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Standardsteuerungen von Volkel

Erstklassig aus Erfahrung

Volkel Mikroelektronik entwickelt und produziert seit
mehr als 30 Jahren digitale, elektronische Steuerungen
fir mobile Arbeitsmaschinen. Wir sind Spezialisten fur
die Regelung mobilhydraulischer Ablaufe.

Modularer Aufbau

Je besser eine Maschine ihre Spezialaufgabe erfillt, um
so attraktiver ist sie fur den Markt. Unsere Spezialitat
ist, die Maschine ganzheitlich zu betrachten und kun-
denindividuell die perfekte Losung zu entwickeln. Damit
komplexe Maschinen in einer akzeptablen Entwick-
lungszeit marktreif werden kénnen, betreiben wir in den
Steuerungen einen hohen Grad an Modularisierung. Die
Module sind haufig Standardldsungen, die sich bereits
vielfach im Markt bewahrt haben.

Flexible Anpassung

Volkel Steuerungen werden mittels Parametrierung an
die Maschine angepasst, ohne dass Programmierkennt-
nisse erforderlich sind. Die Einstellungen werden mit
der PC Software ConDoc® online vorgenommen. Die
Parametrierung reicht von der Einstellung der Ein- und
Ausgange auf die verwendete Peripherie bis zum valli-
gen Verandern der Steuerungseigenschaften. Die Steue-
rung erhalt ihre Funktion durch die Parametrierung.

Robuste Hardware

Die Hardware ist mit der Schutzklasse IP69K und dem
erweiterten Temperaturbereich -40°C ... +85°C fur die
extremen Einsatzbedingungen mobiler Arbeitmaschinen
ausgelegt. Weitere Merkmale sind:

- Verpolungsschutz

- Kurzschlussfestigkeit

- Spannungsversorgung 8—-32V

- Anschluss Uber standardisierte Schnittstellen

Qualitat aus einer Hand

Die Qualitat steigt, wenn alle Prozesse der Kontrolle
und dem Einfluss eines QM-Systems unterliegen. Hard-
und Softwareentwicklung stérken sich gegenseitig. Das
ergibt ein stimmiges Produkt, von der Entwicklung bis
zum Support.

Weiterfiihrende Informationen

Zu jedem Produkt stehen detaillierte, weiterflihrende
Informationen zur Verfiigung.

Sollte Ihr spezielles Produkt nicht dabei sein, entwi-
ckeln wir individuelle Steuerung auf Basis modularer
Hard- und Software. Sprechen Sie uns an — gerne
erstellen wir lhnen fir kleine wie fur groBe Stlckzahlen
eine kundenindividuelle Sonderlésung: von der Anpas-
sung einer Steuerungseigenschaft bis zur spezialisier-
ten Maschinensteuerung.

Parametrierméglichkeit
am Beispiel eines Proportionalverstarkers
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Proportionalverstarker VCB (Valve Control Basic)

Der Proportionalverstérker steuert das Volumen und da-
mit die Geschwindigkeit eines Stellgliedes. Die Sollwerte
werden von Sollwertgebern, Gbergeordneten Steuerun-
gen oder Sensoren eingelesen und auf proportionale
Stréme zur Ansteuerung der Magneten von Ventilen
abgebildet.

Die Standard-Hardware flir diese Steuerung ist der
Controller HCB, mit dem bis zu 4 Magneten angesteuert
werden kdnnen. VCB ermdglicht dabei die Konfigurati-
on von 4 unidirektionalen Ventilen (z. B. variable Dros-
seln, Hydromotoren, etc.), 2 unidirektionale und ein bi-
direktionales Ventil (z. B. Pumpe, 4/3-Wege-Ventil, etc.)
sowie 2 bidirektionale Ventile. Zur Sollwertvorgabe ste-
hen Analogeingéange fur Geber, sowie Digitaleingange
fur per Schalter abrufbare Festwerte zur Verfigung.

Der Nutzen der elektroproportionalen Verstellung ist
das feinfihlige Ansteuern von Stellgliedern. Deren
Nichtlinearitaten kénnen durch Kennlinien kompensiert
werden, Joysticks oder Fahrpedale werden ebenfalls
mit Kennlinien Uberlagert, um die Feinflhligkeit der
Steuerung zu erhdhen. Zielwerte werden Uber einstell-
bare Rampen erreicht, flr unterschiedliche Zielwerte
gibt es unterschiedliche Rampen.

Sollen mehr als 4 Magneten angesteuert werden, so
kann die Steuerung Valve Control Basic auf andere

Hardware-Plattformen portiert werden. Eine kunden-
spezifische Erweiterung wére zum Beispiel die Mehr-
fachbelegung eines Joysticks, bei der mittels Schalter
dem KreuzknUppel andere Ausgange zugeordnet
werden.

Die Festlegung der Steuerungsfunktion erfolgt mittels
Parametrierung.

Mégliche Anwendungen sind z. B. Baggerausleger, Aus-
tragsbéander, etc.

Ein- und Ausgadnge

- Digitaleingange, parametrierbar als Freigabe,
Richtungswahl, Festwerte, Parametersatzwahl
oder Kennlinienumschaltung

- Analogeingénge (0—10V/0-20mA) zur Sollwert-
vorgabe, mit parametrierbarer Kabelbrucherken-
nung

- Proportionalausgange mit Stromriickmessung fir
Proportionalventile

- Digitalausgénge zur Statusanzeige und Fehlerdi-

agnose




Proportionalverstérker VCB [Anschlussbeispiel]

oUB
M t 1
Vorwérts g SE %‘ agne
s PVM
Ruckwarts ] SE
PVP
Bereich 2 g SE %I Magnet 2
Rampe 2 g SE PVM
) |~
Freigabe SE pPVP
Festwert 1 g SE %: Magnet 3
Festwert 2 g SE PVM
Festwert 3 g SE PVP
Festwert 4 L~ SE %: Magnet 4
PVM
UPT A
S (g) Status
Sollwert 1 AE SA
Sollwert 2 ,H AE @ Fehler
Sollwert 3 H AE 01—
AE RS 232 PC, Modem
Sollwert 4 Jﬂ* D 5
I -

Standard Proportionalverstarker

HCB-VCB (Valve Control Basic)
2 Achsen, 4 Magneten, universelle Software.




Volumen-, Druck-, Leistungsregler VPP
(Volume-, Pressure-, Power-Control)

Der Volumen-, Druck-, Leistungsregler regelt je nach
Parametrierung auf einen Volumen-, Druck-, oder Leis-
tungssollwert der Hydraulik. Die Regelcharakteristik ist
frei parametrierbar. Je nach Anwendung kann zudem
zwischen verschiedenen Regelcharakteristiken umge-
schaltet oder die Reglerverstarkung in Abhéngigkeit von
GroBe und Vorzeichen der Regelabweichung dynamisch
angepasst werden. Sollwertspriinge kénnen — um eine
zu schnelle Reaktion der Hydraulik zu verhindern —
durch frei einstellbare Rampen begrenzt werden.

Ist die Steuerung als Leistungsregler eingestellt, kann
die Leistungsreserve des Antriebs aus Antriebsmoment
und -drehzahl errechnet und bertcksichtigt werden. Bei
einem Dieselmotor wird zu diesem Zweck die Momen-
tenkennlinie in tabellarischer Form parametriert und die
Drehzahl gemessen. Alternativ besteht fur Elektromoto-
ren die Mdglichkeit, die Antriebsleistung Uber Festwerte
fir Moment und Drehzahl zu parametrieren.

Die Standard Hardwareplattform fir den VPP ist der
Controller HCB. Der VPP unterstitzt den Betrieb einer
Tandempumpe. Wird er in eine Maschinensteuerung ein-
gebunden, kann er leicht auf eine andere Vélkel Hard-
wareplattform portiert werden.

Anwendung findet der Volumen-, Druck-, Leistungsreg-
ler zum Beispiel in Bugstrahlrudern und in der Leis-
tungsregelung von Spritzpumpen und Férderschnecken.

Istdrehzahl
Istdruck vorwérts
Istdruck rlickwarts

Ein- und Ausgéange

- Digitaleingange fur Volumen-, Druck- und
Leistungsregler-Freigaben, vorwéarts/rickwarts,
Reglerumschaltungen, Festwerte

- Frequenzeingang zur Erfassung der Dieseldreh-
zahl (Pickup oder Klemme W)

- Analogeingéange zur Sollwertvorgabe Volumen,
Druck und Leistung, sowie zur Erfassung der
Druckistwerte pro Richtung

- Proportionalausgange zur Ansteuerung einer
(Tandem-) Pumpe

- Statusausgange, parametrierbar zur Anzeige von
Begrenzungen und Fehlern

Sollwert




Volumen-, Druck-, Leistungsregler VPP [Anschlussbeispiel]

oUB
Tandempumpe 1 vorwérts
Volumen vorwérts — SE pumpe 1 vorw
> PVM
Volumen riickwérts ] SE
PVP
Druck vorwérts — SE -
Tandempumpe 1 riickwérts
Druck riickwérts g SE PVM
Leistung vorwarts g SE PVP
Leistung riickwarts g SE %: Tandempumpe 2 vorwarts
Druckregelung A/B g SE PVM
Leistungsreglung A/B L SE PVP
%: Tandempumpe 2 riickwérts
Dieseldrehzahl PVM
UPT SA (Z) Begrenzung aktiv
Volumen Sollwert AE SA @ Fehler
1
Druck Sollwert ,[/_| AE
Leistung Sollwert ,@7 AE
SG
RxD ——=o
RS232 PC, Modem
Istdruck 1 o— AE TxD ——©°

Standard Volumen-, Druck-, Leistungsregler

HCB-VPP (Volume-, Pressure-, Power-Control)
Regelung von 1 Achse mit 2 Magneten oder einer Tandem Pumpe.




Druckbegrenzer DPL (Digital Pressure Limiter)

Im Normalbetrieb wird der Grenzdruck analog einge-
stellt. Unterhalb des Grenzdrucks arbeitet der Druck-
begrenzer als normaler Proportionalverstarker fur
hydraulische Achsen. Dementsprechend werden die
vorgegebenen Sollwerte von Sollwertgebern, tUberge-
ordneten Steuerungen oder Sensoren eingelesen und
auf proportionale Strome zur Ansteuerung der Mag-
neten von Pumpen abgebildet. Bei aktivierter Druck-
begrenzung wird das Volumen und damit der Druck
entsprechend dem eingestellten und berechneten
Drucksollwert abgeregelt, wenn der Druckistwert den
Drucksollwert Gbersteigt.

Der DPL kann auch als Druckregler betrieben werden.
In dieser Betriebsart wird ein Grenzwert fur das Volu-
men eingestellt und der Drucksollwert analog variiert.
Unterhalb des Grenzvolumens arbeitet der DPL dann
als Druckregler.

Die Standard Hardwareplattform fir den Druckbe-
grenzer ist der Controller HCB. Es kdnnen 2 Pumpen
bidirektional angesteuert werden. Soll der DPL in eine
Maschinensteuerung eingebunden werden, kann er

leicht auf eine andere Volkel Hardwareplattform portiert

werden.

Besonderheit in der Betruiebsart als Druckregler ist,
dass nur der Hochdruck A gemessen wird. Es wurde
eine Regelstrategie implementiert, mit der es méglich
ist, die Pumpe bei Gegendruck, der durch den Hydro-
motor erzeugt wird, durch Null in die Gegenrichtung zu
regeln. Deshalb ist der Regler besonders geeignet fir
Winden in der Schifffahrt, bei denen das Seil auch bei

DUnung oder Strémungen immer auf Zug gehalten wer-

den muss (Mooring-System). Durch einen zusatzlichen

Frequenzeingang fir jede Achse ist es mdglich, Dreh-
zahlschwankungen der Antriebseinheit zu erfassen und
zu kompensieren, um so den gewlnschten Volumen-
strom konstant zu halten. Soll die Pumpe sehr exakt
durch Null gefahren werden kénnen, der Volumenstrom
sehr exakt geregelt werden oder sehr exakt und schnell
auch kleinen Sollwertsprtingen folgen, kann der Pum-
penschwenkwinkel erfasst und geregelt werden.

Im Normalbetrieb findet der DPL unter anderem Anwen-
dung in Bohranlagen, bei denen zum Beispiel der Druck
auf die Bohrkrone begrenzt werden soll. Als Druckregler
wird er bei Ankerwinden, zur Schiffsvertduung (mooring
control), etc. eingesetzt.

Ein- und Ausgédnge

- Digitaleingange, je nach Anwendung paramet-
rierbar als Freigabe fir verschiedene Funktionen,
Rampen-wahl, Parametersatzumschaltung, Volu-
menfestwerte, Druckfestwerte, Richtungsumkehr,
etc.

- Frequenzeingénge zur Erfassung der Diesel-
Istdrehzahl pro Achse

- Analogeingénge flur den analogen Volumen- und
Drucksollwert sowie den Druckistwert pro Achse

- Proportionalausgange mit Stromriickmessung fur
2 Pumpen vorwarts/rickwarts

- Statusausgénge ,,Begrenzung aktiv®

Istdrehzahl

Istdruck

Sollvolumen l
Solldruck ® —*

Ist Schwenkwinkel 3




Druckbegrenzer DPL [Anschlussbeispiel]

ouB
Vorwrts |~ SE o Pumpe vorwérts
Riickwarts — — SE
PVP
Druckregelung — — SE . "
Pumpe rickwarts
Volumenregelung g— SE PVM
Freigabe g SE
Volumenfestwert g SE
Druckfestwert E— SE
Parametersatz 2 L SE
Druckbegrenzer aktiv
Volumen Sollwert AE
Druck Sollwert AE
RxD ———oO
RS 232 PC, Modem
Pumpenschwenkwinkel o— AE ™D ©
Istdruck o—— AE

Standard Druckbegrenzer

HCB-DPL (Digital Pressure Limiter)
2 Achsen mit 2 Magneten Druckbegrenzung und Druckregler.




Positionsregler PCB (Position Control Basic)

Der Positionsregler fir einen Zylinder eignet sich fur
einfache Positionierungsaufgaben in der Hydraulik. Er
beschleunigt einen Hydraulikzylinder in Richtung einer
Zielposition und halt diese nach deren Erreichen inner-
halb eines einstellbaren Zielfensters.

Die Standard Hardware fUr diese Steuerung ist der
Controller HCA, mit dem 2 Magneten angesteuert wer-
den kénnen. Die Steuerung PCB ermdglicht damit die
Positionierung eines Zylinders mittels 4/3-Wege-Ventil.
Es stehen die Betriebsarten ,,Analog®, in der auf einen
variablen Sollwert und ,Digital®, in der auf einstellbare
Festwerte geregelt wird, zur Verfigung. Die Festlegung
der Steuerungsfunktion erfolgt mittels Parametrierung.

Sollte die Einbindung des Positionsreglers in eine Ma-

schinensteuerung erforderlich sein, ist die Portierung
auf eine andere Volkel Hardware-Plattform leicht mog-

30%

lich. So kénnen mehrere Positionsregler zum Beispiel
eine Fahrzeugabstitzung nivellieren oder mit anderen
Steuerungsteilen interagieren.

Md&gliche Anwendungen sind z. B. H6henreglung einer
Feldspritze, die Rickflihrung einer Radlader-Schaufel in
ihre Ausgangsposition (return to dig), etc.

Ein- und Ausgédnge

- Digitaleingénge, parametrierbar zur Freigabe,
zum manuellen Heben und Senken oder mit bis
zu 4 Festwerten.

- Analogeingénge fur Positionssoll- und
Positionsist-wert (4—20 mA oder 0—-10V)

- Proportionalausgénge mit Stromriickmessung
(Zylinder aus- und einfahren)

- Statusausgang flr Fehlermeldungen oder
,In Position®

L

Sollposition

Istposition

Positionsregler PCB [Anschlussbeispiel]

30%

UB
Freigabe — SE
Heben — SE
Senken — SE
Istposition o— AE
Sollposition o—— AE

PVP
Zylinder heben

PVP
%: Zylinder senken
PVM

Status

RxD
TxD

RS 232 PC, Modem

:
1]

Standard Positionsregler

HCB-PCB (Position Control Basic)
1 Achse mit 2 Magneten zur Zylinderpositionierung.



Drehzahlregler MSC (Motor Speed Control)

Der Drehzahlregler steuert oder regelt je nach Parame- Anwendung findet der Drehzahlregler in der geschwindig-
trierung die Drehzahl eines Hydromotors. Als Sollwert-  keitsabh&ngigen Streugut-Ausbringung (Futter-, Dinger-
quelle kann ein Analogwert (von einer lUbergeordneten  streuer und Winterdienst), bei der Synchronisierung von
Steuerung) oder ein Frequenzsignal (Geschwindigkeit)  Férderbandantrieben, etc.

dienen. Zwischen Soll- und Istdrehzahl ist ein Trimmfaktor

stufenlos einstellbar. Ein- und Ausgéange
- Digitaleingang zur Freigabe, Umschaltung
Die Standard Hardware flir diese Steuerung ist der Con- Handbetrieb
troller HCA, mit dem 2 Magneten angesteuert werden - Frequenzeingange fir die Soll- und Istdrehzahl
kénnen. Die Steuerung MSC ermdglicht die unidirektiona-  des Hydromotors
le Ansteuerung einer Pumpe. - Analogeingang fir den Trimmfaktor oder die
Sollwertvorgabe im Handbetrieb
Ist es erforderlich, dass der Drehzahlregler mit einer - Proportionalausgang mit Stromrtiickmessung
anderen Funktion interagiert, ist es leicht méglich, die fur ein Proportionalventil
Funktion auf eine andere Hardware-Plattform zu portie- - Statusausgéange zur Fehlerdiagnose

ren. Ein Beispiel ist die Synchronisation einer Winde mit
einem Fahrantrieb fur Off-Road Fahrzeug oder mit einer
Zylinderfunktion (Davit im Schiffsbau).

Trimmfaktor
Solldrehzahl
Istdrehzahl

Drehzahlregler MSC [Anschlussbeispiel]

B
UB
Freigabe —
° SE PVM
Handbetrieb —

SE
SA @ Status
8
——-o0

T
<
T

Pumpe

B

U
Solldrehzahl (Rad etc.) [ FQ A
Istdrehzahl (Hydromotor) -— FQ

UPT RxD
RS232 PC, Modem
Trimpoti AE TxD
SG

1

B

Fehler

lw)
I

Standard Drehzahlregler

HCB-MSC (Motor Speed Control)
1 Achse mit 1 Magneten zur Drehzahlregelung.
Sollwertvorgabe per Analog- oder Frequenzeingang.




Zylinder-Gleichlaufregelung CSC (Cylinder Synchronous Control)

Der Zylinder Positions- und Gleichlaufregler regelt bis
zu 20 Zylinder im Gleichlauf.

Die Zylinder werden in Richtung der vorgegebenen
Zielposition verfahren. Durch eine Bremskennlinie wird
die Geschwindigkeit je nach Abstand zur Zielposition
reduziert und sorgt damit fiir ein sanftes Anhalten.

Die Standard Hardware fir diese Steuerung ist der
Controller HCB, mit dem 4 Magneten (zwei 4/3-Wege-
Ventile) angesteuert werden kdnnen. Soll die Steuerung
CSC mehr als 2 Zylinder im Gleichlauf regeln, werden
mehrere Steuerungen per CAN-Bus vernetzt. Es stehen
die Betriebsarten ,Analog®, in der auf einen variablen
Sollwert und ,,Digital®, in der auf einstellbare Festwerte
geregelt wird, zur Verfiigung. Die Positionen werden Uber
einstellbare Rampen angefahren. Die maximale Ge-
schwindigkeit, mit der in die Position gefahren wird, ist
per Analogwert einstellbar.

Eine andere Methode, mehr als 2 Zylinder pro Steuerung
im Gleichlauf zu positionieren, ist die Portierung der
Funktion auf eine andere Hardware-Plattform. Das glei-
che gilt fUr die Interaktion der CSC-Software mit anderen
Volkel Standard-Steuerungen oder das Einbinden der
Funktionalitat in eine Vélkel-Maschinensteuerung.

Die Gleichlaufregelung ersetzt einen hydraulischen Men-
genteiler. Es ist leicht mdglich, auch Zylinder im Gleich-
lauf zu regeln, die eine groBe rdumliche Distanz zueinan-
der haben. Im Gegensatz zu einer festen hydraulischen

Installation ist es méglich, die Zylinder mit unterschied-
lichen Offsets zu einander verfahren zu lassen. Der
Vorteil gegentber der rein hydraulischen Regelung ist die
Variabilitdt der Ansteuerung.

Anwendung findet der Gleichlaufregler als Teil einer elek-
tronischen Spurstange (Spezialsteuerung mit lenkwin-
kelabhdngigem Offset), beim Anheben von Plattformen,
im Materialvorschub mit kaskadierten Schiebern, etc.

Ein- und Ausgédnge

- Digitaleingadnge zur Modusumschaltung, fir Fest-
werte, Handbetrieb. Parametrierbar als Freigabe
fir Positionsregelung mit fester Positionsdiffe-
renz zwischen Zylinder 1 und 2, Freigabe Fein-
justierung der Zielposition, etc.

- Analogeingange fir Sollwerte Position und
Geschwin-digkeit, Geschwindigkeit im Handbe-
trieb, Feinjustie-rung der Zielposition, Istposition
Zylinder 1 und 2

- Proportionalausgange mit Stromriickmessung fir
2 Zylinder

- Statusausgange, zur Anzeige von Ein-/Ausgabe-
fehlern, Positionsfehlern, In Position, Begrenzung
Ein/Aus aktiv

- CAN-Schnittstelle zur Kommunikation zwischen
den Achsen

L AT« AL AT
1 s — 1
i 30% 5
A ;
P , : Istposition 3
i Bl jeteeeitiono 0 I | L—— || trrmmmmmmmmmmmmmmee
oo Istposition 1 [ I N CSC - . .
______ . Weitere
p— Zylinder
e e e e e e e e e e e e e e e meeeaememaeeaaaaaas Lo >

CAN Bus



Zylinder-Gleichlaufregelung CSC [Anschlussbeispiel]

ouB
Ziel 1 | SE U %: Zylinder 1 heben
Ziel 2 — — SE
Ziel 3 || SE PVP
° Zylinder 1 senken
Ziel 4 - — SE PUM j
;—/—

Sollwert analog SE PVP
Geschwindigkeit analog g SE %I Zylinder 2 heben
Offset g SE PVM
Start g SE PVP
Hand 1 g SE %: Zylinder 2 senken
Hand 2 L~ SE PVM

SA

QZ) In Position
UPT

SA

Sollposition AE (g) Fehler
1
Positionsoffset ,[/_| AE
1 AE CH o ) .

Sollgeschwindigkeit .»l:/_| CAN weitere Positionsregler

CL ——-o0

AE

Hand

RxD ——o

RS 232 PC, Modem

Istposition 1 o— AE TxD ——o°
Istposition 2 o—— AE __l_

Standard Zylinder-Gleichlaufregelung

HCB-CSC (Cylinder Synchronous Control)
2 Achsen mit 2 Magneten pro Steuerung.
Gleichlauf von bis zu 20 Zylindern.




Drehzahlregler mit Dieseldrehzahl-Kompensation MEC
(Motor Speed Control with Engine Compensation)

Der Drehzahlregler mit Dieseldrehzahl-Kompensation ist  Ein- und Ausgédnge

eine Weiterentwicklung des einfachen Drehzahlreglers - Schalteingange zur Freigabe, Parametersatzum-
und fur eine hochkonstante Hydromotor-Drehzahl bei schaltung und fur Festwerte

einer stark schwankenden Antriebsmotor-Drehzahl ent- - Frequenzeingéange fir die Istwerte Dieseldreh-
wickelt. Die Kompensation der StérgroBe Dieseldrehzahl zahl und Hydromotor

greift vor dem Drehzahlregler, so dass dieser entlastet - Analogeingang fur die Sollwertvorgabe des Hyd-
wird. Die Solldrehzahl des Hydromotors wird analog (z.B.  romotors

mittels Sollwertgeber oder Gibergeordneter Steuerung) - Proportionalausgang mit Stromrtickmessung fir
oder digital per Festwert vorgegeben. die Hydropumpe

- Statusausgé@nge zum Fehlermanagement
Die Standard Hardware fir diese Steuerung ist der Cont- - Spannungsausgang zur Anzeige der Hydromo-
roller HCB. Sie steuert eine Pumpe unidirektional an. Der  tor-Drehzahl
Dieselmotor kann per CAN-Bus (SAE J1939), Klemme - Frequenzausgang zur Anzeige der Hydromotor-
W oder magnetischem Pickup angeschlossen werden. Drehzahl
Findet dessen Anbindung per CAN-Bus statt, so kdbnnen - CAN-Schnittstelle zur alternativen Drehzahler-
auch Fehler des Dieselmotors Uber einen Schaltausgang fassung des Dieselmotors via SAE J1939
angezeigt werden. Soll der MEC in eine Maschinensteue-
rung eingebunden werden, kann er leicht auf eine andere
Vélkel Hardwareplattform portiert werden.

Anwendung findet der MEC in auf Maschinen, bei denen
eine hochkonstante Regelung der Hydromotor-Drehzahl
erforderlich ist. Das sind zum Beispiel Unterdruck-Tur-
binen bei Kehrmaschinen. Eine schwankende Geblase-
drehzahl hétte ein sdgendes Gerausch zur Folge, dass in
Stadten nicht akzeptiert wirde. AuBerdem ist der Wir-
kungsgrad des Geblases bei der Nenndrehzahl am bes-
ten. Eine andere Anwendung sind Strom-Generatoren
auf LKW-Basis (Feuerwehr, THW, etc.), bei denen eine
schwankende Generator-Drehzahl eine schwankende
Frequenz zur Folge hétte.

Istdrehzahl Diesel = b lEl
Solldrehzahl &Y MEC !
==

Istdrehzahl Hydromotor >




Drehzahlregler mit Dieseldrehzahl-Kompensation MEC [Anschlussbeispiel]

Freigabe SE Pumpe
rei
g PVM
Festdrehzahl 1 SE
SA .
Festdrehzahl 2 SE (g) Fehler Diesel
Parametersatz 2 SE SA
Eg) Fehler I/0
FQ
Istdrehzahl Hydromotor DA ——-0o0 Drehzahl (Spannung)
Dieseldrehzahl FQ
PWM o Drehzahl (Frequenz)
——-o0

CH
CAN SAE J1939
CL ——o

UPT BxD N

RS 232 PC, Modem
Solldrehzahl AE TxD

h:
:
7]

SG

Standard Drehzahlregler mit Dieseldrehzahl-Kompensation

HCB-MEC (Motor Speed Control with Engine Compensation)
1 Achse mit 1 Magneten zur unidirektionalen Drehzahlregelung
mit einer Pumpe, Dieseldrehzahl-Kompensation.




Grenzlastregelung DAS (Dynamic Anti-Stall Control)

Der Grenzlastregler ist eine flexible Lésung zum Schutz
des Dieselmotors gegen Uberlastung. Dabei kann das
gesamte Reglerverhalten auf die Maschine angepasst
werden.

Mittels der Grenzlastregelung kann eine Maschine
schlanker entwickelt und effektiver genutzt werden.
Grenzlastregler in Baggern tragen auBerdem effizient zur
Schwingungsunterdriickung des Antriebsstrangs bei.

Die Standard Hardwareplattform fur den DAS ist der
Controller HCB. Die Drehzahl des Dieselmotors wird tGber
die Steuerung mittels CAN-Bus (SAE J1939 Protokoll)
variabel eingestellt. Der Regler liest die Istdrehzahl des
Dieselmotors Uber CAN-Bus, Klemme W oder magneti-
schen Pick-up ein, bewertet die Driickung und begrenzt —
entsprechend dessen Auslastung — die Hydraulikpumpe
direkt Uber den Proportionalausgang.

Dieser Grenzlastregler ist speziell fir Bagger-Anwendun-
gen entwickelt, bei denen es einer sehr hohen Dynamik
im Regelverhalten bedarf. Grenzlastregler im Allgemeinen
sind integrativer Bestandsteil vieler V6lkel Steuerungen:
Sie sind zum Beispiel Bestandteil jeder Fahrsteuerung
aber auch vieler Maschinensteuerungen, bei denen zum
Teil die Leistungsaufnahme pro Stellglied und Arbeitssi-
tuation priorisiert wird. Im Vergleich zu solchen integrier-
ten Grenzlastreglern ist der DAS hochdynamisch.

Istdrehzahl
Solldrehzahl

Ein- und Ausgéange

- Digitaleingadnge zur Umschaltung zwischen
Arbeits-, Automotive- und Economy-Modus, zur
Leerlaufab-senkung, fir Temperaturschalter und
zur Freigabe fur Lernfunktionen

- CAN-Schnittstelle SAE J1939

- Frequenzeingange spezialisiert auf Klemme W
und einen magnetischen Pickup

- Analogeingéange zur Sollwertvorgabe

- Proportionalausgange mit Stromriickmessung
zur Ansteuerung von 2 Pumpen

- Alarmausgang

- PWM- und Analogausgang Solldrehzahl




Grenzlastregelung DAS [Anschlussbeispiel]

Kennlinie Lernfuktion
Eco Pumpe
Automotive

Leerlauf

Temperatur
Lastsignal

Kennlinie 2

Max. Drehzahl

Dieselmotor/Lichtmaschine

Drehzahl Sollwert 1

Drehzahl Sollwert 2

Standard Grenzlastregler

oUB
— SE PVM
— — SE
] o PVP
— — SE PVM
— ] =
— SE
g SE DA
g SE
PWM
CH
UPT cL
AE RxD
AE TxD

TTJUL

CAN

|

RS232

i

HCB-DAS (Dynamic Anti-Stall Control)

Grenzlastregler fur Dieselmotoren aller Art.

Pumpe 1

Pumpe 2

Fehler
Solldrehzahl (Spannung)

Solldrehzahl (PWM)

SAE J1939

PC, Modem



Basis Fahrsteuerung DCB (Drive Control Basic)

Elektrohydraulische Fahrsteuerungen auf mobilen
Arbeitsmaschinen ermdglichen ein flexibleres, feinfih-
ligeres Fahrverhalten, als rein hydraulische Lésungen.
Die Basis-Fahrsteuerung von Vdélkel erméglicht die
Ansteuerung des Dieselmotors, der Fahrpumpe und
eines Hydromotors und ist bereits mit umfangreichen
Funktionen ausgestattet. Gleichwohl ist die Steuerung
so konzipiert, dass sie auch fur kleinere Maschinen, wie
zum Beispiel Radlader, wirtschaftlich ist.

Je nach Betriebsmodus sind unterschiedliche Charak-
teristiken wie Anfahrverhalten, Beschleunigung, Verz6-
gerung sowie Grenzwerte wie die Endgeschwindigkeit
oder der Drehzahlbereich des Dieselmotors einstellbar.
Komplettiert wird der Funktionsumfang durch den
Reversiermodus zur schnellen Fahrtrichtungsumkehr,
einer Geschwindigkeitssteuerung, einen einstellbaren
Schleichgang, die Inchfunktion und einen Grenzlastreg-
ler zum Schutz des Dieselmotors gegen Uberlast.

Die Standard Hardwareplattform fir die DCB ist der
Controller HCB. Soll die DCB in eine Maschinensteu-
erung eingebunden werden, kann sie leicht auf eine
andere Volkel Hardwareplattform portiert werden.

Die Funktionen im Detail

Freigabe und Sollwertvorgaben

Um die Maschine in Bewegung zu setzen ist eine vor-
geschriebene Prozedur einzuhalten: Zuerst muss der
Dieselmotor gestartet werden, dann wird die Fahrfreiga-
be erteilt und erst danach darf ein Sollwert fur die Fahr-
geschwindigkeit erzeugt werden. Wird diese Reihen-
folge nicht eingehalten, wird keine StellgréBe erzeugt.
Je nach Maschinentyp kann die Sollwertvorgabe tber
einen Joystick oder eine Fahrpedal erfolgen. Wird die
Maschine per Pedal gefahren, ist fir die Vorwarts- und
die Ruckwartsfahrt eine Richtungsfreigabe Ulber einen
FNR-Schalter erforderlich.

Anfahr- und Bremsverhalten

Das Fahrverhalten der Maschine ist Uber Kennlinien und
Grenzwerte jeweils flr verschiedene Betriebsmodi ein-
stellbar. So lasst sich zum Beispiel die Empfindlichkeit
eines Sollwertgebers (Joystick, Pedal) linear abbilden
oder in der Nahe des Nullpunkts verringern und im
Endbereich erhdhen, um ein feinflihligeres Anfahren

zu ermdglichen. Beschleunigungs- und Bremsrampen
kénnen statisch oder dynamisch eingestellt werden. Fir
jede Betriebsart kdnnen eigene Geschwindigkeitsbe-
grenzungen festgelegt werden.

Geschwindigkeitssteuerung

Bei der Aktivierung der Geschwindigkeitssteuerung
werden die StellgréBen fur den Dieselmotor, die Pumpe
und den Hydromotor eingefroren, um die zum Zeitpunkt
der Aktivierung gefahrene Geschwindigkeit im offenen
Regelkreis zu halten. Die Geschwindigkeitssteuerung
ist so lange aktiv, bis der Taster erneut betétigt oder
gebremst wird.

Inchen

Im Ladebetrieb eines Radladers ist es erforderlich, auch
bei geringen Geschwindigkeiten mit einer erhéhten Die-
seldrehzahl zu fahren, um die Leistung dem Hubrahmen
und der Schaufel zuzufiihren. Die Dieseldrehzahl wird in
Abhéngigkeit zur Fahrgeschwindigkeit durch das Fahr-
pedal vorgegeben. Mit dem Inchpedal wird die Fahrge-
schwindigkeit dann wieder reduziert, die Dieseldrehzahl
jedoch erhalten.

Schleichgang

Im Schleichgang kann die Endgeschwindigkeit un-
abhangig zur aktuell gewéhlten Betriebsart stufenlos
begrenzt werden. Dem Fahrer steht dann der gesamte
Pedalweg flur den begrenzten Geschwindigkeitsbereich
zur Verflgung. Damit kann die Maschine noch feinfihli-
ger gefahren werden

Grenzlastregler

Der Grenzlastregler schiitzt den Dieselmotor vor dem
~Abwurgen®, indem er in Abh&ngigkeit zur Driickung
der Dieseldrehzahl die hydraulische Leistung begrenzt.



Istdrehzahl Diesel

Fahrpedal, etc. é

Betriebsart

Freigabe vorwérts

Freigabe riickwarts

Bremsdruck
Schleichen

Reversieren

Geschwindigkeitssteuerung

Dieseldrehzahl

Schleichgang

Fahrpedal/Joystick (Kanal 1)

Fahrpedal/Joystick (Kanal 2)

Inchpedal

Basis Fahrsteuerung

Basis Fahrsteuerung DCB [Anschlussbeispiel]

oUB

9 [T

» Sl
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o0——

[
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SE

SE

SE

SE

SE

Q
p
Al

G

AE

AE

AE

PV

PV

PV

SA

SA

SA

CH
CL

CH
CL

RxD

TxD

Do e B

CAN

§

CAN

§

RS 232
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HCB-DCB (Drive Control Basic)
Einfache Steuerung fur grundlegende Fahrfunktionen.

Verschiedene Modi. Fahren in Abhangigkeit zur Dieseldrehzahl,

Pumpe vorwarts

Pumpe rickwarts

Hydromotor

Riickfahrsignal

Bremslicht

Stillstandsignal

Display, Lenkung, etc.

SAE J1939

PC, Modem

Ansteuern von Verstellpumpe und -motor. Grenzlastregelung.



Erweiterte Fahrsteuerung DCE (Drive Control Eco)

Die erweiterte Fahrsteuerung DCE ist entwickelt fur
Fahrzeuge, von denen ein hdherer Komfort erwartet
wird. Dazu gehéren Kommunalmaschinen, Land-, Forst-
und Baumaschinen und viele mehr. Der Fahrer soll von
der Bedienung der Fahrfunktionen entlastet werden,
damit er sich auf die eigentliche Arbeit konzentrieren
kann. Die DCE verfugt daher tber alle Funktionen der
Basis-Fahrsteuerung und auBerdem Uber zahlreiche
Regler, die je nach Bedarf aktiviert werden kénnen.

Die Standard Hardwareplattform fir die DCE ist der
Controller HCB. Soll die DCE in eine Maschinensteu-
erung eingebunden werden, kann sie leicht auf eine
andere Volkel Hardwareplattform portiert werden.

Die Komfortfunktionen im Detail

Geschwindigkeitsregelung

Bei der Aktivierung der Geschwindigkeitsregelung
mittels Taster wird die aktuelle Fahrgeschwindigkeit ge-
speichert. Sie dient als Sollwert fir den Regler, der auf
den Dieselmotor, die Verstellpumpe und den Verstell-
motor wirkt. So wird die Geschwindigkeit im geschlos-
senen Kreis geregelt und innerhalb der physikalischen
Grenzen unabhangig vom Gelandeprofil konstant
gehalten. Wird das Fahrpedal bei aktivem Geschwindig-
keitsregler betétigt, hat dessen Wert Prioritdt gegentiber
dem Sollwert des Geschwindigkeitsreglers, sofern der
Sollwert des Fahrpedals gréBer ist. Wird das Fahrpedal
entlastet fallt der Sollwert flr den Fahrantrieb auf den
gespeicherten Wert zurlick. Durch erneutes Tasten oder
durch Betétigen der Bremse wird der Geschwindig-
keitsregler deaktiviert.

Konstantdruckregler

Hohe Geschwindigkeiten werden bei einem hydrosta-
tischen Fahrantrieb durch Reduzierung des Hydrau-
likmotor-Schluckvolumens erreicht. Diese MaBnahme
hat zur Folge, dass der Oldruck, der zur Beschleuni-
gung des Fahrzeugs erforderlich ist steigt. Féhrt die
Maschine hangaufwérts, kann es in Abhangigkeit zur
Fahrgeschwindigkeit passieren, dass der Druck einen
erlaubten Wert Ubersteigt und die Zugkraft abreist. Der
Konstantdruckregler erhéht das Moment des Hydro-
motors durch VergréBerung des Schluckvolumens. Als
Folge daraus wird der Druck nicht weiter aufgebaut,
die Maschine wird langsamer aber die Zugkraft bleibt
erhalten.

Bremsdruckregler

Der Bremsdruckregler sorgt fir eine kontinuierliche
Verzégerung wahrend des gesamten Bremsvorgangs.
Der Bremsvorgang wird Uber Drucksensoren erfasst,
in Abhangigkeit zum Bremsdruck und zum Schluck-

volumen des Hydromotors werden die Verstellzeiten
der Hydropumpe und des Hydromotors modifiziert.

Um ein sanftes Anhalten zu erzeugen, kann im unteren
Geschwindigkeitsbereich die Verzdgerung verlangert
werden. Der Bremsdruckregler kann auch dazu beitra-
gen, unerwlnschte StéBe und Gerdusche bei Verzdgern
zu vermeiden.

Dieseliiberdrehzahlschutz

Der Uberdrehzahlregler schiitzt Dieselmotor vor zu ho-
her Drehzahl bei hydrostatischer Verzégerung (Schub-
betrieb). Steigt die Dieseldrehzahl bis in den einge-
stellten Drehzahl-Grenzbereich, wird die Bremsleistung
Uber die Verstellung des Hydrostaten reduziert. Der
Uberdrehzahlregler hat dhnliche Eigenschaften, wie der
Bremsdruckregler: Sind keine Drucksensoren vorhan-
den, kann mit diesem Regler eine &hnlich kontinuier-
liche Verzégerung erzeugt werden. Sie ist dann aller-
dings abhangig vom Stlitzmoment des Dieselmotors.

ECO-Betrieb

Moderne Dieselmotoren erfordern einen Betrieb mit
einer hohen Auslastung im Arbeitspunkt, damit die
Abgasnachbehandlung effizient funktioniert. Die DCE
ermoglicht daher ein Anfahren mit abgesenkter Diesel-
drehzahl und ein Fahren der Maschine an der Lastkante
des Dieselmotors. Wird die Fahrpumpe hinsichtlich der
erforderlichen Fahrleistung Uberdimensioniert, kann der
Antriebstrang im Arbeitspunkt des besten Wirkungs-
grades betrieben werden — die Maschine erreicht ihre
Endgeschwindigkeit ebenfalls mit abgesenkter Diesel-
drehzahl. Die maximale Leistung wird nur abgerufen,
wenn die Umgebungsbedingungen dies erfordern.

E1 Typengenehmigung

Um die Maschine im européischen StraBenverkehr
zulassen zu kénnen, verflugt die Hardwareplattform der
Steuerung DCE Uber eine E1 Typengenehmigung.

Erweiterte Ein- und Ausgange
Per CAN Schnittstelle kénnen erweiterte Ein- und Aus-
génge eingelesen werden.



Istdrehzahl Diesel
Hochdruck A
Fahrgeschwindigkeit

Fahrpedal, etc. é

Hochdruck B

Erweiterte Fahrsteuerung DCE [Anschlussbeispiel]

ouUB
~ o
Pumpe vorwarts
Betriebsart - SE
. N | | PV
Freigabe vorwérts SE ﬁ Pumpe riickwarts
Freigabe rickwérts — — SE
PV
Sitzkontakt — SE ﬁ Hydromotor 1
Bremsdruck ge— SE by
Schleichgang L SE ﬁ Hydromotor 2
Geschwindigkeitsregelung T g— SE
. SA
Eco-Betrieb L SE @ Riickfahrsignal
Fahrgeschwindigkeit SA
@ Bremslicht
UPT
SA
Schleichgang @ Stillstandsignal
oH o
cL CAN Display, Lenkung, etc.
——-o0
Fahrpedal/Joystick 1 o0— AE
) CH ——-o0
Fahrpedal/Joystick 2 o— AE CAN SAE J1939
CL ——-o0
Inchpedal o0— AE
CH —-o0 N
Hochdruck A o— AE CAN Ubergeordnete Steuerung
CL 5
Hochdruck B o0— AE
RxD ——=o°
RS 232 PC, Modem
TxD ——-o
—

Erweiterte Fahrsteuerung

HCB-DCE (Drive Control Eco)

Steuerung fur grundlegende Fahrfunktionen. Verschiedene Modi.

Fahren in Abhangigkeit zur Dieseldrehzahl, Ansteuern von Verstellpumpe
und -motor. Grenzlastregelung. Geschwindigkeits-, Bremsdruck-,
Konstantdruckregler. Uberdrehzahlregler, Eco-Betriebsarten.




Fahrsteuerung DCT (Drive Control mit Traktionsregler)

Die Fahrsteuerung mit Traktionsregler DCT ist entwickelt
fur Fahrzeuge, die mit méglichst geringem Schlupf zum
Untergrund bewegt werden sollen. Wahrend bei Land-
und Forstmaschinen mit dem DCT eine bodenschonende
Fahrweise ermdglicht wird, sorgt er in schnellfahrenden
Kommunalmaschinen fur eine stabilere Fahrweise. Fir
Schienenfahrzeuge ist ein Fahren mit Gleit- und Schleu-
derschutz gar seitens des Eisenbahnbundesamtes
vorgeschrieben. Die Fahrsteuerung DCT ist konsequent
entwickelt, hydraulische Komponenten, wie Mengentei-
ler, Druckregler, Bedlisung, etc. zu minimieren, um die
Konstruktion der Maschine zu vereinfachen. Die Fahr-
steuerung DCT verfligt daher Uber alle Funktionen der
ECO-Fahrsteuerung. Alle Regler kdnnen per Parametrie-
rung aktiviert oder deaktiviert und auf die Erfordernisse
des aktuellen Fahrzeugs angepasst werden.

Die Standard Hardwareplattform fir die DCT ist der
Controller HCE. Soll die DCT in eine Maschinensteu-
erung eingebunden werden, kann sie leicht auf eine
andere Volkel Hardwareplattform portiert werden.

Die erweiterten Funktionen im Detail

Traktionsregler

Der Traktionsregler reduziert das Moment am durch-
drehenden oder blockierenden Rad. Dies ist bei bis zu
3 von 4 Radern mdglich. Auch die achsweise Regelung
ist mdglich, wenn Achsmotoren anstelle von Radmoto-
ren verwendet werden. Das Abtriebsmoment kann unter
Berucksichtigung der Grenzwerte der Hydromotoren bis
Null geregelt werden. In Abhangigkeit zum verénderten
Motorschluckvolumen wird das Pumpenférdervolumen
kompensiert, um eine unbeabsichtigte Geschwindig-
keitsdnderung zu vermeiden. Der Regler verfligt Uber
eine integrierte Lernfunktion zur vereinfachten Anpas-
sung an verschiedene Fahrzeuge.

Gesteuerte Drehmoment-Bereichswahl

Soll auf eine Traktionsregelung im geschlossenen
Regelkreis verzichtet werden, unterstitzt DCT eine
gesteuerte Variante: Gber einen analogen Sollwert oder
per digital gewé&hltem Festwert wird das maximal am
Hydromotor verfigbare Moment vom Fahrer oder von
der Ubergeordneten Steuerung vorgegeben. Die Fahr-
steuerung arbeitet dann als Drehmomentbegrenzer, so
dass ebenfalls ein bodenschonendes Fahren erméglicht
wird. Anders, als beim Traktionsregler im geschlossenen

Kreis wird in dieser Betriebsart nicht fortlaufend mit
dem maximal mdglichen Moment gefahren.

Beschleunigungsmodus

Der Beschleunigungsmodus ist eine Spezialfunktion

fur Bahnfahrzeuge. Ist er aktiviert, ist der Sollwert des
Fahrhebels nicht ein MaB fur die Zielgeschwindigkeit,
sondern fur die Beschleunigung des Fahrzeugs. Verweilt
der Fahrhebel in der Mittenposition, hdlt das Fahrzeug
die aktuell erreichte Geschwindigkeit. Parallel zum Be-
schleunigungsmodus muss immer auch eine Sicherheits-
fahrschaltung (SIFA, Totmannschalter) aktiviert werden.

Koppelbetrieb mehrerer Fahrzeuge

Werden mehrere Fahrzeuge mit hydrostatischem Fahr-
antrieb gekoppelt, gilt es hydraulische Verspannungen
zu vermeiden, damit nicht ein Fahrzeug des Verbunds
von den jeweils anderen geschleppt oder geschoben
wird. Eine Fahrdruckregelung ermdglicht, dass jeder
hydraulische Kreis einen positiven Beitrag zum Vortrieb
leistet. Gleiches gilt fir Schienenfahrzeuge, die jeweils
einen hydraulischen Kreis pro Drehgestell besitzen.

Erweiterter ECO-Betrieb

Die Fahrsteuerung DCT bietet die Mdglichkeit, mit der
Steuerung der Arbeitshydraulik zu interagieren. So kann der
Dieselmotor bedarfsgerecht angesteuert und auch unter
der Berilicksichtigung der Arbeitshydraulik an der Lastkante
betrieben werden. Die Priorisierung der Komponenten in
den unterschiedlichen Betriebsarten regelt die DCT.

AdBlue- und RuBpartikel-Management

Wird der Dieselmotor im optimalen Arbeitspunkt be-
trieben, ist der Verbrauch an AdBlue geringer und der
RuBpartikelfilter verschmutzt langsamer. Ist es aufgrund
duBerer Umstande nicht maglich, die Maschine derart
zu betreiben, sind MaBnahmen seitens der Maschi-
nensteuerung gefordert. Zusammen mit einem Volkel-
Display wird das erweiterte Dieselmanagement moder-
ner Motoren unterstitzt. In Abhangigkeit zum AdBlue
Tankflllstand und zum Zustand des RuBpatrtikelfilters
werden zum Beispiel die Motorleistung begrenzt oder
eine Regeneration durchgefihrt.

E1 Typengenehmigung

Um die Maschine im européischen StraBenverkehr
zulassen zu kénnen, verflugt die Hardwareplattform der
Steuerung DCT Uber eine E1 Typengenehmigung.

Fahrsteuerung HCE-DCT (Drive Control mit Traktionsregler)

Steuerung fur grundlegende Fahrfunktionen. Verschiedene Modi. Fahren in Abhangigkeit zur
Dieseldrehzahl, Ansteuern von Verstellpumpe und -motor. Grenzlastregelung. Geschwindig-
keits-, Bremsdruck-, Konstantdruckregler. Uberdrehzahlregler, Eco-Betriebsarten. Antischlupf-

regelung fir 4 Rader beim Beschleunigen und Verzégern. Koppelbetrieb mehrerer Fahrzeuge.



Istdrehzahl Diesel
Hochdruck A
Istdrehzahl Rad 1
Istdrehzahl Rad 2
Fahrpedal, etc.
Istdrehzahl Rad 3
Istdrehzahl Rad 4
Hochdruck B

Fahrsteuerung DCT [Anschlussbeispiel]

Vorwarts
Rickwarts
Betriebsart
Handbremse
Bremsdruck
Schleichgang
Sitzkontakt

Geschwindigkeitsregelung

Reversieren
Traktion Ein

Eco-Betrieb

Drehzahl 1
Drehzahl 2
Drehzahl 3
Drehzahl 4

Schleichgang

Fahrpedal Kanal 1
Fahrpedal Kanal 2
Inchpedal
Hochdruck A
Hochdruck B

PV
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SA
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CL
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Pumpe vorwarts

Pumpe ruckwarts

Motor 1

Motor 2

Motor 3

Motor 4

Rickfahrsignal

Bremslicht

Fehler

Stillstandsignal

Display, Lenkung, etc.

SAE J1939

PC, Modem



Basis-Raupensteuerung CCB (Crawler Control Basic)

Wie die Basis Fahrsteuerung HCB-DCB ermdéglicht die
Basis-Raupensteuerung ein flexibleres, feinfihligeres
Fahrverhalten, als rein hydraulische Lésungen. unter-
stiitzt die Ansteuerung des Dieselmotors und der Fahr-
pumpen und ist bereits mit umfangreichen Funktionen
ausgestattet. Die Basis-Raupensteuerung ist als reine
sPanzerlenkung® ausgelegt, bei der jede Kette Uber
ihren eigenen Joystick angesteuert wird.

Je nach Betriebsart sind unterschiedliche Charakteristi-
ken wie Anfahrverhalten, Beschleunigung, Verzégerung
sowie Grenzwerte wie die Endgeschwindigkeit oder der
Drehzahlbereich des Dieselmotors einstellbar. Komplet-
tiert wird der Funktionsumfang durch eine Geschwin-
digkeitssteuerung, einen einstellbaren Schleichgang,
eine geschwindigkeitsabhangige Lenkwinkelbegren-
zung, einer Trimmung zwischen den Ketten und einen
Grenzlastregler zum Schutz des Dieselmotors gegen
Uberlast.

Die Standard Hardwareplattform fir die CCB ist der
Controller HCB. Soll die CCB in eine Maschinensteu-
erung eingebunden werden, kann sie leicht auf eine
andere Voélkel Hardwareplattform portiert werden.

Die Komfortfunktionen im Detail

Freigabe und Sollwertvorgaben

Um die Maschine in Bewegung zu setzen ist eine vor-
geschriebene Prozedur einzuhalten: Zuerst muss der
Dieselmotor gestartet werden, dann wird die Fahrfreiga-
be erteilt und erst danach darf ein Sollwert fir die Fahr-
geschwindigkeit erzeugt werden. Wird diese Reihen-
folge nicht eingehalten, wird keine StellgroBe erzeugt.
Je nach Maschinentyp kann die Sollwertvorgabe tber
einen Joystick oder eine Fahrpedal erfolgen. Wird die
Maschine per Pedal gefahren, ist fur die Vorwarts- und
die Ruckwartsfahrt eine Richtungsfreigabe lber einen
FNR-Schalter erforderlich.

Anfahr- und Bremsverhalten

Das Fahrverhalten der Maschine ist Uber Kennlinien und
Grenzwerte jeweils fir verschiedene Betriebsmodi ein-
stellbar. So I&sst sich zum Beispiel die Empfindlichkeit
eines Sollwertgebers (Joystick, Pedal) linear abbilden
oder in der Ndhe des Nullpunkts verringern und im
Endbereich erhdhen, um ein feinfiihligeres Anfahren

zu ermoglichen. Beschleunigungs- und Bremsrampen
kénnen statisch oder dynamisch eingestellt werden. Fur
jede Betriebsart kdnnen eigene Geschwindigkeitsbe-
grenzungen festgelegt werden.

Istdrehzahl Diesel
Joystick L
Joystick R

etc.

GEAR




Geschwindigkeitssteuerung begrenzt werden. Dem Fahrer steht dann der gesamte

Bei der Aktivierung der Geschwindigkeitssteuerung Pedalweg fur den begrenzten Geschwindigkeitsbereich

werden die StellgréBen fur den Dieselmotor und die zur Verfigung. Damit kann die Maschine noch feinfihli-

Pumpe eingefroren, um die zum Zeitpunkt der Aktivie-  ger gefahren werden.

rung gefahrene Geschwindigkeit im offenen Regelkreis

zu halten. Die Geschwindigkeitssteuerung ist so lange  Grenzlastregler

aktiv, bis der Taster erneut betétigt oder gebremst wird. Der Grenzlastregler schiitzt den Dieselmotor vor dem
~Abwurgen®, indem er in Abh&ngigkeit zur Driickung

Schleichgang der Dieseldrehzahl die hydraulische Leistung begrenzt.

Im Schleichgang kann die Endgeschwindigkeit un-

abhangig zur aktuell gewéahlten Betriebsart stufenlos

Basis-Raupensteuerung CCB [Anschlussbeispiel]

ouB
~ s
Pumpe links vorwarts
Betriebsart e SE
. N | PV
Freigabe vorwérts SE ﬁ Pumpe links riickwérts
Freigabe rickwarts — — SE
PV
Bremsdruck — — SE ﬁ Pumpe rechts vorwarts
Schleichgang g SE
PV
Geschwindigkeitsregelung g SE ﬁ Pumpe rechts vorwérts
Dieseldrehzahl A
@ Ruckfahrsignal
UPT
SA
Schleichgang @ Stillstandsignal
cH |—o
CAN Display, Lenkung, etc.
Joystick links 1 o0— AE CL ——-o
Joystick links 2 o—o AE CH — o
CAN SAE J1939
Joystick rechts 1 o——| AE CL ———©°
) CH ——-o .
Joystick rechts 2 AE CAN Ubergeordnete Steuerung
. CL Y
Trimmung o— AE
RxD —
RS 232 PC, Modem
TxD
—

Basis-Raupensteuerung

HCB-CCB (Crawler Control Basic)

Einfache Raupensteuerung fir grundlegende Fahrfunktionen mit
verschiedenen Modi. Fahren in Abhangigkeit zur Dieseldrehzahl,
Ansteuern von 2 Verstellpumpen, Grenzlastregelung.




Professionelle Raupensteuerung CCP (Crawler Control Professional)

Die professionelle Raupensteuerung CCP ist entwickelt
fir Kettenfahrzeuge, von denen ein héherer Komfort
erwartet wird. Dazu gehéren Pistenbullys oder teilau-
tonome Grabenfrésen, die GNSS-gestutzt ihre Aufga-
ben erfillen. Der Fahrer soll von der Bedienung der
Fahrfunktionen entlastet werden, damit er sich auf die
eigentliche Arbeit konzentrieren kann. Die CCP verfugt
Uber alle Funktionen der Basis-Raupensteuerung und
auBerdem Uber zahlreiche Regler, die je nach Bedarf
aktiviert werden kdnnen.

Die Standard Hardwareplattform fir die CCP ist der
Controller HCE. Soll die CCP in eine Maschinensteu-
erung eingebunden werden, kann sie leicht auf eine
andere Volkel Hardwareplattform portiert werden.

Die Komfortfunktionen im Detail

Bedienung per XY-Signal

Die CCP kann bedient werden wie ein radgetriebenes
Fahrzeug: mit einem Fahrpedal und einem Lenkgeber
oder mit einem XY-Joystick. Der Nutzen daraus ist,
dass sie auch die Richtungsvorgaben eines GNSS-
Empféngers verarbeiten kann. So kann die Fahrsteue-
rung mit einem einfachen GNSS-Empfanger teilauto-
nom und unabh&ngig von StérgréBen eine Gerade oder
einen Teilkreis fahren.

Geschwindigkeits- und Gleichlaufregelung

Bei der Aktivierung der Geschwindigkeitsregelung
mittels Taster wird die aktuelle Fahrgeschwindigkeit
gespeichert. Sie dient als Sollwert fir den Regler, der
auf den Dieselmotor, die Verstellpumpe und den Ver-
stellmotor wirkt. So wird die Geschwindigkeit beider
Ketten im geschlossenen Kreis geregelt und innerhalb
der physikalischen Grenzen unabhéngig vom Gelénde-
profil konstant gehalten. Der Regler sorgt so fiir einen
Geradeauslauf der Maschine. Wird der Fahrhebel bei
aktivem Geschwindigkeitsregler betatigt, hat dessen
Wert Prioritat gegenliber dem Sollwert des Geschwin-
digkeitsreglers, sofern der Sollwert des Gebers groBer
ist. Wird der Geber entlastet fallt der Sollwert fir den
Fahrantrieb auf den gespeicherten Wert zuriick. Durch
erneutes Tasten oder durch Betétigen der Bremse wird
der Regler deaktiviert.

Konstantdruckregler

Hohe Geschwindigkeiten werden bei einem hydrosta-
tischen Fahrantrieb durch Reduzierung des Hydrau-
likmotor-Schluckvolumens erreicht. Diese MaBnahme
hat zur Folge, dass der Oldruck, der zur Beschleuni-
gung des Fahrzeugs erforderlich ist steigt. Féhrt die
Maschine hangaufwérts, kann es in Abhangigkeit zur

Fahrgeschwindigkeit passieren, dass der Druck einen
erlaubten Wert Ubersteigt und die Zugkraft abreist. Der
Konstantdruckregler erhéht das Moment des Hydro-
motors durch VergréBerung des Schluckvolumens. Als
Folge daraus wird der Druck nicht weiter aufgebaut,
die Maschine wird langsamer aber die Zugkraft bleibt
erhalten.

Bremsdruckregler

Der Bremsdruckregler sorgt fur eine kontinuierliche
Verzégerung wahrend des gesamten Bremsvorgangs.
Der Bremsvorgang wird tUber Drucksensoren erfasst,
in Abhangigkeit zum Bremsdruck und zum Schluck-
volumen des Hydromotors werden die Verstellzeiten
der Hydropumpe und des Hydromotors modifiziert.
Um ein sanftes Anhalten zu erzeugen, kann im unteren
Geschwindigkeitsbereich die Verzdgerung verlangert
werden. Der Bremsdruckregler kann auch dazu beitra-
gen, unerwlnschte StéBe und Gerdusche bei Verzégern
zu vermeiden.

Dieseliiberdrehzahlschutz

Der Uberdrehzahlregler schiitzt Dieselmotor vor zu ho-
her Drehzahl bei hydrostatischer Verzégerung (Schub-
betrieb). Steigt die Dieseldrehzahl bis in den einge-
stellten Drehzahl-Grenzbereich, wird die Bremsleistung
Uber die Verstellung des Hydrostaten reduziert. Der
Uberdrehzahlregler hat dhnliche Eigenschaften, wie der
Bremsdruckregler: Sind keine Drucksensoren vorhan-
den, kann mit diesem Regler eine dhnlich kontinuier-
liche Verzégerung erzeugt werden. Sie ist dann aller-
dings abhangig vom Stlitzmoment des Dieselmotors.

ECO-Betrieb

Moderne Dieselmotoren erfordern einen Betrieb mit
einer hohen Auslastung im Arbeitspunkt, damit die
Abgasnachbehandlung effizient funktioniert. Die DCX
ermoglicht daher ein Anfahren mit abgesenkter Diesel-
drehzahl und ein Fahren der Maschine an der Lastkante
des Dieselmotors. Wird die Fahrpumpe hinsichtlich der
erforderlichen Fahrleistung Uberdimensioniert, kann der
Antriebstrang im Arbeitspunkt des besten Wirkungs-
grades betrieben werden — die Maschine erreicht ihre
Endgeschwindigkeit ebenfalls mit abgesenkter Diesel-
drehzahl. Die maximale Leistung wird nur abgerufen,
wenn die Umgebungsbedingungen dies erfordern.

Erweiterter ECO-Betrieb

Die Fahrsteuerung DCT bietet die Mdglichkeit, mit der
Steuerung der Arbeitshydraulik zu interagieren. So kann
der Dieselmotor bedarfsgerecht angesteuert und auch
unter der Berucksichtigung der Arbeitshydraulik an

der Lastkante betrieben werden. Die Priorisierung der
Komponenten in den unterschiedlichen Betriebsarten
regelt die DCT.



AdBlue- und RuBpartikel-Management

Wird der Dieselmotor im optimalen Arbeitspunkt be-
trieben, ist der Verbrauch an AdBlue geringer und der
RuBpartikelfilter verschmutzt langsamer. Ist es aufgrund
auBerer Umstande nicht mdglich, die Maschine derart
zu betreiben, sind MaBnahmen seitens der Maschi-
nensteuerung gefordert. Zusammen mit einem Volkel-
Display wird das erweiterte Dieselmanagement moder-
ner Motoren unterstitzt. In Abhéngigkeit zum AdBlue
Tankflllstand und zum Zustand des RuBpartikelfilters
werden zum Beispiel die Motorleistung begrenzt oder
eine Regeneration durchgeflhrt.

E1 Typengenehmigung

Um die Maschine im européischen StraBenverkehr
zulassen zu kénnen, verfugt die Hardwareplattform der
Steuerung DCE Uber eine E1 Typengenehmigung.

Erweiterte Ein- und Ausgange
Per CAN Schnittstelle kbnnen erweiterte Ein- und Aus-
génge eingelesen werden.

Dieseldrehzahl
Hochdruck A
Hochdruck B

Drehzahl linke Kette
Joystick X
Joystick Y
Drehzahl rechte Kette ;
Hochdruck B
Hochdruck A




Betriebsart

Freigabe vorwarts

Freigabe rickwarts
Bremsdruck

Schleichen
Geschwindigkeitsregelung
Geschwindigkeitsspeicherung
Autopilot

Freigabe Drehen

Eco-Betrieb

Drehzahl Kette links
Drehzahl Kette links

Schleichgang

Joystick X1

Joystick X2

Joystick Y1

Joystick Y2

Druck linke Raupe Hochdruck A
Druck linke Raupe Hochdruck B
Druck rechte Raupe Hochdruck A

Druck rechte Raupe Hochdruck B

Fahrsteuerung CCP [Anschlussbeispiel]

oUB

CLLLLLLLIT R

PV

PV

PV

PV

PV

PV

SA

SA

SA

SA

CH
CL

CH
CL

RxD
TxD

do oo dnaege

(@)
>
P4

TH]

Professionelle Raupensteuerung

HCE-CCP (Crawler Control Professional)

Pumpe links vorwarts

Pumpe links riickwarts

Pumpe rechts vorwérts

Pumpe rechts rlickwérts

Hydromotor links

Hydromotor rechts

Ruckfahrsignal

Stillstandsignal

Stillstandsignal

Fehler

Display, Lenkung, etc.

SAE J1939

PC, Modem

Raupensteuerung fir grundlegende Fahrfunktionen mit verschiedenen
Modi. Fahren in Abh&ngigkeit zur Dieseldrehzahl, Ansteuern von

2 Verstellpumpen, Grenzlastregelung. Geschwindigkeits-, Bremsdruck-,
Konstantdruckregler, Uberdrehzahlregler, Eco-Betriebsarten, Vorbereitung
zur Lenkung via GNSS.



Ubersicht Fahr- und Raupensteuerungen

Fahrsteuerungen Raupensteuerungen

HCB-DCB HCB-DCE HCE-DCT HCB-CCB HCE-CCP
[Basic] [Eco] [Traction] [Basic] [Professional]

E1 Typengenehmigung v v v
Cruise control gesteuert v v
Cruise control geregelt v

Dynamische Bremssignalauswertung (analoges Bremssignal)

AN N NEEN

<
<

Digitale Bremssignalauswertung v
Beschleunigungsmodus

AN

Pedalsteuerung v

AN NN YR

<

1-Joystick-Steuerung v
2-Joystick Steuerung v
10 Erweiterung tiber CAN-Bus
Dieselmotormanagement ber SAE-J1939 v

AN

AdBlue / RuBpartikel Management
Dieseldrehzahlverstellung per Poti v
Vorbereitung fir Display-Erweiterung
Diagnosedaten tiber CAN-Bus versenden
Anbindung an tibergeordnete Mastersteuerung (per CAN-Bus) v
ECO-Modus

Anfahren mit abgesenkter Dieseldrehzahl
Maximalgeschwindigkeit mit abgesenkter Dieseldrehzahl

AR N NN VN RN

Fahren an der Lastkante

Interaktion mit der Arbeitshydraulik zum Betrieb mit optimaler Dieseldrehzahl
Konfigurierbare Kennfelder (Anzahl Parametersatze mit frei wahlbarer Benennung)
Fahren mit fester oder variabler Dieseldrehzahl

Frei wahlbare Fahrsollwertquelle

Frei wahlbare Fahrrichtungsquelle

Fahrkurven linear oder hyperbolisch

Drehzahlbereich des Dieselmotors

NN NR RS
NN NN

Dynamische Beschleunigung
Diesel-Uberdrehzahlschutz

SN N N N N N N N N N N N N N NN NN

Bremsdruckregler

Reversiermodus (Quick-Response)

Kick-Down

Redundante Sollwertvorgaben

Einfache und intuitive Konfiguration tber PC

Diagnose und Visualisierung von Signalverlaufen tiber PC
Integrierte Strommessungen

Modemunterstiitzung (ConDoc®)

Modemunterstiitzung (Optional, Nutzdatentibertragung)

AR NENENENEN
ANENENENEN

Erfassung von Grenzwerten (Temperatur, Driicke usw.)

AN N N N N N N N N N N N N N N N

Fehlerspeicher v
Gesteuerte Drehmoment-Bereichswahl

AN NN O N VRN NN

Schleichgang v
Inchmodus

<
<

Allgemeine Freigabe (2 unabhangige Signale) v

A
AN N NI

<

Sitzkontaktauswertung
Traktionsregler
Grenzlastregler v
Pumpenleistungsbegrenzer

Konstantdruckregler (zum Fahren am Hang)
Geschwindigkeitsbegrenzer

Notbetrieb (bei Sensorausfall)

Schutzfunktionen (Plausibilitatspriifungen von Sensorsignalen)
Plausibilitatspriifungen von Sensorsignalen

Anfahrsperre bei Sollwertfehler im Einschaltzeitpunkt v
Anfahrsperre nach Bremsvorgang bis zum Stillstand v
Geschwindigkeitsmessung
Auswertung Hochdruck A/B
Anzahl ansteuerbarer Pumpen 1
Anzahl ansteuerbarer Motoren 1
Einlesen der Dieseldrehzahl via Frequenzeingang v
Signalausgénge (SA) 0,2A
Ruckwartsfahrt 0,2A
Bremslicht 0,2A
Stillstandsignal 0,2A
Signal Fehler 0,2A
Koppelbetrieb mit mehreren Fahrzeugen
Lenkwinkelbegrenzung, geschwindigkeitsabhéngig
Offsetverschiebung zwischen den beiden Fahrketten
Drehzahlauswertung der Fahrketten

Gleichlaufregler

Reihentaster

RN N N N N N N N N NN NN
AN N N O N N N N N N N VSR NEN

N N N N N S T N N N N N N N N N N N e N N N N N N N N N N N N N N N N N N N VN N NN
LA XK xNonwm

AN

NNV NENEN

Drehen auf der Stelle




Lenksteuerung SCB (Steering Control Basic)

Die Lenksteuerung stellt ein universelles Lenksystem fir  Ein- und Ausgange

eine Achse mit zwei Rédern zur Verfigung. Uber CAN- - Digitaleingange, parametrierbar als Freigabe,
Bus kdnnen mehrere Steuerungen miteinander kommu- Ackermann-Algorithmus, Hundegang, Spurfolge,
nizieren, so dass bis zu 4 Achsen gelenkt werden kén- Geradeauslauf, Fahrtrichtungsumkehr
nen. Die Lenksollwert-Vorgabe kann Uber inkrementelle - Frequenzeingang fir die Fahrgeschwindigkeit
Drehgeber (elektronisches Lenkrad), absolute Drehgeber  (alternativ Gber CAN-Bus)
(Sollwert aus Vorderachse oder Deichsel), per Joystick - Frequenzeingange, die als Drehgeber flir ein
oder Uber Digitaleingédnge erfolgen. Lenkrad (mit Drehgeberausgang) ausgewertet
werden
Moégliche erweiterte Funktionen - Analoge Eingénge fur Soll-Lenkwinkel, Ist-Lenk-
- Lenken mit dem Ackermann-Algorithmus, bei dem winkel links, Ist-Lenkwinkel rechts
alle Rader tangential um einen Kreismittelpunkt posi- - Proportionalausgédnge mit Stromrlickmessung
tioniert werden, um den Wendekreis zu verringern zur Ansteuerung der Lenkzylinder
- Fahrgassenfunktionen, bei dem alle Rader, auch die - Statusausgange, alternativ nutzbar zur Anzeige
der angehangten Gerate, zum pflanzgutschonenden von Fehler, Endanschlag links oder rechts, Gera-
Fahren dieselbe Spur benutzen deausstellung

- Hundegang, bei dem alle Rader parallel verstellt wer-
den, um das Fahrzeug seitwarts zu versetzen

- Geschwindigkeitsabhangiges Begrenzen des Lenk-
winkels

- Umschaltbares Lenken: Nur Vorderachse oder nur
Hinterachse

S T s
Istposition VR “‘\___ _______ >< ~ | ' Istposition HR
o e o H-
1+ 1 s -
= >

X Istposition HL

A

J\ _u<-l

-y

Z.

Istposition VL

Sollwert $

Geschwindigkeit




Lenksteuerung SCB [Anschlussbeispiel]

Freigabe Allradlenkung
Hundegang

Geradeausstellung

Drehgeber, Lenkrad (Vorderachse)

Geschwindigkeit

Sollposition Hinterachse
(aus Vorderachse)

Istposition linkes Rad

Istpositiom rechtes Rad

Standard Lenksteuerung

SE
SE
SE

FQ
FQ

FQ

AE

AE

AE

(9]
I

PVP

PVM

PVP

PVM

PVP

PVM

PVP

PVM

SA

SA

CH
CL

RxD
TxD

d o lg) Lyl Lol Ll

CAN

l

RS 232

il

HCB-SCB (Steering Control Basic)
Lenksteuerung zur Allrad-, Hilfs- und Nachlauflenkung.

Linkes Rad links

Linkes Rad rechts

Rechtes Rad links

Rechtes Rad rechts

Geradeausstellung

Fehler

Weitere Lenkachsen

Drehgeber mit CAN Bus, etc.

PC, Modem



Hydraulik Controller HCB und HCE

HCB und HCE sind universelle Steuergerate flr den
mobilhydraulischen Einsatz. Sie verfligen jeweils Uber
zwei Mikrocontroller mit gegenseitiger Uberwachung
und eine Sichheitsabschaltung fiir die Ausgénge.

Ein serieller Flashspeicher (2 MB) ermdglicht umfang-
reiche Aufzeichnungen von Maschinendaten.

HCB- und HCE-Steuerungen lassen sich jeweils tUber
den CAN-Feldbus zu einem gréBeren System zusam-
menschalten.

Der CAN-Bus ermdglicht auch eine Kommunikation
mit anderen elektronischen Komponenten.

HCB und HCE Strukturdiagramm

Erlauterungen

Versorgung, Service

uB Spannungsversorgung, Batterie

DG Masse

UPT  Sensorversorgung (Ausspeisung)

UMT  Versorgung Handterminal, GSM Modem
(Ausspeisung)

SG Signalmasse

RxD  Serielle Schnittstelle, Empfangsleitung

TxD  Serielle Schnittstelle, Sendeleitung

CH CAN-Bus (High)

CL CAN-Bus (Low)

Eingange

SE Schalteingang, Digitaleingang
FQ Frequenzeingang

AE Analogeingang (Spannung)

CE Analogeingang (Strom)

PT1P Potentiometer 1 Versorgung Plus
PT1A Potentiometer 1 Abgriff

PT1M Potentiometer 1 Masse

Ausgange

PV Proportionalausgang (mit Stromriickmessung)
PV1P  Proportionalausgang 1 Plus
PV1M Proportionalausgang 1 Minus

SA Schaltausgang, Digitalausgang

PWM  Pulsweitenmodulierter Ausgang

DA Analogausgang Spannung

stufe

>

Sicherheits-Modul

UB O
Versorgung >
Sicherheits- Sicherheitsschalter
Mikrocontroller
Software
Sicherheits-Modul
A
Fehler-
Speicher
b
Eingangs- Software Ausgangs-

stufe

Haupt-
Mikrocontroller

Hardware-
Watchdog

>

Ruckmessung




HCB Anschlussbild
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SL1
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HCE Anschlussbild
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PC-Software ConDoc®

Die PC-Software ConDoc® — Control&Document® ist
ein leistungsfahiges Diagnose- und Serviceprogramm,
das universell fir sdmtliche Vdlkel-Controller eingesetzt
werden kann. Es unterstitzt das Parametrieren, dient
der Analyse und Dokumentation des Regelverhaltens
und funktioniert sowohl stationér als auch tiber Modem
(Ferndiagnose). Servicekosten und Stillstandzeiten bei
Stoérungen lassen sich durch den Einsatz von ConDoc®
reduzieren.

ConDoc® Funktionen

Parametrierung eines Controllers

vor und wahrend des Betriebs

Der Anwender navigiert und dndert Parameter per Maus
oder Tastatur. Bei ,,online“ Einstellungen sind die Aus-
wirkungen sofort zu beobachten. Das erméglicht ein
zielgerichtetes und schnelles Vorgehen.

PC-Software ConDoc®

Speichern und Laden der

Controller-Konfiguration in Dateien

Mit einer einfachen Datensicherung stehen die genau
definierten Werte zur Dokumentation und Reproduktion
zur Verfigung. Das Zurtickladen der gespeicherten
Datei in denselben oder einen anderen baugleichen
Controller sorgt fiir Ubereinstimmung der Daten und
kurze Inbetriebnahmezeiten.

Anzeige von BetriebsgréBen eines Controllers

Die Daten werden als Zahlenwert und — im zeitlichen
Ablauf — als Diagramm in Echtzeit [10 ms-Raster] gezeigt.
Die Diagramme — mit bis zu 50 GréBen pro Plot — lassen
sich speichern, wieder laden und ausdrucken.

Ferndiagnose

Die direkte Verbindung vom Controller zum PC wird
durch eine Telefonverbindung Uber Modems auf jeder
Seite ersetzt. Mit GSM-Modems sind auch mobile
Maschinen einstellbar.
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VOLKEL ERFOLG EINFACH EINBAUEN

MIKROELEKTRONIK

Volkel Mikroelektronik GmbH
Otto-Hahn-StraBe 30

48161 MUnster

Deutschland

Besprechen Sie lhr Projekt mit uns
Tel. +49 2534 9731-0

info@voelkel.de
www.voelkel.de

Sollte Ihr spezielles Produkt nicht dabei sein

Nutzen Sie unsere Kompetenz in kundenindividueller Elektronik.

Fur Ihre Maschine entwickeln wir in kurzer Zeit die optimale Ldsung,
die auch in Zukunft Bestand hat.

Mehr Informationen zu weiteren Produkten und unserem Unternehmen unter www.voelkel.de
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