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(57) Abstract: Proposed is a system and a method for monitoring a mechanically coupled structure (101, 403, 502, 506, 602),
having a first sensor (102), which is configured to determine its orientation relative to Earth's rotational axis (202) at predetermined
time points as a first measurement result, wherein the first sensor (102) is connectable to a first part of the mechanically coupled
structure (101, 403, 502, 506, 602), having at least one second sensor (104, 402, 504, 604), which at start-up of the system has a
known first orientation with respect to the first sensor (102) and is configured to ascertain a rate of rotation or an acceleration as a
second measurement result, wherein the at least one second sensor (104, 402, 504, 604) is connectable to a second part of the
mechanically coupled structure (101, 403, 502, 506, 602), having a central unit (106), and having a communications network (108)
via which the central unit (106) is connected to the first sensor (102) and the second sensor (104, 402, 504, 604), wherein the first
sensor (102) is configured to transmit the first measurement results to the central unit (106), the second sensor (104, 402, 504, 604)
is configured to transmit the second measurement results to the central unit (106) and the central unit (106) is configured to monitor
the mechanically coupled structure (101, 403, 502, 506, 602) using the first and second measurement results.
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Es wird ein System und ein Verfahren zur Uberwachung einer mechanisch gekoppelten Struktur (101, 403, 502, 506, 602)
vorgestellt mit einem ersten Sensor (102), der ausgebildet ist, um seine Orientierung relativ zur Erdrotationsachse (202) zu
vorgegebenen Zeitpunkten als erstes Messergebnis zu bestimmen, wobei der erste Sensor (102) mit einem ersten Teil der
mechanisch gekoppelten Struktur (101, 403, 502, 506, 602) verbindbar ist, mit mindestens einem zweiten Sensor (104, 402, 504,
604), der bei Inbetriecbnahme des Systems in einer bekannten ersten Orientierung zum ersten Sensor (102) steht und dazu
ausgebildet ist eine Drehrate oder eine Beschleunigung als zweites Messergebnis zu ermitteln, wobei der mindestens eine zweite
Sensor (104, 402, 504, 604) mit einem zweiten Teil der mechanische gekoppelten Struktur (101, 403, 502, 506, 602) verbindbar
ist, mit einer Zentraleinheit ( 106), und mit einem Kommunikationsnetzwerk (108), iiber das die Zentraleinheit (106) mit dem
ersten Sensor (102) und dem zweiten Sensor (104, 402, 504, 604) verbunden ist, wobei der erste Sensor (102) dazu ausgebildet
ist, die ersten Messergebnisse an die Zentraleinheit (106) zu iibertragen, der zweite Sensor (104, 402, 504, 604) dazu ausgebildet
ist die zweiten Messergebnisse an die Zentraleinheit (106) zu iibertragen und die Zentraleinheit (106) dazu ausgebildet ist,
mithilfe der ersten und zweiten Messergebnisse die mechanisch gekoppelte Struktur (101, 403, 502, 506, 602) zu {iberwachen.



