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(54) Title: METHOD AND DEVICE FOR OPERATING A SLEWING JIB CRANE, AND SLEWING JIB CRANE
(54) Bezeichnung: VERFAHREN UND VORRICHTUNG ZUM BETREIBEN EINES AUSLEGERDREHKRANS SOWIE
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(57) Abstract: The invention relates to a method for operating a slewing jib crane (2) by means of state control, wherein the state
control effects control of motion of a suspended load (L) at least in one direction of motion and is based on a state vector, the method
comprising the following steps: - capturing state variables of the state vector, which comprises information about a position (x, 0) and
a velocity (x', 6') of a movable suspension point (AUP), at which a load system, which comprises a lifting cable (HSL), a load-holding
device (UF) located at a lower end of the lifting cable (HSL) and a load (L) suspended below the load-holding device (UF), is suspended,
and information about a load position (¢, @y) and a load velocity (¢'x, ¢'y) of a center of mass of the
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load system relative to the suspension point (AUP), - determining at least one manipulated variable (u*Lx, u*pw, u*gw) for moving
the suspension point (AUP) in the at least one direction of motion on the basis of the state control; - operating the slewing jib crane (2)
according to the at least one manipulated variable (u* Lk, U*pw, u*gw).

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betreiben eines Auslegerdrehkrans (2) mithilfe einer Zustandsre-
gelung, wobei die Zustandsregelung eine Regelung einer Bewegung einer angehiangten Last (L) zumindest in einer Bewegungsrichtung
bewirkt, und auf einem Zustandsvektor basiert, mit folgenden Schritten: - Erfassen von Zustandsgréfien des Zustandsvektors, der An-
gaben zu einer Position (x, 0) und einer Geschwindigkeit (x', 8') eines bewegbaren Aufhingungspunkt (AUP), an den ein Lastsystem,
das ein Hubseil (HSL), eine an einem unteren Ende des Hubseils (HSL) angeordnete Lastaufnahmeeinrichtung (UF) und eine unter-
halb der Lastaufnahmeeinrichtung (UF) angehéingte Last (L) umfasst, angehéngt ist, und Angaben zu einer Lastposition (@x.¢y) und
einer Lastgeschwindigkeit (¢'x, ¢'y) eines Masseschwerpunkts des Lastsystems beziiglich des Aufhéingungspunkts (AUP) umfassen,
- Ermitteln mindestens einer StellgroBe (u*px, u*pw, u*gw) zur Bewegung des Aufhingungspunktes (AUP) in der zumindest einen
Bewegungsrichtung basierend auf der Zustandsregelung; - Betreiben des Auslegerdrehkrans (2) abhidngig von der mindestens einen
Stellgrofe (u*Lk, u*pw, U aw).



