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Abstract (en)
[origin: WO2023016883A1] The invention relates to a method for operating a gripper apparatus comprising a carrier device and a cable gripper
mounted thereon, which gripper apparatus comprises: a gripper frame which is held on the carrier device via a holding cable; at least two grapple
buckets which are mounted on a lower end of the gripper frame so as to be pivotable between a closed position and an open position; and an
actuating device having an actuating cable for pivoting the grapple buckets, wherein an actuating cable is guided from the carrier device to the
actuating device and the carrier device has a driven first cable winch for the holding cable and a driven second cable winch for the actuating cable,
wherein the carrier device has an undercarriage and a superstructure which is mounted thereon so as to be rotatable about a vertical axis and has
an extension arm on which the cable gripper is mounted so as to be vertically adjustable, wherein, in order to form a slot in the ground in a removal
step, the cable gripper, with opened grapple buckets, is lowered into the ground by means of the holding cable, the grapple buckets are closed in
order to remove and pick up ground material, the cable gripper is pulled out of the ground by means of the holding cable and is pivoted by rotating
the superstructure to a emptying position in which the grapple buckets are opened in order to discharge the picked-up ground material, and then the
cable gripper is moved back into the ground slot in order to repeat the removal step. According to the invention, a control device is provided which
automatically controls the rotation of the superstructure to the emptying position and the opening and closing of the grapple buckets for discharging
the ground material or the rotation of the superstructure from the emptying position back to the ground slot.

Abstract (de)
Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betreiben einer Greifervorrichtung mit einem Tragergerat und einem daran angeordneten Seilgreifer,
welcher einen Greiferrahmen, welcher Uber ein Halteseil an dem Tragergerét gehalten ist, mindestens zwei Greiferschaufeln, welche an
einem unteren Ende des Greiferrahmens schwenkbar zwischen einer SchlieBposition und einer Offnungsposition gelagert sind, und eine
Betatigungseinrichtung mit einem Betatigungsseil zum Verschwenken der Greiferschaufeln aufweist, wobei ein Betatigungsseil von dem Trégergerét
zu der Betatigungseinrichtung gefuhrt ist und das Tragergerét eine angetriebene erste Seilwinde flir das Halteseil und eine angetriebene zweite
Seilwinde fur das Betatigungsseil aufweist, wobei das Tragergeréat einen Unterwagen und einen darauf drehbar um eine Hochachse gelagerten
Oberwagen mit einem Auslegerarm aufweist, an welchem der Seilgreifer vertikal verstellbar gelagert ist, wobei zum Bilden eines Schlitzes im
Boden in einem Abtragsschritt der Seilgreifer in den Boden abgesenkt wird, zum Abtragen und Aufnehmen von Bodenmaterial die Greiferschaufeln
geschlossen werden, der Seilgreifer mittels des Halteseils aus dem Boden gezogen und durch Verdrehen des Oberwagens zu einer Entleerposition
verschwenkt wird, an welcher die Greiferschaufeln zum Abgeben des aufgenommenen Bodenmaterials gedffnet werden, und anschlieBend der
Seilgreifer zum Wiederholen des Abtragsschrittes zurlick in den Bodenschlitz bewegt wird. Es ist erfindungsgeman, dass eine Steuereinrichtung
vorgesehen ist, mit welcher ein Verdrehen des Oberwagens zur Entleerposition und ein Offnen und oder SchlieBen der Greiferschaufeln zum
Abgeben des Bodenmaterials oder ein Verdrehen des Oberwagens von der Entleerposition zuriick zum Bodenschlitz automatisch gesteuert werden.
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