS-Antenne, die Funk-Antenne und die
beiden Inkrementalgeber, die an den Radern sitzen, angeschlossen (Eingange). Au-
Berdem ist eine USV angeschlossen, die das System bei Ausfallen der Spannungsver-
sorgung fur bis zu 75 Minuten weiter versorgt. Uber Ausgénge wird die Position an die
SPS Ubertragen.

Uber die in den Controllern laufende Software werden dem System bei der Inbetrieb-
nahme alle fUr den Betrieb auf dem Kran nétigen Parameter mitgeteilt. Diese sehr um-
fangreichen Software-MenUs werden in den mitgelieferten Controller-Beschreibungen
erlautert. Das Einstellen und Verandern von Parametern kann allerdings nur von ge-
schultem Personal durchgefihrt werden und ist daher (im Sensor-Fusions-Controller
HG 61418) durch ein Passwort geschitzt. Einen Uberblick tber die fur einen Kran
wichtigen Werte gibt Bild 4 auf Seite 8.
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Fur den Service an den Geréten ist es dagegen wichtig zu wissen, dass die Moglich-
keit besteht, alle bei der Inbetriebnahme festgelegten Werte Uber ein Laptop von Dis-
kette in das System des entsprechenden Krans zurlckzuspielen. Weitere
Informationen dazu finden Sie in den Abschnitten 2.2 ,Wiederinbetriebnahme*® auf Sei-
te 10 und C.2 ,Mindestanforderungen an ein Laptop zur Konfiguration und Kontrolle
des Systems" auf Seite 31.

1.3.1  Bestimmung der fiir einen Kran wichtigen Werte

] T
i Position, die ausgegeben - X
: werden soll I
|
ONS Offset Querrichtung ;
1ONS Offset Langsrichtung
— Katze (Trolley)
GPS Antennenposition

..................................................

Container | Punkt, auf den geregelt wird

; o (Geometrische Mitte)
Spreader Offset Y :
(61417) (7) O 4 :

I S s Cfsettangs @) | _ -

S ool X = T
e X [~ 5ps Offset Quere)

i o : Mitte Rad mit

Odometern und
Kranmitte (4)

Raddurchmesser (2)

Radabstand (5)

1
I
I
|
|
I
I
1
i Abstand zwischen
I
I
I
I
I
I
I
I
|

Bild4 Grundlegende Inbetriebnahmeparameter

Das Bild zeigt, welche Abstande (Offsets) das System kennen muss, damit es ausge-
hend von der Position der GPS-Antenne auf der Katze (fUr die die GPS Position ermit-
telt wird) und der Inkrementalgeber an den Radern (an denen die odometrische
Position ermittelt wird) die gewtnschte Position in der geometrischen Mitte des Krans
bestimmen kann.
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1.3.2 Bestimmung der fiir einen Stack wichtigen Werte

Bei der Definition eines Stacks sowie der Fahrspur, die der Kran in diesem nehmen
soll, sind folgende Werte wichtig.

Stack N Rotation (Lage des Stacks)
No. x: 4

A

Bild5 Stackparameter

Fur jeden Stack wird festgelegt, wie weit er gegeniber dem geographischen Nordpol
geneigt ist (Rotation). P1 ist der Startpunkt fir den Kran in diesem Stack. Uber
East_min und East_max wird dem System mitgeteilt, welche seitliche Ausdehnung der
Stack in Bezug auf die Position der GPS-Antenne hat. P2 ist der Endpunkt des Krans

in diesem Stack. Aus der Verbindung der Punkte P1 und P2 ergibt sich die Richtung
des Stacks.
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Inbetriebnahme S_G57650-A

2 Inbetriebnahme

2.1 Erstinbetriebnahme

ACHTUNG! Die Erstinbetriebnahme darf nur von dafur ausgebildeten Mitar-
beitern der Gotting KG vorgenommen werden!

Fur jeden Kran werden nach der Inbetriebnahme die eingestellten Parameter auf Dis-
kette gesichert.

HINWEIS! Diese Disketten missen vom Anlagen-Betreiber fir eventuelle '.]
Wiederinbetriebnahmen archiviert werden.

2.2 Wiederinbetriebnahme

Bei der Wiederinbetriebnahme wird davon ausgegangen, dass alle Komponenten in-
stalliert sind oder von qualifiziertem Personal angeschlossen wurden. Da alle Parame-
ter im System permanent gespeichert sind, funktioniert das System auch nach einem
Verlust bzw. dem Wiederanlegen der Betriebsspannung unverandert (es braucht
dann allerdings einige Zeit, um sich zu initialisieren).

Sollte es dagegen noétig geworden sein, einen der beiden Controller auszutauschen
(alle anderen Geréte des Systems sind vorkonfiguriert und werden auch bei Nachbe-
stellungen vorkonfiguriert geliefert), gentgt es, in den entsprechenden Controller die
wahrend der Inbetriebnahme auf Diskette gesicherten Parameter wieder einzuspielen.
Hierflr verwenden Sie die nach der Erstinbetriebnahme fir den entsprechenden Kran
angelegte Parameter-Diskette (s. 0.).

ACHTUNG! Verwenden Sie unbedingt die flr den jeweiligen Kran vorgese-
hene Diskette, da es Unterschiede in den Parametereinstellun-
gen geben kann!

HINWEIS! Um die Parameter von Diskette laden zu kdnnen, benétigen Sie ‘.]
das Parameter-Passwort des entsprechenden Controllers. Die-
ses sollte nur geschulten Personen genannt werden.
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| | 1 — Schnittstelle zum AnschluB
eines Laptops an den

MONITOR

RS 232 D GPS-Controller HG 61417
®
O
®
Schnittstelle zum AnschluB

eines Laptops an den
Sensor-Fusions-Controller HG 61418

DATA OUT
MONITOR FYSION

B-gf3- 9|azu|az- |322|323|32 [325]32¢] 321|32s|329 [33033-[332] aaa|334|
VY AN NN O NN VY NN Y
1 1 1 1

Bild6 Schnittstellen zur Verbindung eines Laptops mit den Controllern

SchlieBen Sie ein Laptop (wie in Abschnitt C.2 auf Seite 31 aufgelistet) Uber ein seriel-
les Kabel an den Monitorport des entsprechenden Controllers an. Fur den GPS-Cont-
roller HG 61417 verwenden Sie den auf der Controller-Frontplatte vorhandenen
Monitor/RS 232. Beim Sensor-Fusions-Controller HG 61418 dagegen mussen Sie den
Anschluss Monitor Fusion auf dem Geréategruppentrager verwenden (der Anschluss
Monitor/RS232 auf der Frontplatte dieses Controllers dient ausschlieBlich dem Update
der Controllersoftware).

Starten Sie auf dem Laptop ein Terminalprogramm mit ANSI-Terminalemulation (z.B.
Hyperterminal unter Microsoft® Windows®). Stellen Sie es auf folgende Schnittstellen-
Parameter ein:

- Schnittstellen-Parameter HG 61417: 19200, 8, N, 1
- Schnittstellen-Parameter HG 61418: 38400, 8, N, 1

Bei der Einstellung einer fehlerhaften Baudrate erscheinen auf dem Bildschirm nur un-
leserliche Zeichen. Ansonsten erscheint nach Dricken der Leertaste beim GPS-Con-
troller HG 61417 bzw. der Taste Ml beim Sensor-Fusions-Controller HG 61418 das
HauptmenU des entsprechenden Controllers.
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HG 61417GGL. 03 Copyright (C) 1997-1999 Goetting KG Germany

Installation Reports from Recei ver

1 - Set Positions and Tine R - Receiver Status

2 - Set Vehicle Paraneters N - Navigati on UTM

3 - Set Stacks S - Receiver Summary

4 - Supervisory Paraneters K - RTK Kal man Stat us

5 - Qutput Port Setup
O her Functions

H - History

O - Firnmware/ Paranmeter Options

Bild7 Screenshot: Hauptment des GPS-Controllers HG 61417

Mai n Menu

P: Edit Paraneters
D: Di spl ay Qutput

T: Qutput as Textfile

"M always returns to Main Menu

Bild8 Screenshot: Hauptment des Sensor-Fusions Controllers HG 61418

Wechseln Sie beim GPS-Controller durch Eingabe von ) bzw. beim Sensor-Fusions
Controller mit der Taste () in das jeweilige Parameter Menu. Sie werden jetzt beim
Sensor-Fusions-Controller HG 61418 zur Eingabe des Passwortes aufgefordert. An-
schlieBend sehen Sie folgende Menus:
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FI RMMARE/ PARAMETER CPTI ONS

1 - Firmnvare Update
2 - Firmvare Downl oad

3 - Paraneter Update
4 - Paraneter Downl oad

5 - Stack Export

Bild9 Screenshot: Firmware/Parameter Options des GPS-Controllers HG 61417

Par anmet er Menu

set paraneters of main program

set paraneters of odometry (geonetry)
set paraneters of odometry (position)
set paraneters of DGPS

set paraneters of controller

set paraneters of wheel neasures

A I

N

| oad default paraneters

| oad paranmeters out of flash
9: save paranmeters into flash
10: test variables

o

11: paraneter update
12: parameter downl oad

0: return to main nmenu

| nput :

Bild 10 Screenshot: Parameter Menu des Sensor-Fusions-Controllers HG 61418

Durch Auswahl der Funktion Par armet er Updat e (@ beim GPS-Controller, I
A‘ —Return — beim Sensor-Fusions-Controller) bringen Sie die Controller in die Warte-
funktion. Sie erwarten dann die Ubertragung einer gultigen Parameterdatei vom Lap-
top. Beim Sensor-Fusions Controller sieht das so aus:
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Par anet er Update

Ready to receive data

0 Bytes received

Bild 11 Screenshot: Parameter Update beim Sensor-Fusions Controller HG 61418

Starten Sie dann auf dem Laptop in lhrem Terminalprogramm die Ubertragung einer
Textdatei. Wahlen Sie dazu von der Parameter-Diskette die fur den Kran und den Con-
troller abgelegte Datei. Nach dem Update erscheint wieder das Parameter-MenuU des
entsprechenden Controllers. Wahlen Sie nun beim GPS-Controller den Punkt @, um
zum Hauptprogramm zurlckzukehren. Der Controller arbeitet dann mit den Ubertra-
genen Parametern.

Beim Sensor-Fusions Controller mussen Sie zuerst mit 2 die Ubertragenen Parameter
dauerhaft abspeichern, bevor Sie schlieBllich mit o) 4 A‘ — Return — zum Hauptme-
nl zurtckkehren. Auch dieser Controller arbeitet anschlieBend mit den Ubertragenen
Parametern. Eine ausfuhrliche Beschreibung der Controllersoftware finden Sie in den
mitgelieferten Handblchern zu den Controllern.
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3 Trouble Shooting

Das Fahrzeug-Navigationssystem mit PDGPS S_G57650-A ist so ausgelegt, dass es
nach der Inbetriebnahme vor Ort (durch qualifizierte Mitarbeiter der Gétting KG) ohne
weitere Eingriffe von auBen arbeitet. Das System ist so komplex, dass nur speziell da-
ran ausgebildete Techniker es 6ffnen durfen. Es kann nur dann ordnungsgeman funk-
tionieren, wenn auch alle anderen beteiligten Komponenten — wie z. B. die
Kransteuerung — korrekt arbeiten.

Mit Hilfe dieses Kapitels sollen Sie in die Lage versetzt werden, im Falle des Auftretens
eines Fehlers zu erkennen, ob dieser vom System S_G57650-A verursacht wird und
wenn ja, welches Gerat ihn ausldst. Fertigen Sie bitte immer eine detaillierte Fehlerbe-
schreibung an, bevor Sie sich an uns wenden.

3.1 Wartung

Das System ist so konstruiert, dass es mit einem Minimum an Wartung auskommt. Die
Wartungstatigkeiten beschranken sich auf

- die regelméaBige Sichtkontrolle der Geréate und
- die regelméaBige Prufung der Steckverbindungen und Anschlussklemmen

- eine Plausibilitatsprifung der vom Sensor-Fusions-Controller ermittelten Rad-
durchmesser mit Hilfe eines PCs mit Terminalprogramm mit ANSI-Terminalemula-
tion, der an den Controller angeschlossen wird (weitere Informationen dazu
entnehmen Sie bitte der mitgelieferten Dokumentation zu dem Controller)

etwa alle vier Wochen.

3.2 Funktionstests

Sowohl der GPS Controller HG 61417 als auch der Sensor-Fusions-Controller
HG 61418 besitzen eine serielle Service-Schnittstelle (Monitor). Beim HG 61417 sitzt
diese direkt auf der Geréatefrontplatte. Beim HG 61418 benutzen Sie die Monitor Fusi-
on Schnittstelle auf dem Gerategruppentrager (siehe auch Bild 6 auf Seite 11; die
Schnittstelle auf der Frontplatte dient ausschlieBlich dem Software-Update der Cont-
roller-Software).

Uber diese Schnittstellen kénnen die Controller mit einem PC (auch Laptop; siehe
auch Abschnitt C.2 auf Seite 31) verbunden werden. Die Schnittstellen laufen mit fol-
genden Einstellungen: HG 61417: 19200, 8, N, 1; HG 61418: 19200/38400, 8, N, 1 (bei
falsch gewahlter Baudrate im PC erscheinen nur kryptische Zeichen auf dem Bild-
schirm). Mit Hilfe eines Terminalprogramms mit ANSI-Terminalemulation lassen sich
dann alle Funktionen Uberprifen sowie die Parameter anpassen. Weitere Informatio-
nen dazu entnehmen Sie bitte Abschnitt 2.2 auf Seite 10 und den mitgelieferten Doku-
mentationen zu den Controllern.

S_G57650-A

GOITING
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Sie kénnen so festellen, ob die beiden Controller korrekt arbeiten oder ob einer falsche
oder gar keine Werte liefert. Auf diese Weise kénnen Sie eine Fehlfunktion auf einen
der beiden Controller bzw. die davor liegenden Komponenten einschranken. Sie kén-
nen so auch Uberprifen, ob die Controller mit den Werten fir den RTG arbeiten, auf

den sie bei der Inbetriebnahme eingestellt wurden

3.3 Normalzustand

3.3.1

3.3.1.1

Basisstation
Im Normalzustand leuchtet die Power-LED dauernd und die Tx-LED am Einschub

Funkmodem HG 76100

HG 76100 blinkt einmal pro Sekunde. Die Rx-LED leuchtet nie.

LEDs

LED +12V (rot)

O POWER

LED AKTIV (gelb) O

LED RX (grun) oo

LED TX (grun)

® = LED leuchtet dauernd, O = LED leuchtet nicht, 0 = LED blinkt, X =
Zustand dieser LED im konkreten Zusammenhang egal

LED LED TX | LED RX Funktion
Power
[ @) 0] Modem ist im Empfangsmodus und wartet
auf Dateniibertragung
o O O Modem sendet Daten
Tabelle 1 Funkmodem-LEDs im Normalzustand der Basisstation
3.3.1.2 Mobilstation

Im Normalzustand leuchtet die Power-LED dauernd und die Rx-LED am Einschub

HG 761 blinkt einmal pro Sekunde. Die Tx-LED ist dauernd aus.

LEDs

LED +12V (rot)

O POWER

LED AKTIV (gelb) O

LED RX (grun) oo

LED TX (grun)

® = LED leuchtet dauernd, O = LED leuchtet nicht, 00 = LED blinkt, X =
Zustand dieser LED im konkreten Zusammenhang egal

LED LED TX | LED RX | Funktion
Power
[ @) 0] Modem ist im Empfangsmodus und wartet
auf Datenubertragung
[ @) O Modem empféngt Daten
Tabelle2  Funkmodem-LEDs im Normalzustand der Mobilstation

Deutsch, Revision 05, Stand: 29.03.2001, urheberrechtlich geschitzt (siehe 6.2 auf Seite 32)
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3.3.2 GPS-Controller HG 61417
Der GPS-Controller HG 61417 wird nur in der Mobilstation eingesetzt.

- LED Power leuchtet standig.

LED 4 blinkt mit 10 Hz.

- Beim Einschalten blinken zuerst beim ROM-Test LED 1 und LED 3 sowie LED 2
und LED 4. Beim RAM-Test LED 1 und LED 2 sowie LED 3 und LED 4.

Alle anderen LEDs leuchten nicht!

LEDs LEDPWR O
LD2 oo LD1
LD4 oo LD3

® = LED leuchtet dauernd, O = LED leuchtet nicht, 00 = LED blinkt, X =
Zustand dieser LED im konkreten Zusammenhang egal

Modus LED 1 LED 2 LED 3 LED 4 Funktion

Standard o o o a Normaler Positionie-
rungs-Modus

Systemstart | @ O [ ] O ROM-Test (blinkt mit
1 Hz)
0] { @) {
Systemstart | O O [ ] [ RAM-Test (blinkt mit
1 Hz)
{ { O 0]
Firmware- [ ] X [ ] O Intel-Hex-Datei wird
Update empfangen (blinkt mit
@] X { °

10 Hz)

Tabelle 3 GPS-Controller LEDs im Normalzustand

3.3.3 Sensor-Fusions-Controller HG 61418

LEDPWR O
LD2 oo LD1
LD4 oo LD3

Im Normalzustand leuchtet die Power-LED dauernd. Die LEDs 1 und 2 blinken 10mal
pro Sekunde, wobei LED 2 deutlich langer an als aus sein muss. Die LED 3 ist entwe-
der an oder blinkt. Sollte LED 3 blinken, so muss sie nach einer kurzen Fahrt im Stack
durchgehend leuchten.

S_G57650-A

GOITING
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3.4 Erkennung von Fehlern

3.4.1 Funkmodem HG 761

3.4.1.1 Basisstation

LEDs LED +12V (rot) O POWER
LED AKTIV (gelb) O
LED RX (grun) (Ol o) LED TX (grun)

® = LED leuchtet dauernd, O = LED leuchtet nicht, 00 = LED blinkt, X = Zustand dieser LED im konkre-
ten Zusammenhang egal

LED LED TX | LED RX | Funktion
Power

@) 0] 0] Spannungsversorgung testen oder HG 76100 austauschen

o o X Dies deutet auf ein fehlerhaftes Modem hin. Eventuell leuchten auch
alle Rx-LEDs an den mobilen Funkmodems. HG 76100 austauschen.

[ ] O 0] Basisstation liefert keine Korrekturdaten. GPS-Empfanger, GPS-
Antenne, GPS-Antennenkabel Uberpriifen. Basisstation ein- und aus-
schalten. Dabei ist der Akku zu trennen, um die USV auszuschalten
und einen Reset am Empfénger auszulésen. Blinkt die Tx-LED nach
10 Minuten immer noch nicht, ist mit dem Sharpe-CDU-Programm zu
prifen, ob die Basisstation mehr als vier Satelliten empfangt und als
Basisstation eingerichtet ist. Sind keine Fehler feststellbar, muss
zuerst der GPS-Empfanger gegen einen als Basisstation konfigurier-
ten GPS-Empfanger gewechselt werden. Ist das Fehlerbild nach 15
Minuten immer noch vorhanden, ist das Funkmodem HG 76100 zu
tauschen. Ist das Fehlerbild immer noch vorhanden, ist zu prifen, ob
der RTCM-Port des GPS-Empfangers korrekt eingestellt ist.

o X (] Dies deutet auf ein fehlerhaftes Funkmodem in einer Mobilstation oder
einen fremden Stérsender hin. Eventuell leuchten auch alle Rx-LEDs
an den mobilen Funkmodems. Wechseln Sie das mobile Funkmodem,
bei dem die Tx-LED permanent leuchtet oder eliminieren Sie den
fremden Stbérsender.

[ [ [ Modemsteuerung defekt, HG 76100 tauschen.

Tabelle 4 Funkmodem-LEDs im Fehlerzustand der Basisstation

GOITING
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3.4.1.2 Mobilstation

LEDs LED +12V (rot) O POWER
LED AKTIV (gelb) O
LED RX (grun) (Ol o) LED TX (grun)

® = LED leuchtet dauernd, O = LED leuchtet nicht, 00 = LED blinkt, X = Zustand dieser LED im konkre-
ten Zusammenhang egal

LED LED TX | LED RX | Funktion
Power

@) 0] 0] Spannungsversorgung testen; sind die Power LEDs der anderen
Geréte an, ist das Modul defekt —> HG 76100 austauschen

[ [ X Das HG 76100 ist defekt und muss getauscht werden, da es das
gesamte System blockiert.

[ ] O O Basisstation liefert keine Korrekturdaten. GPS-Antenne, GPS-Anten-
nenkabel Uberprifen. Basisstation ein- und ausschalten. Dabei ist der
Akku zu trennen, um die USV auszuschalten und einen Reset am
Empfanger auszuldsen. Blinkt die Tx-LED nach 10 Minuten immer
noch nicht, ist mit dem Sharpe-CDU-Programm zu priifen, ob die
Basisstation mehr als vier Satelliten empfangt und als Basisstation
eingerichtet ist. Sind keine Fehler feststellbar, muss zuerst der GPS-
Empfanger gegen einen als Basisstation konfigurierten GPS-Empféan-
ger gewechselt werden. Ist das Fehlerbild nach 15 Minuten immer
noch vorhanden, ist das Funkmodem HG 76100 zu prifen. Dazu
Funkantenne und Antennenleitung prufen. Wenn die Rx-LEDs der
anderen mobilen Einheiten blinken, kann die Entfernung zur Basissta-
tion zu grofB sein. Wenn die Tx-LED der Basisstation nicht blinkt, ist
der Fehler in der Basisstation zu suchen. Ist das Fehlerbild immer
noch vorhanden, ist zu prifen, ob der RTCM-Port des GPS-Empfan-
gers korrekt eingestellt ist.

o X o Wenn die Rx-LED dauernd leuchtet, sendet ein anderer mobiler Teil-
nehmer oder die Basisstation sendet dauernd oder ein Stérsender ist
vorhanden. Eliminieren Sie den Dauer-(Stér-)Sender.

[ [ [ Modemsteuerung defekt, HG 76100 tauschen.

Tabelle 5 Funkmodem-LEDs im Fehlerzustand der Mobilstation

GOITING
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3.4.2 GPS-Controller

LEDs LEDPWR O
LD2 oo LD1
LD4 oo LD3

@ = LED leuchtet dauernd, O = LED leuchtet nicht, 00 = LED blinkt, X = Zustand dieser LED im konkre-
ten Zusammenhang egal

LED LED1 | LED2 | LED 3 | LED 4 | Funktion
Power

O O O O O Versorgungsspannung nicht vorhanden. Sind die
Power-LEDs der anderen Module an, ist das jeweilige
Modul defekt und muss getauscht werden.

(] (] X X X Status 2 Bit 7 (Hardwarefehler im GPS-Empfénger)
oder Status 3 Bit 6 (UTM-Zone stimmt nicht mit Basis
Uberein)

[ X [ X X Versorgungsspannung ist unter dem Grenzwert. Es
liegt ein Fehler in der USV vor. Eventuell sind die Akkus
oder die Ladeschaltung defekt. Prifen Sie die Siche-
rungen an der USV. Messen Sie die Spannungen an
der USV, die Spannung muss mindestens 24 Volt betra-
gen. Tauschen Sie bei zu niedriger Spannung die USV
aus. Ist die Spannung nur bei autonomem Betrieb ohne
Netzspannung zu niedrig, missen die Akkus gewech-
selt werden.

[ J X X [ J X Einrastzustand ist nicht 3D RTK Fix

Der GPS-Empfanger liefert kein hochgenaues Positi-
onssignal. Besteht dieser Zustand auch nach einem
Neustart des GPS-Empféngers langer als 30 Minuten,
ist zu prifen, ob die anderen Systeme auf den anderen
Kranen auch keine genaue Position liefern. Sollte dies
der Fall sein, dann gibt es ein Problem mit der Satelli-
tenkonstellation oder mit der Basisstation oder mit dem
Korrekturdatenfunk. Es ist zu priifen, ob die Basissta-
tion noch Korrekturdaten sendet. Siehe dazu die
Zustandsbeschreibung des Funkmodems HG 761. An
der Monitorschnittstelle des HG 61417 I&sst sich der
aktuelle Satellitenstatus beobachten. Siehe dazu Hand-
buch zum HG 61417.

[ O X O O LEDs 1, 3 und 4 blinken mit 0,5 Hz (eine Sekunde an,
(1s®@/ (1s®/ | (1s®/ | eine Sekunde aus):

1s0) 1s0) 1s0) Die Kommunikation zum GPS-Empfanger funktioniert
nicht. Wahrscheinlich ist der GPS-Empfénger defekt
und muss getauscht werden.

Tabelle 6 GPS-Controller LEDs im Fehlerzustand

GOITING
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3.4.3 Sensor-Fusions-Controller

LEDs LEDPWR O
LD2 oo LD1
LD4 oo LD3

@ = LED leuchtet dauernd, O = LED leuchtet nicht, 00 = LED blinkt, X = Zustand dieser LED im konkre-
ten Zusammenhang egal

Power LED 1 LED 2 LED 3 LED 4 Funktion
LED
0] 0 O O O Versorgungsspannung prifen und ggf.

Sensor-Fusions-Controller aus tauschen

[ ®bzw.O | ®@bzw. O | ® bzw. O | ® bzw. O | Dieser Zustand bedeutet, dass zwar
Betriebsspannung vorhanden ist, aber
das Programm nicht l14uft. Dies kann
nach einem Programmdownload (siehe
Handbuch HG 61418) geschehen, wenn
der Programmierjumper nicht abgezo-
gen oder anschlieBend kein Reset aus-
gefuhrt wurde. Wenn nach dem
Abziehen des Jumpers Reset ausgeldst
wird und der Zustand sich nicht &ndert,
ist entweder ein Fehler beim Program-
mieren aufgetreten, oder der Einschub
ist defekt.
- Neu programmieren
- Programmierjumper abziehen falls
vorhanden und 5 Sek. Reset driicken
- 5 Sek. Reset driicken
- Einschub tauschen

o O X Obzw. @ | X Dieses Verhalten deutet auf eine Funkti-
onsstérung des Schnittstellenbausteins
hin. Sollte der Fehler nach einem Reset
noch bestehen, muss der Einschub
getauscht werden.

- 5 Sek. Reset driicken

- Einschub tauschen

o O O X O In diesem Fall erhalt die Sensor-Fusion
keine Daten des GPS-Controllers. Die
Ursache kann auch ein defektes GPS
sein.

HG 61417 prifen

Tabelle7  Md&gliche Fehlerzustadnde des Sensor-Fusions-Controllers (Abschnitt 1
von 3)
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LEDs LEDPWR O
LD2 oo LD1
LD4 oo LD3

® = LED leuchtet dauernd, O = LED leuchtet nicht, 00 = LED blinkt, X = Zustand dieser LED im konkre-
ten Zusammenhang egal

Power LED 1 LED 2 LED 3 LED 4 Funktion
LED
o Obzw. @ | X X X Dieses Verhalten deutet auf einen Pro-

grammfehler oder einen defekten Ein-
schub hin. Sollte der Fehler nach einem
Reset noch bestehen, muss der Ein-
schub getauscht werden.

- 5 Sek. Reset driicken

- Einschub tauschen

[ O X langer O | X Daten werden von der SPS nicht quit-
als ® tiert.

Normalerweise sollte die LED zu ca.
80 % Ein und nur zu 20 % Aus sein. Ist
dies nicht der Fall, ist entweder das fal-
sche Protokoll eingestellt oder die Ver-
bindung zur SPS gestort.

[ O @) X X In diesem Fall liefert das GPS zu unge-

naue Positionen. Es ist normal, dass das

GPS inerhalb der ersten 4 Std. nach

dem Einschalten Positionen mit cm

Genauigkeit liefert. Sollte die LED langer

aus bleiben, muss der GPS-Controller

kontrolliert werden. Weiterhin ist es

moglich, dass der Genauigkeits-Grenz-

wert in der Sensor-Fusion auf eine zu

enge Toleranz eingestellt ist.

- 15 Minuten warten

- HG 61417 prifen

- HG 61418 Genauigkeits-Grenzwert
prufen

- GPS prifen

[ O O I O Entweder ist die Initialisierungsfahrt
noch nicht erfolgt oder im GPS-Control-
ler ist der Stack nicht richtig eingetragen
oder die Parameter der Sensor-Fusion
sind schlecht an den Kran angepasst.
Eine weitere Fehlermdglichkeit ist ein
defekter Inkrementalgeber.

- Parameter prifen

- Parameter Update

Tabelle7  Mdgliche Fehlerzustadnde des Sensor-Fusions-Controllers (Abschnitt 2
von 3)
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LEDs LEDPWR O
LD2 oo LD1
LD4 oo LD3

® = LED leuchtet dauernd, O = LED leuchtet nicht, 00 = LED blinkt, X = Zustand dieser LED im konkre-
ten Zusammenhang egal

Power LED 1 LED 2 LED 3 LED 4 Funktion
LED
(] O O I O In diesem Fall sollten die Parameter und
manch- Odometer geprift werden.
mal wah- Parameter von HG 61417 und
rend der HG 61418 prifen.
Fahrt im
Stack

Tabelle7  Mdgliche Fehlerzustidnde des Sensor-Fusions-Controllers (Abschnitt 3
von 3)

3.5 Austausch von Ersatzteilen

Sollte eines der Gerate des Systems S_G57650-A defekt sein, so kann es nur komplett
ausgetauscht werden. Beim Austausch des Funkmodems HG 761 gehen Sie z. B. fol-
gendermafen vor:

1. Versorgungsspannung vom Geréategruppentrager HG 94420-A trennen.

2. Die vier Schrauben auf der Frontplatte des Funkmodems I6sen (da sie gesichert
sind, lassen sie sich nicht komplett herausziehen).

3. Das Funkmodem mit Hilfe des Griffs auf der Frontplatte komplett aus dem Gera-
tegruppentréger herausziehen.

4. Das Austausch-Funkmodem in die FUhrungsschienen im Gerategruppentrager
einfadeln und komplett einschieben. Achten Sie darauf, dass es richtig einras-
tet, da nur dann alle Kontakte hergestellt sind.

5. Die vier Schrauben auf der Frontplatte des Funkmodems im Geréategruppentra-
ger festschrauben.

6. Die Versorgungsspannung wieder an den Gerategruppentrager anlegen. Das
System fahrt hoch und ist betriebsbereit.

Verfahren Sie bei den anderen Geraten analog. Funkmodems und GPS-Empfanger
werden von uns komplett vorkonfiguriert geliefert. Sie missen daher an diesen Geréa-
ten im Falle eines Austauschs nichts einstellen. Sollte es nétig sein, einen der Control-
ler HG 61417 oder HG 61418 auszutauschen, dann spielen Sie bitte die fur den
entsprechenden Kran auf Diskette gesicherten Parameter wieder in den Controller ein.
Weitere Informationen finden Sie in Abschnitt 2.2 ,Wiederinbetriebnahme® auf Seite
10.
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4 Das System im Detail

4.1 Systemkomponenten

S_G57650-A

KGPS-Empfénger

Q Funkmodem

GPS-Controller
Q Sensor-Fusions-Controller

= -
© © © ©]
HG 65770 HG 76 00 HG 6 47 HG6 4 8
O . \ o
+12v PWR PWR
@ @|® o aw ®@I® Cow wi®|®@ Cow:®
D @ ANT CCRx TX CC Lb4 LD3 C C LD4 LD3 D
@ AKTIV ©  RESET ©  RESET
'@D’ @ sw @ sw
ANT f.l’\ MOD @ MOD
© ®
MONITOR MONITOR
D RS 232 RS 232 :
(&) @@ @€ e @e @ ©)
> ®
© ®
3
g
2

- 63 7]3- 3 9ls20]32: [a22] X
S ®®|®® OOOVDY)
222 32 42 5|z-s@&|§|@|§%|ghz ®&1
3l ,.7|,,Is/§|,/;o.2,|.;2,23|. 28] 28] 271 28] 291 30] 3] 37] 37 34
! S ®®!®®®® YN

Qéielle Schnittstellen

(s. a. Abschnitt 4.1.1)

d Klemmleisten (s. a. Abschnitt 4.1.2 auf Seite 25)

Bild 12 Systemkomponenten S_G57650-A und Abmessungen des 19“-Gerategrup-
pentrédgers HG 94420-A

411

Serielle Schnittstellen

Tabelle 8 zeigt, welche Funktionen die einzelnen Schnittstellen haben.

ACHTUNG!

Diese Schnittstellen dienen ausschlieBlich der Konfiguration der
Einzelkomponenten und durfen im laufenden Betrieb nicht belegt
werden (Ausnahme: Monitor-Fusion flr den Parameter-Update;
siehe auch Bild 6 auf Seite 11), da sonst Signale blockiert wer-
den!

A\
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Bezeichnung

Funktion

RTCM/RCDR RTCM-Korrekturdaten (Empfangsdaten des Funkge-
rats)

CDU Control and Display Unit (Anschluss an den GPS-Emp-
fanger)

CDU/RCDR GPS-Daten vom GPS-Empféanger

DATA OUT Daten vom GPS-Controller zum Sensor-Fusions-Cont-
roller

CAN Daten vom Sensor-Fusions-Controller CAN

PLC Daten vom Sensor-Fusions-Controller RS 232

MONITOR FUSION

Monitorschnittstelle zum Sensor-Fusions-Controller;
z. B. zum Anschluss eines Laptops zum Parameter-
Update

Tabelle 8  Serielle Schnittstellen des Gerategruppentragers

41.2 Klemmenbelegung

Die folgende Tabelle zeigt, welche Klemmen zur Verbindung mit dem Fahrzeug ge-

nutzt werden.

S_G57650-A

Klemme Nr. Signalbezeichnung externe Verbindungen zum Fahrzeug
112 PLC - Daten 61418 TxD + Datenausgang zur SPS RS 232 TxD

114 PLC - Daten 61418 RxD + Dateneingang von SPS RS 232 RxD

116 Sig. - GND Signhalmasse fir SPS

301 +24V Eingang + 24 Volt Versorgungsspannung von USV
302 GND Masse Versorgungsspannung

303 Eingang + Uberwachung Spannungsausfall HG 61417
304 Eingang - Uberwachung Spannungsausfall HG 61417
310 GND Masse Versorgungsspannung

323 Spur A1 Inkrementalgeber Fahrwerk rechts

325 Spur B1 Inkrementalgeber Fahrwerk rechts

327 Spur A2 Inkrementalgeber Fahrwerk links

328 GND Signalmasse fir Inkrementalgeber

329 Spur B2 Inkrementalgeber Fahrwerk links

330 GND Signalmasse fiir Inkrementalgeber

Tabelle9  Benutzte Klemmen zur Verbindung mit dem Fahrzeug
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4.2 \Verfugbarkeit und Einschrdnkungen

e Verflgbarkeit des PDGPS:  ca. 95 % bei einer Genauigkeit von 3 cm
ca. 99,7 % bei einer Genauigkeit von =5 cm.

» Voraussetzung: Sichtverbindung zu den Satelliten; Offnungswinkel von ca. 170°;
Elevationsmaske 5°.

¢ Maximale Entfernung der Basisstation zu den Mobilstationen: ca. 1 bis 2 km
(beschrankt durch die Komponenten zur HF-Ubertragung der Korrekturdaten).

e FuUr die Sensorfusion mussen zusatzlich die Daten von zwei Inkrementalgebern
am Fahrwerk verfligbar sein, einer an jeder Seite des Krans.

¢ Die Inkrementalgeber gehdren nicht zum Lieferumfang des Systems der
Gotting KG.

¢ Die mobile GPS-Antenne muss fest am Rahmen des Krans oder auf der Katze
angebracht werden, idealerweise auf einer der beiden Brlickenseiten in der Mitte
Uber den Radern.

¢ Die Basisstation sollte als redundantes System ausgelegt werden, da die Verfug-
barkeit ihrer Korrekturdaten die Voraussetzung flr die Funktion des gesamten Ter-
minals ist.

e Als Schnittstellen fur die Positionsausgabe sind RS 422 und RS 232 verfugbar.
Die Position wird jeweils als Abstand (z. B. in mm) vom Ursprung eines Koordina-
tensystems ausgegeben. Es ist moglich, pro Terminal bis zu 100 Koordinatensys-
teme zu definieren.

e Wenn die Bewegung der KranbrUcke nur bei einer bestimmten, definierten Kat-
zenposition und immer ohne Last erlaubt ist, ist es nicht notwendig, einen zuséatz-
lichen Neigungsgeber zu installieren.

Sollte jedoch die Kranbruckenbewegung mit und ohne Last bzw. bei beliebiger
Position erlaubt sein, kann die Installation eines Neigungsgebers unbedingt not-
wendig sein. Der Sensorfusionscontroller ist in der Lage, das Signal vom Nei-
gungsgeber mit zu verarbeiten.

Die Notwendigkeit fur einen Neigungsgeber ist auch abhangig von der Konstruk-
tion des jeweiligen RTG.
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4.3 USV-Uberwachung HG 20330 (in Kombination mit USV
APU 24-2)

Die USV-Uberwachung kontrolliert die Funktion der USV und schaltet nach einem Net-
zausfall bei USV (Akku)-Betrieb nach einer einstellbaren Zeit (normal: 75 Minuten)
oder bei Unterschreiten der Akkuspannung die Last von der USV ab (hierdurch wird
eine Tiefentladung der Akkus der USV verhindert). Alle Zustadnde werden durch LEDs
angezeigt (siehe auch Tabelle 10 auf Seite 28). Zusatzlich stehen zwei optoentkoppel-
te Ausgange zur Verfligung, um externe Ereignisse auszuldsen.

S/VV1 (s. Text unten)
oooo¢ooooooooo,ﬁm:
“@l@ e () | LD3 (grun)
K2l (| NoLNE Q O LD2 (gelb)
O AtTENTION LD1 (l’Ot)
e i _T Siehe auch Tabelle 10 auf Seite 28
Switch Off
o000 ST1 bis 14
Siehe auch Bild 14 auf Seite 27

Bild 13 USV-Uberwachungs-Modul HG 20330

Die Dauer des USV-Betriebs lasst sich Uber den Drehschalter SW1 einstellen (siehe
auch Bild 13 auf Seite 27). Multiplizieren Sie dazu einfach den eingestellten Wert mit
5 Minuten und Sie erhalten die eingestellte Zeit (z. B. SW1 auf 8 —> 8 x 5 Minuten = 40
Minuten). Anderungen an SW1 werden nur nach dem Ein- und Ausschalten der USV-
Uberwachung Ubernommen.

4.3.1 Anschlussbelegung

+ 189 + UBAT
_ 10,1 - UBAT
NO 5 K1
c 4 K2
usv +24V geschaltet
PE 3 - UBAT

2 +24V geschaltet
- UBAT

+24V geschaltet
- UBAT

OPTO 1E

OPTO 1C

OPTO 2E

N =113
LINE

OPTO 2C 14

Vers.-8pg. von USV

Netz-Uberw. von USV

usv
AUX  UBERWACHUNG
HG 20330

>
C
X

—— v v e
9
w

O © o N o O KA W N -

NETZ 230V AC

—-

=
N =

]> POWER FAIL

- Gerétetriger HG 94420-A

Bild 14 Anschlussplan der USV

S_G57650-A

GOITING

Deutsch, Revision 05, Stand: 29.03.2001, urheberrechtlich geschitzt (siehe 6.2 auf Seite 32) 27



Das System im Detail

4.3.2 Statusanzeigen

LED-Anzeige Status Optokoppler

alle LEDs aus keine Netzspannung, Power fail nicht aktiv
Last abgeschaltet Line nicht aktiv

LD3 grln blinkt Netzspannung liegt an, | Power fail aktiv

Akku wird geladen, USV | Line aktiv
im Ladebetrieb

LD3 grin leuchtet Netzspannung liegt an, | Power fail nicht aktiv
Akku ist geladen, USV Line aktiv
ist betriebsbereit

LD2 gelb leuchtet Netzausfall, Akkube- Power fail aktiv
trieb fir eingestellte Zeit | Line nicht aktiv

LD1 rot leuchtet Netzausfall, Akkube- Power fail aktiv
trieb noch eine Minute Line nicht aktiv

alle LEDs blinken Akkuspannung niedrig, | Power fail aktiv
aber Netzspannung Line nicht aktiv
liegt an

Tabelle 10 Bedeutung der Statusanzeigen der USV

Fur eine feste Ladezeit von 30 Minuten blinkt LD3 (grin). Wahrend dieser Zeit wird der
Akku der USV geladen und — sollte die Netzspannung wegfallen — die Last generell
nach einer Minute von der USV getrennt. Hierdurch wird verhindert, dass durch kurzes
Ein- und langes Ausschalten der Netzspannung der Akku soweit entladen wird, dass
ein USV-Betrieb nicht mehr gewahrleistet werden kann.

Nach der Ladezeit leuchtet die grine LED konstant und signalisiert USV-Bereitschaft.
Fallt jetzt die Netzspannung weg, wird die Last flr die eingestellte Zeitdauer weiterhin
aus dem Akku versorgt. Der Akkubetrieb wird durch Leuchten von LD2 (gelb) ange-
zeigt. Nach der an SW1 eingestellten Zeit wird die Last noch fUr eine Minute versorgt.
Dieser Zustand wird durch Leuchten der LD1 (rot) angezeigt. Danach wird die Last
entgultig von der USV getrennt. Wird die Netzspannung vor Ablauf der Abschaltzeit
erneut angelegt, startet die Uberwachung der Ladezeit erneut.

Unterschreitet die Akkuspannung bei Akkubetrieb einen bestimmten Grenzwert (ca.
12 Volt), wird die Last sofort vom Akku getrennt.

S_G57650-A
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5

A

Anhang

Lieferumfang (Stuckliste)

S_G57650-A

Das System besteht aus folgenden Komponenten (Tabelle teilweise englisch):

Pos. | Beschreibung Typ Bestellinformationen
1. Mobile Station, Subrack Beinhaltet Pos. 5, 6, 7, 8, 9, SG57650 Mobile Station
completely assembled 10, 11,12, 14,16, 18, 20
2. Base Station, Subrack com- Beinhaltet Pos. 5, 6, 7, 10, SG57650 Base Station
pletely assembled 11,12, 13, 15,17, 19
3. Mobile Station, Subrack Beinhaltet Pos. 5,6, 7, 8,9 SG57650 Mobile Station w/o
completely assembled, wit- Antenna and UPS
hout Antennas and UPS
4, Base Station, Subrack com- Beinhaltet Pos. 5, 6, 7 SG57650 Base Station w/o
pletely assembled, without Antenna and UPS
Antennas and UPS
5. Subrack with Backplane, wit- | G 94420 G 94420- A
hout Insert Modules
6. GPS - Receiver Insert Sharp Card HG65770-A/ 10TE_HB /
Module SwW2.2
7. Radio - Transceiver Insert HG 76100 HG76100-B/24V/12TE_HB
Module / C64 /445,425 9600 / RS-
232 9600 8N1/
HG39720AA3.09
8. GPS - Controller Insert HG 61417 HG61417 / 24V / 10TE_HB /
Module C64 / 1*RS-422, 3*RS-232 /
HG61417GG
9. Sensorfusion - Controller HG 61418 HG61418 /24V / 10TE_HB /
Insert Module C64 / 4*RS-232 /
HG61418GE
10. Uninterruptable Power Sup- Thiele APU24-2 w/o Accus APU 24-2 /XX Ah /115 /230
ply (UPS) without UPS
Supervisor (see Pos. 11 and
12)
11. Accumulator Set for UPS (2 12V /7,2 Ah 2 pieces Panasonic LC-
Accumulators included) R127R2P
12. UPS Supervisor HG20330 HG20330 / N=15/
HG20330AA2.00
13. Base Station GPS - Antenna | CR - Antenna GPS - CR - Antenna with Nut
and Bolt
Tabelle 11 Stlckliste (Abschnitt 1 von 2)
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Pos. | Beschreibung Typ Bestellinformationen

14. Mobile Station GPS - LWS - Antenna GPS - LWS - Antenna with
Antenna with orig. Mounting Nut and Bolt and Mounting-
Flange Flange

15. Base Station Radio - Kathrein Omni 450 K75 11 21
Antenna

16. Mobile Station Radio - Kathrein Gainflex K71 53236
Antenna

17. Base Station GPS - Antenna | RG-58, 18m, SMA-Winkel / G09234-A/18m
cable TNC gerade

18. Mobile Station GPS - RG-58, 2m, SMA-Winkel / G09232-A/2m
Antenna cable TNC gerade

19. Base Station Radio - RG-58, 9m, BNC-Winkel /N [ G09233-A/9m
Antenna cable gerade

20. Mobile Station Radio - RG-58, 2m, BNC-Winkel / G09231-A/2m
Antenna cable TNC FlaBu

21. Heat Shrink with Glue, 4/1 for | IAKT 16/4 Burklin 91 F 3756 /L, (L = required
Type TNC Plug with RG-58 Length in Meter)
cable

22. Heat Shrink with Glue, 4/1 for | IAKT 24/6 Blrklin 91 F 3758 /L, (L = required
Type N Plug with RG-58 Length in Meter)
cable

Tabelle 11 Stlckliste (Abschnitt 2 von 2)
B Kabelspezifikationen

Korrekturdatenfunk | GPS Mobil (Rover) | GPS Basisstation
RG58 | <=10m 9<I <18 15<1 <20
RG213 || <=20m 10<1 <30 20<1 <30
Tabelle 12 Kabelspezifikationen

- Temperaturbereich fest verlegt: -40 bis +90 °C

- Mindestbiegeradius fest verlegt: 6 x Kabeldurchmesser

- Seewasserfest

GOITING
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C Allgemeine Spezifikationen

C.1 Grundlegende Technische Daten

Fiir alle Systemkonfigurationen gilt:

Betriebstemperatur der elektronischen Komponenten 0 bis +50 °C
Betriebstemperatur der Antennen -20 bis +65 °C
Update-Rate der Positionsausgabe mit Sensor-Fusion bis 20 Hz

Spannungsversorgung

130 V AC oder
240V AC

Minimum 5 Minuten Start-up Zeit zur Systemkalibrierung notwendig

Tabelle 13  Grundlegende Technische Daten

C.2 Mindestanforderungen an ein Laptop zur Konfiguration und Kontrolle

des Systems

Bendtigt wird ein Laptop, das sich an die seriellen Schnittstellen des Systems an-
schlieBen lasst und auf dem ein Terminalprogramm mit ANSI-Terminalemulation 18uft.

Es eignet sich damit nahezu jedes Geréat.

Empfohlen wird ein Laptop mit Microsoft® Windows 95® oder hoher, auf dem das
(zum Lieferumfang von Windows 9x/NT) gehérende Terminalprogramm HyperTermi-
nal® installiert ist, da auch die Techniker der Goétting KG diese Konfiguration verwen-
den. Am Laptop muss eine freie serielle Schnittstelle vorhanden sein. Zum Anschluss

an das System wird auBerdem ein serielles Kabel (9pol. Sub-D) benétigt.

C.3 RTG/RMG Spezifikationen

e Seitliche Schwingungen bis zu 5 cm vernachlassigbar, sonst Neigungsgeber not-

wendig

S_G57650-A
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6 Hinweise

6.1 BestimmungsgemaBe Verwendung

Das System S_G57650-A dient der Positionsermittlung von Rubber Tired Gantry
Cranes; RTGs. In Langsrichtung (Fahrtrichtung) erfolgt eine reine Positionsermittiung.
Quer zur Fahrtrichtung wird zuséatzlich die Abweichung von der Sollspur (Fahrspur)
sowie der Winkel des Krans zur Sollspur ausgegeben. Die ermittelte Position wird an-
geschlossenen, Ubergeordneten Systemen zur Weiterverarbeitung zur Verfligung ge-
stellt — es kann so eine Kransteuerung realisiert werden.

Die Installation, technische Betreuung und Wartung darf nur durch autorisiertes, ge-
schultes Personal durchgefuhrt werden.

6.2 Urheberrechte

Dieses Werk ist urheberrechtlich geschitzt. Alle dadurch begrindeten Rechte bleiben
vorbehalten. Zuwiderhandlungen unterliegen den Strafbestimmungen des Urheber-
rechts.

6.3 Haftungsausschluss

Die angegebenen Daten verstehen sich als Produktbeschreibungen und sind nicht als
zugesicherte Eigenschaften aufzufassen. Es handelt sich um Richtwerte. Die angege-
benen Produkteigenschaften gelten nur bei bestimmungsgemaBem Gebrauch (siehe
auch oben).

Diese Anleitung ist nach bestem Wissen erstellt worden. Der Einbau und Betrieb der
Gerate erfolgt auf eigene Gefahr. Eine Haftung fur Mangelfolgeschaden ist ausge-
schlossen. Anderungen, die dem technischen Fortschritt dienen, bleiben vorbehalten.
Ebenso behalten wir uns das Recht vor, inhaltliche Anderungen der Anleitung vorzu-
nehmen, ohne Dritten Kenntnis geben zu missen.

S_G57650-A
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10 Abkurzungen und Begriffs-Definitionen

10.1 Abkurzungsverzeichnis

DGPS Differentielles GPS

GPS Global Positioning System; Globales Satellitennavigations-
system

PDGPS Prazisions DGPS

RTG Rubber Tired Gantry Crane; Krantyp in vielen Hafen

usv Unabhéngige Stromversorgung; Uberbriickt Stromausfalle

Tabelle 14  AbkUrzungen

10.2 Begriffs-Definitionen

10.2.1 Odometrie

Das odometrische Navigationssystem errechnet aus den Radumdrehungen des Fahr-
zeugs eine Positions- und eine Winkelanderung. Es ermittelt die Umdrehung mit Hilfe
sogenannter Inkrementalgeber. Diese sitzen an den Radern und liefern pro Umdre-
hung des Rades eine groBBe Anzahl einzelner Impulse (Inkremente), so dass sich die
Umdrehung sehr fein verfolgen lasst. Durch das Addieren der Positions- und Winke-
landerungen zu der jeweils letzten Position bzw. dem vorherigen Winkel errechnet sich
die aktuelle Position.

10.2.2 PDGPS

GPS ist ein Globales Positionierungs-System (GPS), dass mittels des von GPS-Satel-
liten ausgesandten GPS-Signals weltweit eine Positionsbestimmung mit speziellen
Empfangern erlaubt. Durch den Einsatz spezieller Techniken I&sst sich die normaler-
weise bei ca. 10 m Genauigkeit liegende Positionsermittlung verbessern.

Durch den Einsatz einer stationdren Referenzstation, die die Differenz zwischen tat-
s&chlicher und vom GPS ermittelter Position ermittelt (Differentielles GPS; DGPS) und
diese per Datenfunk den mobilen Teilnehmern zur Verfugung stellt, kénnen mobile Sta-
tionen bis zu 3 m genau positioniert werden.

Die zusatzliche Bertcksichtigung und Auswertung der Tragerphase des GPS-Signals
ermoglicht die weitere Erhdhung der Genauigkeit auf bis zu 3 cm (Prazisions DGPS;
PDGPS).

10.2.3 Sensor-Fusion

Die Sensor-Fusion beschreibt die Kombination der genannten, im Prinzip voneinander
unabhangigen Systeme PDGPS und Odometrie in einer geeigneten Weise, so dass
langfristig genaue Positionen ermittelt werden kénnen.
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