Industrie-
Automatisierung

Krupp Crane
Control System



Automatisierung von
Containerterminals

Der standig wachsende Containerumschlag Zur Automatisierung eines Containerterminals
und die fortschreitende Konzentration auf weni-  wurde deshalb im Dispositions-, Lager- und
ge bedeutende Seehafen der Welt erfordert Transportbereich eine Kombination aus

immer leistungsfahigere Containerterminals.
- Containerstapelplatzen,

Optimale Nutzung von Lagerflache und - automatischen schienengebundenen

Umschlagsgeraten, schnelle und sichere Portalkranen und

Steuerung bzw. Verwaltung des Materialflusses - einem lbergeordneten Planungsrechner

und Transparenz des Lager-bestandes, das eingesetzt.

sind die Anforderungen zum wirtschaftlichen

Betrieb dieser Containerterminals. Containerstapelplatze bieten sich als optimale
Zwischenlagermadglichkeit fir den Container-

Die Realisierung dieser Forderungen ist nur umschlag an, da sie bei hoher Stapeldichte

durch den Einsatz modernster Computertechnik  begrenzte Stellflachen platzsparend nutzen.

in Verbindung mit effizienten Umschlagsgeraten

zu erfullen. Stapelkrane, mit einem eigenen Crane Board
Computer ausgeristet, gewahrleisten das
Absetzen und Aufnehmen der Container mit
der erforderlichen Genauigkeit.

Zur Planung und Umsetzung von globalen
Containerumschlag-Auftragen unter Berlck-
sichtigung der Stapelkran-Auslastung wird der
Yard Crane Computer eingesetzt.
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Das Automatisierungssystem mit den
Container

Stapelkranen wurde von der Krupp Industrie-
technik erstellt, die komplette System- und
Anwendersoftwarevon COMPAC konzipiert
und realisiert.

Dieses neue Konzept auf Basis modernster
Kran- und EDV-Technik bringt dem Betreiber
des Containerterminals folgende Vorteile:

» Erh6hung der Lagerkapazitat durch geringe-
ren Containerabstand und grof3ere Stapel-
hohe.

» Schnelles Container-Handling durch hohe
Umschlagsleistung und optimierte Stapel-
strategie.

* Automatische Dokumentation des Contai-
nerlagers durch Fuhrung eines Lagerspie-
gels.

» Vereinfachung der Materialflu3planung
durch Ubernahme der lagerinternen Bewe-
gungen auf den Computer.

* Automatische Kranpositionierung in drei
Koordinaten durch fortschrittliche Geber-
technik.

Das Automatisierungssystem gliedert sich auf-
grund der unterschiedlichen Echtzeitaufgaben
in zwei Ebenen:

» Positionsabhangige Steuerung der Kran-
bewegungen und Datenerfassung vor Ort
(Steuerebene).

* Planung/Verwaltung der Kranaktivitaten und
der Stapelplatzbelegung (Leitebene).

Globale ContainerfluRauftrage werden entwe-
der vom Ubergeordneten Betriebsverwaltungs-
rechner (HOST) und/oder Uber einen separa-
ten Bildschirm Arbeitsplatz vom Disponenten
der Leitebene Ubergeben. Das bedeutet
Sicherheitsredundanz an der Dispositions-
ebene.

Derzusatzliche Cold Stand-By Computer sorgt
fur den reibungslosen Ablauf des Betriebsge-

schehens, da er bei Stillstandszeiten des Yard
CraneComputers automatisch alle Funktionen
ubernimmt und weiter ausfuhrt.

Die in der Leit- und Steuerebene vorhandenen
Rechner-, Peripherie- und Datentbertragungs-
komponenten stellen mit der von COMPAC
konzipierten Software ein homogenes Auto-
matisierungssystem fur Containerterminals
dar.




Systemkonzept
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Systemleistungen

Leistungen der Leitebene

Der Yard Crane Computer (YCC) nimmt
"Jobs" als logische Auftragseinheiten entge-
gen. Diese global formulierten
Transaktionspakete werden nach Passieren
einer Plausibilitatsprufung in detaillierte
Krantransport-Auftrage umgewandelt. Die
sogenannten "Movements" bilden dann
Fahrplane, die an den betreffenden Crane
Board Computer (CBC) weitergeleitet werden.

Alle relevanten Soll- und Ist-Informationen
werden in betriebsablaufoptimierende
Planungsroutinen einbezogen. Dies gewéhr-
leistet in Verbindung mit intelligenter
Reihenfolge-planung groRtmadgliche Flexibilitat
und Aus- lastung der Krane.

Werden aufgrund des Betriebsablaufs lango-
der mittelfristige Auftrage vorgegeben, so
plant der YCC dementsprechend:

Die erstellten Kranfahrplane haben dann bis
zu 8 Stunden / 1 Schicht (ca. 200 Movements)
Gultigkeit.

Muf3 der Betrieb hingegen auf unvorhersehba-
re Ereignisse reagieren, so kbnnen Jobs
zusatzlich eingefligt oder geldscht werden.
Das gilt fur das verspéatete Einlaufen eines
Schiffes ebenso wie fir die vorgezogene
Abfertigung von Con-tainern oder das
Ausfallen von Transport-Fahrzeugen. Das
Ergebnis dieser Anderungen ist die sofortige
Neuplanung und Erstellung von aktuellen
Fahrplanen fur die betreffenden CBC's, im
Regelfall innerhalb einer Minute.

Der YCC-Bedienplatz bietet in Menuetechnik
alle sinnvollen Méglichkeiten zur Uberwa-
chung und Handhabung des Betriebsablaufs.

Leistungen der Steuerebene

Die vom YCC erstellten Movement-Daten
werden vom CBC gespeichert und nacheinan-
der als Solldaten zur Kransteuerung herange-
zogen. Fahrwege und Geschwindigkeiten
werden unter Berlcksichtigung von
Sicherheitsbedingungen optimiert.

Das Bildschirmterminal zeigt dem Kranftihrer
die aktuellen und die nachstanstehenden
Movement-Daten an. Jedes Movement ist per
Funktionstaste anzustof3en und seine Aus-
fuhrung per Ful3taster vom Kranflhrer freizu-
geben.

Wahrend der Ausfihrung werden die Move-
mentdaten durch Eingabe der zugehdrigen
Container- bzw. Fahrzeug Identifizierungs-
nummern vervollstandigt. An der Zielposition
obliegt dem Kranfuhrer dann nur noch das
manuelle Absetzen oder Aufnehmen des
Containers.

Wichtige Operationszustande werden per
Telegrammverkehr dem Ubergeordneten YCC
gemeldet und dem Kranfihrer auf dem
Monitor angezeigt. Fur automatische
Bewegungen im Offline-Betrieb werden die
Movements Uber einen auf dem Kran install-
lierten Massenspei-cher vorgegeben.

Fazit

Durch den Einsatz der Software-Systeme fur
alle Aufgaben der Steuerebene bzw. die
Planung und Verwaltung auf der Leitebene
sowie zur Anbindung des lUbergeordneten
Rechners ergeben sich folgende Vorteile:

» Entlastung der Stapelplatzverwaltung

» Transparenz der Betriebsablaufe

» Dokumentation des Betriebsgeschehens
» Beschleunigung der Betriebsabwicklung
» Entlastung des Kranfluhrers



Systemkonzept

Das System zeichnet sich durch bedienerfreundliche und praxisgerechte Funktionen aus.

Bediener- und Systemfunktionen des Yard
Crane Computers

MONITORFUNKTIONEN

» Bearbeitungsstand anstehender Jobs nach
verschiedenen Betriebskriterien gewahlt

» detaillierter Bearbeitungszustand eines
einzelnen selektierten Jobs

» aktuelle Containerbelegung

STEUERUNGSFUNKTIONEN

» Jobsteuerung
- Eingabe/Start/Stop/Léschen
- Andern der Movement-Reihenfolge
» Vorgabe von Betriebsparametern
- Anderung der Systemparameter
- Kranstatusénderung
- Anderung der Zuordnung Jobtyp/ Prioritat
- Blockieren von Stapelplatzbereichen
- Anderung der Zuordnung Stapelplatzseite/
Fahrzeugabfertigung

PROTOKOLLIERFUNKTIONEN

» Lagerspiegel komplett bzw. nach bestimm
ten Bereichen Bewegungsgeschichte der
Container per Abruf oder automatisch nach
Auslagerungen

» Betriebszustandsmeldungen

SONDERFUNKTIONEN

» Klartextkommunikation mit den CBC
» Lagerspiegelkorrektur, Aktualisierung
- manuell per Bildschirmtastatur
- automatisch per CBC aufgezeichneter
Disketten
» Kranfahrplanerstellung als Papierausdruck
oder auf CBC-lesbaren Disketten

Bediener- und Systemfunktionen des
Crane Board Computers

MONITORFUNKTIONEN

» Standige Anzeige der Kranposition

* Anstehende Movements (bis zu 6 im vor
aus)

» Alarmcodes sowie deren Erklarung im

» Klartext Daten abgeschlossener Move-
ments auf Wunsch

KRANBEDIENFUNKTIONEN

» Automatikfreigabe bei Beginn eines
Movements und nach manuellen Eingriffen

* Quittieren abgeschlossener Movements

* Eingabe von Container- und Fahrzeug-
identifizierungsdaten

SONDERFUNKTIONEN

« Eingabe/Anderungen von Movementdaten

« Andern der Movementreihenfolge

« Andern der CBC-Systemparameter
Zustands- und Alarm-signalisierung an YCC

» Klartextkommunikation mit YCC

* Lesen/Aufzeichnen von Movementdaten auf
Diskette

» Eingabe von Daten manuell ausgefihrter
Movements
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