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DYNAMISCHE SIMULATIONEN AM BOXER

Zusammenfassung der Entwicklungsergebnisse, der 
Simulationsarbeiten an Containerkrankonstruktionen
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01
PROJEKTZIELE 

� Untersuchungen des dynamischen Verhaltens von Containerkranen 
durch Simulation 

� Abgleich der Simulationsergebnisse mit vorhandenen Messergebissen

� Schaffung eines „Kranbaukasten“ um einfache Variantenrechnung zu 
ermöglichen

Vorhersehbares dynamisches Verhalten der 
Konstruktion unter Berücksichtigung der Einflüsse die 
sich aus den Antrieben ergeben
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02
METHODIK 

� Nachbildung einer gesamten Krankonstruktion mit FEM Modell
� Nachbildung der Antriebsstränge und Störgrößen (z.B. Wind)
� Schaffung von sog. „Sensorpunkten“ zur Festlegung von virtuellen 

Messpunkten am Modell
� Optimierung des Modells unter den Gesichtspunkten, Gewicht, 

Schwingungsdauer und Eigenfrequenz mit den vorhandenen 
Messergebnissen des realen Kranes

� Zusammenarbeit mit Siemens Mechatronik Support
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03
Das Modell

Detail Portalstiel-Portalriegel-Portalbein

Übergang Pylon WS – Zugbänder WS

� FEM Modell mit ca. 340.000 
Knoten und 320.000 
Elementen

� Fahrprofile (Geschwindigkeit, 
Beschleunigung, 
Regelparameter) entsprechen 
den realen Einstellungen
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04
SENSORPUNKTE 

Tilger

Kabelschlepp

Pylon

Zugband WS

Portalbein WS

Portalbein LS

Portalstiel WS
Portalstiel LS

Fahrerkanzel
Hubwerk

Portalrahmen WS

Portalrahmen WS
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Eigenfrequenzgang für Kranmodelle mit 
unterschiedlichen Eigenfrequenzen
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05
KATZANTRIEBE 

Zwei Antriebsgruppen mit
je einem Antriebsstrang

cWellecMotor

JMotor +JBS JGetr+½JWelle
½JWelle+JRad
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06
TILGER 

Gedämpftes Pendel im
Brückentäger des Krans

Feder-Massen-Schwinger
im Simulationsmodell

Dämpfer

mS mT

kS kT

dS
dT



KranunionSimulation am Boxer Bremen, den 11.11.2009, Seite 8

D
at
ei
 : 
LE
IC
H
T
E
 K
A
T
Z
E
_0
9.
pp
t /
 1
1.
11
.2
00
9/
N
r.
8

07
ERGEBNISSE 

� Theoretische Bestimmung des 
dynamischen Schwingverhaltens des 
Kranes

� Optimierung der Wirkungsweise des 
Tilgers (Gewicht und Dämpfungswert)

� Herleitung einer Analogie zwischen dem 
Einfluss des Krangewichtes und der 
Eigenfrequenz


