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@ Einrichtung zur mechanischen Unterbodenbearbheitung von Schiffen im Dock.

@ Ziel der Erfindung ist es, das komplexe System der Bear-
beitung der Schiffsseiten durch eine entsprechende Technik
fir den Unterboden zu erg@nzen. Die Aufgabe besteht darin,
eine auf dem Dockboden unter dem Schiffskdrper mandvrier-
fahige Einrichtung zu schaffen, die eine mechanische
Reinigung oder Entrostung des Unterbodens in seinen ebe-
nen, begrenzt geneigten und verformten Bereichen ermdg-
licht.

ErfindungsgemaR wird diese Aufgabe durch einen mobi-
len Geratetrdger geldst, der mit mehreren, wahlweise ein-
setzbaren Arbeitsgeréaten zur Reinigung und Entrostung bes-
tiickt werden kann. Das jeweilige Arbeitsgerét wird vom
Geratetrager Uber sine kardanische Aufnahme an den Unter-
boden gedrickt und kann sich somit auch an verformte
Bereiche mit seiner Arbeits6ffnung anpassen.
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Titel der Erfindung

Einrichtung zur mechanischen Unterbodenbearbeitung
von Schiffen im Dock

Anwendungsgehiet der Erfindung

Die Erfindung findet Anwendung im Schiffbau sowohl im
Neubau als auch im Reparaturbereich.

Charakteristik der bekannten technischen Lésungen

Der bekannte Stand der Technik weist eine Vielzahl von Ein-
richtungen aus, die der mechanisierten Reinigung und Ent-
rostung des Unterbodens von Schiffen dienen.

Gem&B SU-EB 297 527 ist eine mobile Einrichtung bekannt, die
auf dem Dockboden unter dem auf Pallungen aufliegenden
Schiffskdrper verfahren werden kann. Auf dem Fahrzeug ist ein
Hebelmechanismus angeordnet, mit dem eine, um eine senkrechte
Achse rotierende Scheibenbirste gegen die zu reinigende Flé&che
bewegt wird. Die Scheibenbiirste beseitigt den Bewuchs sowie
Farbreste und losen Rost vom Unterboden.

Der Mangel dieser Einrichtung besteht darin, daB die von ihr
bearbeitete Flédche nicht die fir eine Konservierung mittels
Farbauftrag erforderlichen Qualitédtsparameter aufweist.

Dieser Mangel kann durch ein Schleuderstrahlgerét behoben wer-
den, mit dem eine nahezu rostfreie Unterbodenfléche erzielt
wird und damit fir eine anschlieBende Konservierung beste
Voraussetzungen geschaffen sind. Ein derartiges mobiles
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Schleuderstrahlgerat ist in der US-PS 4.092.942 beschrieben.

Diese Einrichtung besteht aus der Kombination eines als
Raupenfahrzeug ausgebildeten Gerdtetrégers mit einem Schleu-
derstrahlaggregat. Am Gerédtetréger ist an horizontalachsigen
Gelenkpunkten ein schwenkbares Tragarmpaar angeordnet, an
dessen Ende das Schleuderstrahlaggregat gelagert ist, In
dieser Aufhéngung pendelt das Schleuderstrahlaggregat um eine
zur Schwenkachse des Tragarmpaares parallele Achse. Damit
wird erreicht, dab das Schleuderstrahlaggregat mit seiner Aus-
tritts6ffnung zur Bearbeitungsflache gerichtet ist.

Durch Hydraulikzylinder wird das Tragarmpaar um die besagte
Achse verschwenkt und das Schleuderstrahlaggregat gegen den
Unterboden des Schiffes gedrickt. Das Schleuderstrahlaggregat
verfigt ilber einen geschlossenen Strahlmittelkreislauf, aus
dem die abgeschlagenen Schmutz- und Staubteilchen herausge-
filtert werden und das aufbereitete Strahlmittel ilber geeig-
nete Fﬁfdereinrichtungen dem Schleuderrad zugefihrt wird.
Durch Oberlagerung der Fahrbewegung des Gerédtetrégers und

der Funktion des Schleuderstrahlaggregates ist eine kontinu-
ierliche Entrostung des Unterbodens des Schiffes mbglich.

Der wesentliche Nachteil des beschriebenen mobilen Schleuder-
strahlgerates ergibt sich aus der ausschlieBlichen Eignung
fir das Entrosten des Schiffsunterbodens. Insbesondere bei
Schiffen, die nach langem Einsatz zur Erneuerung des Farb-
anstriches eingedockt werden, weist die Aubenhaut einen star-
ken Bewuchs auf, dessen Beseitigung durch das Schleuderstrahl-

aggregat zu dessen Verstopfung und damit zur Funktionsunfahig-
keit fahrt.

Die komplexe Bearbeitung des Unterbodens von Schiffen erfolgt
nach dem gegenwdrtigen bekannten Stand der Technik in den
Teilkomplexen "Reinigen” und "Entrosten”. Die dazu notwendige
Geratetechnik stellt sich, wie beschrieben, als eine auf den
jeweiligen BearbeitungsprozeB zugeschnittene technische Ldsung
dar. Dabei bildet das jeweilige Arbeitsgerdt mit dem dazugehd-
rigen mobilen Gerdtetrédger eine untrennbare Funktionseinheit,
die eine Umristung auf andere Bearbeitungsarten nicht zulé#Bt,
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Ein weiterer Mangel des vorliegenden Standes der Techaik- be---
steht darin, daB das von den Tragarmen des Gerédtetrégers auf-
genommene Arbeitsgerdt infolge seiner Beweglichkeit um die
beschriebene Pendelachse eine die notwendige Abdichtung ge-
wdhrleistende Anlage der AustrittsO0ffnung des Schleuderstrahl-
aggregates an die zu bearbeitende Fléche nur im ebenen bzw,

im einachsig verformten Bereich des Unterbodens zul&Bt. Damit
sind die mehrachsig verformten Bereiche insbesondere des Vor-
und Achterschiffes dieser Gerédtetechnik nicht mit der notwen-
digen Effektivitadt zugdnglich.

Ziel der Erfindung

Der niitzliche Effekt, der bei Anwendung der Erfindung im Ver-
gleich zu bekannten technischen Ldsungen eintritt, besteht in
einer sinnvollen Ergédnzung des komplexen Systems der Bear-
beitung der Schiffsseiten durch eine entsprechende Technik fir
den Unterboden. Damit werden Voraussetzungen dafir geschaffen,
daB die Reiniqung, Entrostung und Konservierung des Schiffs-
korpers im Dock mit minimalen Dockliegezeiten verbunden ist.

Darlegung des Wesens der Erfindung

Aufgabe der Erfindung ist es, eine auf dem Dockboden unter dem
Schiffskdérper manovrierfdhige Einrichtung zu schaffen, die
eine mechanisierte Reinigung und/oder Entrostung des Unter-

bodens in seinen ebenen, begrenzt geneigten und verformten Be-
reichen ermdglicht.

Erfindungsgem&Bd wird diese Aufgabe durch einen mobilen Geréate-
trager geldst, der wahlweise mit einem von mehreren unter-
schiedlichen Arbeitsgeréten zum Reinigen oder Entrosten ausge-
riistet werden kann. Die Arbeits6ffnung der einzelnen Arbeits-
gerdte ist dabei zum Unterboden des zu bearbeitenden Schiffes
gerichtet. Eine schnell kuppelbare kardanische Aufnahme, die
in die am Geréatetréger angelenkten Tragarme eingesetzi wird,
gewdhrleistet die rasche Austauschbarkeit der Arbeitsgeridte.
Die kardanische Ausbildung der Aufnahme sichert, daB sich das
gewéhlte Arbeitsgerédt an die ebenen, begrenzt geneigten und
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verformten Bereiche des Unterbodens mit seiner Arbeits-
6ffnung anpabt, wenn es durch den Schwenkantrieb der Trag-
arme mit einer definierten Mindestkraft gegen den Unter-
boden gedriickt wird. Diese Mindestkraft stellt sich auto-
matisch in Verbindung mit Kontaktpunkten ein, die um die
Arbeitsdffnung angeordnet sind und bei Anlage am Unterboden
ein entsprechendes Signal an den Schwenkantrieb lbermitteln.
Die Arbeitsgerdte sind mit den Ver- und Entsorgungsein-
richtungen, die auf dem Gerdtetrédger installiert sind, durch
kuppelbare Leitungen verbunden.

Die erfindungsgem&b ausgefiihrte Form der kardanischen Aufnahme
wird aus einem Rahmen gebildet, der das in Normallage befind-
liche Arbeitsgerat horizontal umgibt. Der Rahmen weist zwei
Schwenkachsen auf, die sich unter einem rechten Winkel schnei-
den. In der einen Schwenkachse wird das Arbeitsgerdt mittels
Schwenklager angeordnet, wanrend in der anderen Schwenkachse
der Rahmen von den Tragarmen des Geratetréagers aufgenommen
wird. Der Rahmen ist deshalb an den beiden entsprechenden Sei-
ten mit Zapfen versehen, die in Lagerschalen eingelegt werden,
die sich an den freien Enden der Tragarme befinden. Dabei

sind die Lagerschalen so ausgebildet, dab das jeweilige Ar-
beitsgerét durch ein geeignetes Hebezeug aus dem Gerdtetréger
herausgehoben bzw. in ihn eingesetzt werden kann. Die kar-
danische Aufnahme ermlglicht eine weitgehende Anpassung des
Arbeitsgerétes an die verformten Bereiche des Unterbodens und

damit ein effektives und funktionssicheres Bearbeiten des Un-
terbodens.

Ein Merkmal der Erfindung bezieht sich auf das Arbeitsgerét
zum mechanisierten Reinigen des Unterbodens mittels Wasser-
strahlen. Dieses Arbeitsgerét besteht aus einem horizontalen
Disentréger, der eine Vielzahl von gleichgerichteten Wasser-
strahldisen aufweist. Durch einen Kurbelantrieb wird der
Disentréger in eine oszillierende Bewegung versetzt, um {ber
die gesamte Arbeitsbreite einen gleichméBigen Reinigungs-
effekt zu erzielen. Die Versorgung des Disentrégers mit Hoch-
druckwasser erfolgt idber einen Hochdruckwasserschlauch, der
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an die jeweilige Zapfstelle der stationdren Hochdruckwasser-
leitung, die im Dock verlegt ist, angeschlossen wird. Der
Disentréger ist von einem zum Unterboden offenen Gehduse um-
geben. Um einem ungehinderten seitlichen Austreten des Hoch-
druckwassers aus dem Arbeitsgerat entgegenzuwirken, liegt

die die Offnung umgebende Birstenabdichtung am Unterboden

an. Darilber hinaus wird durch die Birstenabdichtung der durch
das Hochdruckwasser gelockerte aber nicht abgeschlagene Bewuchs
ébgestrelft.

Ein weiteres Arbeitsgerédt zum mechanisierten Reinigen des
Unterbodens besteht aus einem rotierenden Birstensystem. Die-
ses wird aus mehreren versetzt angeordneien Burstentellern ge-
bildet, die {ber einen eigenen Antrieb verfiigen und mit mehre-
ren Topfbirsten bestickt sind. Dieses Birstensystem ist gleich- .
falls in einem Geh&duse untergebracht, das zum Unterboden offen
ist, wobel die Offnung von einer Birstenabdichtung eingefaBt
ist. Am Gehéuse befinden sich Abstandshalter, mit denen eine
Einstellung des Biirstenandruckes an den Unterboden vorgenommen
werden kann. Eine bessere Anpassung des Blrstensystems an die
verformten Bereiche des Unterbodens wird durch eine in axialer
Richtung federnde und schwenkbare Lagerung der einzelnen Topf-
birsten erreicht. Weiterhin sind die Topfbirsten auswechselbar.
Damit ist die Anpassung der Birsten an Art und Stérke der Ver-
unreinigung gewdhrleistet. Das Birstenreinigungsgerét hat den
Unterboden von Bewuchs, loser Farbe und losem Rost zu befreien.

Das Arbeitsgerdt zum mechanisierten Entrosten des Unterbodens
ist ein Schleuderstrahlgerat mit geschlossenem Strahlmittel-
kreislauf. Seine wesentlichen Elemente sind der Antrieb mit
Schleuderrad, das Schleuderradgehéuse, die Strahlkammer und
SchleiBbleche. Die Strahlkammer weist zum Unterboden eine
Arbeitsdffnung auf, die von einer elastischen Abdichtung um-
geben ist, die ein Austreten des Strahlmittels aus dem Arbeits-
gerdt verhindert. Das durch das Schleuderrad beschleunigte
und von der zu bearbeitenden Fldche zurickprallende Strahl-
mittel wird in einem Sammelbehalter aufgefangen und erneut
.dem Schleuderrad zugefihrt. In der Strahlkammer befinden sich
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Absaugstutzen, die mit der im Gerétetréger befindlichen Ein-
richtung zur Entsorgung Gber Leitungen verbunden sind. Durch
diese wird der in der Strahlkammer anfallende Staub abgesaugt,
um ein Verstopfen des Strahlmittelkreislaufes zu vermeiden.

Das Schleuderstrahlgerat ist mit Sensoren bestiickt, die das
Abheben des Arbeitsgeré@tes von dem Unterboden erfassen und eine
Unterbindung der Strahlmittelzufihrung zum Schleuderrad ver-
anlassen. Damit werden die Verluste an Strahlmittel verringert.

Ausfilihrungsbeispiel

Die Erfindung wird anhand eines Ausfihrungsbeispiels, welches
die mechanisierte Reinigung und Entrostung des Unterbodens eines
im Dock befindlichen Schiffes ermdglicht, néher erléutert.

Die dazugehdrigen Zeichnungen zeigen in

Fig. 1: eine Ansicht des Geratetrégers mit Entrostungsgerédt von
vorn mit einer Darstellung der seitlichen Winkelbeweg-

lichkeit des Arbeitsgerates und der seitlichen Schwenk-
barkeit der Tragarme.

Fig. 2: eine Ansicht des Gerétetrégers mit Entrostungsgerdt von
der Seite mit einer Darstellung der Hubhdhe und der
Winkelbeweglichkeit des Arbeitsgerdtes in Fahrtrichtung.

Fig. 3: eine Draufsicht auf den Geréatetréger ohne Verkleidung
mit einer Darstellung der Einzelaggregate.

Fig. 4: einen Schnitt durch die Seitenansicht des Schleuder-
strahlgerédtes (Entrostungsgerét).

Fig. 5: einen Schnitt durch die Seitenansicht des Wasserstrahl-
gerdtes (Reinigungsgerét).

Fig. 6: einen Schnitt durch die Seitenansicht des Birstenreini-
gungsgerates (Reinigungsgeréat).

Die Einrichtung zur mechanisierten Unterbodenbearbeitung von
Schiffen im Dock besteht aus einem Ger&dtetréger 1 und drei
Arbeitsgeréaten, dem Wasserstrahlgerét 3 und dem Bilrstenreinigungs-
geréat 4 zum Reinigen und dem Schleuderstrahlgerdt 2 zum Entrosten.
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Der Gerdtetré@ger 1 hat die Aufgabe, wahlwéiée die Arneitsgerate

aufzunehmen, an den Unterboden anzudriicken und dort zu fihren.
Dabei konnen ebene und begrenzt gekrimmte und verformte Bereiche
des Unterbodens ohne AuBenhautanhénge bearbeitet werden.

Der Gerdtetréger 1 ist ein autonomes Fahrzeug mit dieselhydrau-
lischem Antrieb. Die vom Dieselmotor 5 iber eine Kupplung, Ge-
lenkwelle und Pumpenantriebe angetriebene Hydraulikpumpe 6 ver-
sorgt alle Antriebe der Arbeitsgerdte und die wichtigsten Ver-
braucher des Gerdtetrégers 1 mit Energie. v

Die Fahrbewegungen erfolgen (ber die Vorderrader 7, die einzeln
hydraulisch iber ein Schalt- und ein Achsgetriebe angetrieben
werden.

Mit Hilfe des Schaltgetriebes kann ein Arbeitsgang und ein Fahr-
gang realisiert werden. AuBerdem dient das Schaltgetriebe beinm
Einschalten beider Kupplungen als Feststellbremse.

Das Abbremsen des Geratetragers 1 aus dem Fahren geschieht iiber
die Hydraulikanlage.

Zur Erreichung einer guten Mandvrierféhigkeit zwischen den Pal-
len wurde fir das Fahrwerk eine Dreiradanordnung gewdhlt, wobei
die beiden Vorderrader 7, wie beschrieben, einzeln angetrieben
sind und das Hinterrad 8 gelenkt wird.

Das Hinterrad 8 ist als Zwillingsrad wnit starrem Achskoérper und
senkrechter Lenkachse 9 ausgefiihrt. Die vom Lenkaggregat in der
Fahrerkabine 14 dosierte hydrostatische Energie wird oberhalb
der Hinterradaufh@ngungmit Hilfe von zwei hydraulischen Arbeits-
zylindern 10 in mechanische Bewegungsenergie umgesetzt. Die
Arbeitszylinder 10 sind durch eine Rollenkette 11 miteinander
verbunden, die ein direkt auf die senkrechte Lenkachse 9 aufge-~
setztes Kettenrad 12 dreht und somit die Lenkung betédtigt. Bei
Kurvenfahrt wird zur Unterstidtzung der Hinterradlenkung der
innen liegende Vorderradantrieb gedrosselt. Das geschieht- iber
hydraulische Wegeventile, die durch ein am Kettenrad 12 ange-
ordnetes Kurvenpaar 13 bei entsprechendem Lenkeinschlag mecha-
nisch betatigt werden.

Die Bedien- und Befehlsgerdte fir den Gerdtetrager 1 und die
Arbeitsgerdte befinden sich, fir den Bedienenden bequem erreich-
bar, in der Fahrerkabine 14 in seitlichen Bedienpulten.
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Die Bedienperson erhédlt einen Sitzarbeitsplatz und ist in der
Fahrerkabine 14 gegen Umwelteinfliisse gut geschiitzt. Durch die
Anordnung der Fahrerkabine 14 vorn mittig ist eine gute Sicht
auf das Arbeitsgerdt gewdhrleistet. Die Rundumsicht ist durch
die Bauhlhe des Gerédtetrégers 1 eingeschrénkt. Das Ein~ und
Aussteigen in bzw. aus der Fahrerkabine 14 ist nur von vorn
durch die Einstiegsklappe mdglich. Dazu muB das Lenkrad 15 mit
dem Lenkaggregat seitlich herausgeklappt werden. Aus Sicher-
heitsgrinden ist die Bedienperson mit Sprechfunk ausgeriistet.
Die Tragarme 16 dienen der schnellen und sicheren Aufnahme des
Arbeitsgerédtes. Es kdnnen wahlweise die genannten drei Geriéte
aufgenommen und in die gewiinschte Position gebracht werden.

Die Tragarme 16 sind vertikal zwischen niedrigster und hochster
Arbeitsstellung Gber die Achse 32 schwenkbar an die Rahmen-
konstruktion des Gerétetragers 1 angeschlossen. Mittels Hydraulik-
zylinder 33 werden die Tragarme 16 in dieser Richtung. ver-
schwenkt.

An ihrem hinteren Ende verbindet die Tragarme 16 ein Quertréger
34, der die Parallelitat der Tragarme 16 beim seitlichen Aus-
schwenken gewéhrleistet. Diese Schwenkbewegung realisiert ein
Hydraulikzylinder 35, der einerseits am Quertréger 34 und an-
dererseits am Gelenkpunkt der Achse 32 angreift.

Eine kardanische Aufnahme 36, die das Bindeglied zwischen den
Tragarmen 16 und dem Arbeitsgerédt darstellt, gewdhrleistet die
Anlage des Arbeitsgerdtes an den Unterboden auch in mehrachsig
verformten Bereichen. Die kardanische Aufnahme 36 besteht aus
einem das Arbeitsgerdt in Normallage horizontal umgebenden
Rahmen 37 der {ber zwei, sich in einem rechten Winkel schnei-
dende Schwenkachsen verfigt. Die eine Schwenkachse wird lber
ein Schwenklager 38 realisiert, das das Arbeitsgerédt mit dem
Rahmen 37 verbindet. Dariiber hinaus sind zur Realisierung der
zweiten Schwenkachse an den entsprechenden gegeniiberliegenden
Seiten des Rahmens 37 Zapfen 39 angeordnet, mit denen der das
Arbeitsgeréat tragende Rahmen 37 in die freien Enden der Tragarme
16 eingehdngt wird. Die Tragarme 16 sind deshalb mit nach oben
offenen Lagerschalen 40 versehen, die das Einh@ngen bzw. das
Herausnehmen des Arbeitsgeréates durch ein geeignetes Hebezeug
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erleichtern. Ein Sicherungselement 41 verhindert ein unbeab-
sichtigtes Losen des Arbeitsgerétes aus dem Geradtetréger 1.

Zunédchst erfolgt die Reinigung des Unterbodens von pflanz-
lichem und tierischem Bewuchs. Dazu gelangt das Wasserstrahl-
gerat 3 zum Einsatz. Das Wasserstrahlgerdt 3 arbeitet als Rei-
nigungsmedium mit Hochdruckwasser, das im Dock mit einem Druck
von ca. 320 bar versehen wird. Ober eine stationdr im Dock ver-
legte Hochdruckwasserleitung mit mehreren AnschluBstellen und
einen Hochdruckwasserschlauch wird der Gerédtetrédger 1 und damit
das Wasserstrahlgerdt 3 mit diesem Hochdruckwasser versorgt. Im
Wasserstrahlgerdt 3 wird das Medium auf mehrere auf einem Diisen--
trdger 27 angeordnete Hochdruckwasserdiisen 28 verteilt und gegen
den Unterboden gespritzt. Der Disentréger 27 wird ilber einen
Kurbeltrieb 42 in eine oszillierende Bewequng quer zur Fahrt-
richtung des Geratetrégers 1 versetzt, damit alle Bereiche der
Bearbeitungsfléache mit einem Wasserstrahl betrieben werden kén-
nen. Das Wasserstrahlgerdt 3 ist mit einem Gehduse 44 umgeben,
dessen Arbeits6ffnung 45 zum Unterboden gerichtet ist und an
diesem mit einer Biirstenabdichtung 46 anliegt. Die Biirstenab-
dichtung 46 verhindert das Austreten des Hochdruckwasserstrahls
aus dem Wasserstrahlgerdt 3. Das Abwasser und die abgeschlagenen
Schmutzteilchen werden durch die AbfluBOffnung 43 im unteren
Bereich des Geh&auses 44 abgegeben.

Die um die Arbeitsoffnung 45 angeordneten Rollen 47 fiihren das
Wasserstrahlgerdt 3 in Verbindung mit der kardanischen Auf-
nahme 36 und mit der vertikalen Schwenkbewegung der Tragarme 16
entlang der Bearbeitungsflédche, wobei die Rollen 47 die

Funktion der Kontaktpunkte zur automatischen Einstellung der

Mindestkraft, mit der das Wasserstrahlgerdt 3 an den Unterboden
gedrickt wird, Gbernehmen.

Eine qualitativ bessere Reinigung des Unterbodens erfolgt mit
dem BlUrstenreinigungsgerat 4. Das Birstenreinigungsgerdt 4
besteht aus vier Birstentellern die nebeneinander versetzt
angeordnet sind, um Uber die gesamte Arbeitsbreite zu reinigen.
Jeder Birstenteller 29 verfiigt itber einen eigenen Antrieb 48
und ist mit vier Topfbirsten 30 bestickt. Die Topfbirsten 30

10/



- 10 - 0141120

sind in axialer Richtung federnd und schwenkbar gelagert.
Dadurch kOnnen auch die verformten Bereiche des Unterbodens
gereinigt werden. Die Topfbirsten 30 kbGnnen z.B. bei leichterer
Verschmutzung des Unterbodens gegen Kunststoffblrsten ausge-
wechselt werden. Das Biirstensystem ist von einem Gehduse 49
umgeben, dessen Arbeitsdffnung 50 gleichfalls gegen den Unter-
boden gerichtet ist. Auch bei diesem Arbeitsgerét ist die Ar-
beits6ffnung 50 von einer Biirstenabdichtung 51 umgeben, die ver-
hindert, daB die anfallenden Reinigungsricksténde aus der Ar-
beitsdéffnung 50 herausgeschleudert werden. Die Reinigungsrick-
stdnde werden in dem im unteren Bereich des Biirstenreinigungs-
gerates 4 angeordneten Schmutzauffangkasten 31 gesammelt und von
Zeit zu Zeit entfernt. Abstandshalter 52 gewéhrleisten Gber die

automatische Einstellung der Mindestkraft den notwendigen Birsten-
andruck. |

Der qualitativ hdchste Reinigungsgrad und damit die griindlichste
Vorbehandlung des Unterbodens fir dessen anschlieBende Konser-
vierung wird durch das Entrosten mittels Schleuderstrahlen er-
reicht. Zur komplexen Bearbeitung des Unterbodens ist deshalb
neben den bereits genannten Arbeitsgeréaten der Einsatz eines
Schleuderstrahlgerédtes 2 notwendig.

Das Schleuderstrahlgerét 2 arbeitet mit einem geschlossenen Strahl-
mittelkreislauf. Das Drahtkorn 20 befindet sich in einem Sammel-
behdlter 21. Nach dem Andriicken des Scﬁleuderstrahlgerétes 2 an
den Unterboden und nachdem das Schleuderrad 22 léuft, wird der
Strahlmittelschieber 23 ged6ffnet und das Drahtkorn 20 rutscht
durch einen Trichter 24 zum Vorbeschleuniger 25, der das Draht-
korn .20 an das Schleuderrad 22 abgibt. Das Schleuderrad 22 be-
schleunigt das Drahtkorn 20 und schleudert es gegen den Unterbo-
den, von wo es wieder in den Sammelbehdlter 21 zurickfallt. Das
Drahtkorn 20 wird durch eine Birstenabdichtung 26 daran gehin-
dert, aus dem Schleuderstrahlgerét 2 auszutreten. Die umlaufende
Drahtkornmenge pro Zeiteinheit kann durch die Stellung des Strahl-
mittelschiebers 23 dosiert werden. Wegen des starken VerschleiBes
bestehen die Schleuderradteile aus HartguB und die Strahlkammer
ist mit abriebarmen Material ausgekleidet, das bei Bedarf ausge-
wechselt werden kann. Voraussetzung fiir die Funktionsfédhigkeit
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des Schleuderstrahlgerétes 2 ist die Abéaubuﬁé'dés eﬁisiéhenden
Staubes, da sonst die Gefahr besteht, daB der Schwerkrafttrans-
port des Drahtkornes 20 verstopft. Aus diesem Grund steht die
Strahlkammer des Schleuderstrahlgerétes 2 mit entsprechenden Ent-
sorgungseinrichtungen, die auf dem Gerdtetréger 1 angeordnet sind,
in Verbindung. Der beim Entrosten entstehende Staub, bestehend aus
kleinsten Rost-, Metall-, Bewuchs-, Schnutz- und Farbteilchen,
wird mit Hilfe eines Sauglifters 17 Uber eine Schlauchleitung 18
aus der Strahlkammer des Schleuderstrahlgerétes 2 abgesaugt. Der
Sauglifter 17 zieht die Staubluft durch eine Entstaubungsanlage
19, in der der Staub mit Hilfe von Schlauchabscheidern aufgefangen
wird und blast die gereinigte Luft nach auBen ab. Der in der Ent-

staubungsanlage 19 gesammelte Staub kann Uber seitliche Klappen
mit Hilfe von Staubkéasten entfernt werden.

Fir ein stoérungsfreies Arbeiten des Schleuderstrahlgerétes 2 ist
es notwendig, daB die Arbeits6ffnung 53 allseitig am Unterboden
anliegt. Dieses wird durch Sensoren 54 in Verbindung mit der be-
reits beschriebenen kardanischen Aufnahme 36 und der automatischen
Einstellung der Mindestkraft zum Andricken des Arbeitsgeriédtes ge-
steuert. Dariuber hinaus steuern die Sensoren 54 den Strahlmittel-
schieber 23 derart, daB die Zufihrung von Drahtkorn 20 zum Schleu-
derrad 22 sofort unterbrochen wird, wenn die Sensoren 54 anzeigen,
daB die Arbeits6ffnung 53 nicht am Unterboden anliegt. Durch die-

se MaBnahme wird gemeinsam mit der Biirstenabdichtung 26 der Ver-
lust von Drahtkorn 20 minimiert.

Mit der beschriebenen erfindungsgeméBen Einrichtung liegt eine
Lésung vor, mit der es im Vergleich mit dem bekannten Stand der
Technik erstmals mdglich ist, eine umfassende Bearbeitung des
Unterbodens von Schiffen auch in den geneigten und verformten Be-
reichen zu gewahrleisten. Damit gelingt es die manuell zu bearbei-
tenden Restflédchen am Unterboden entscheidend einzuschrénken.
Durch die Einrichtung wird der gerétetechnische Aufwand, der zur
komplexen Bearbeitung nach dem bekannten Stand der Technik not-
wendig ist, erheblich verringert.

12/
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Die mit der Erfindung erreichten Ergebnisse fihren letztlich

zu einer Erhbhung der Standzeit der aufzubringenden Anstrich-
systeme und setzendie permanente Rauhigkeit der benetzten Ober-
fldche des Schiffskdrpers herab, was gleichbedeutend ist mit

einer Einsparung von Treibstoffen beim Betreiber von Schiffen.

Es ist vorstellbar, daB die beschriebenen Arbeitsgeréte um

solche Geréte zur Konservierung oder zur Materialprifung ergénzt
werden kdnnen. | o

13/
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Aufstellung der verwendeten Bezugszeichen 0%41720
1 Gerétetréger 32 Achse

2 Schleuderstrahlgerat 33 Hydraulikzylinder
3 Wwasserstrahlgerat 34 Quertréger

4 Birstenreinigungsgeréat 35 Hydraulikzylinder
5 Dieselmotor 36 Kardanische Aufnahme
6 Hydraulikpumpe 37 Rahmen

7 Vorderrader 38 Schwenklager

8 Hinterrad 39 Zapfen

9 Lenkachse 40 Lagerschalen

10 Arbeitszylinder 41 Sicherungselement
11 Rollenkette 42 Kurbeltrieb

12 Kettenrad 43 AbfluB6ffnung

13 Kurvenpaar 44 Gehéause

14 Fahrerkabine 45 ArbeitsOffnung

15 Lenkrad N 46 Birstenabdichtung
16 Tragarme 47 Rollen

17 Sauglifter 48 Antrieb

18 Schlauchleitung 49 Gehduse

19 Entstaubungsanlage 50 Arbeitsdffnung

20 Drahtkorn 51 Birstenabdichtung
21 Sammelbehdlter 52 Abstandshalter

22 Schleuderrad 53 Arbeitsdffnung

23 Strahlmittelschieber 54 Sensoren

24 Trichter ‘

25 Vorbeschleuniger

26 Birstenabdichtung

27 Disentréger

28 Hochdruckwasserdisen

29 Birstenteller

30 Topfbirste

31 Schmutzauffangkasten
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Erfindungsanspruch

1.

Einrichtung zur mechanischen Unterbodenbearbeitung von
Schiffen im Dock bestehend aus einem mobilen Geréatetréger,
der {ber Tragarme verfigt, mit denen das Arbeitsgeré&t sowohl
an den zu bearbeitenden Unterboden herangefihrt, als auch
seitlich begrenzt aus der Mitte des Geréatetrégers ver-
schwenkt werden kann, dadurch gekenn'zeichnet,_
daB die Einrichtung aus dem mobilen Geratetrager (1) und
mehreren, wahlweise einsetzbaren Arbeitsgerédten zur Reini-
gung oder Entrostung mit zum Unterboden gerichteter Arbeits-
6ffnung besteht, wobei die am Ger&tetrédger (1) angelenkten
Tragarme (16) eine schnell kuppelbare, eine Anpassung an die
ebenen, begrenzt geneigten und verformten Bereiche des
Unterbodens gewdhrleistende kardanische Aufnahme (36) fir
das gewdhlte Arbeitsgerat aufweisen, welches durch den
Schwenkantrieb der Tragarme (16) mit einer ein Anliegen der
Arbeitsoffnung an den Unterboden gewdhrleistenden Mindest-
kraft andrickbar ist, die in Verbindung mit um die Arbeits-
6ffnung angeordneten Kontaktpunkten automatisch einstellbar
ist, und daB die Arbeitsgeréte mit auf dem Geré&tetréger (1)
befindlichen Ver- und Entsorgungseinrichtungen Gber kuppel-
bare Leitungen in Wirkverbindung stehen.

Einrichtung zur mechanischen Unterbodenbearbeitung von
Schiffen im Dock nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB sich die kardanische Aufnahme (36) als
ein das Arbeitsgerdt in Normallage horizontal umgebender
Rahmen (37) mit zwel sich unter einem rechten Winkel
schneidenden Schwenkachsen darstellt, wobei die eine
Schwenkachse Uber ein den Rahmen (37) mit dem Arbeitsgerét
verbjndendes Schwenklager (38) realisierbar ist, wéhrend zur
Realisierung der anderen Schwenkachse an den entsprechenden
Seiten des Rahmens (37) angeordnete Zapfen (39) mit an den
freien Enden der Tragarme (16) befindlichen, ein Heraus-
heben des Arbeitsgerétes ermdglichenden Lagerschalen (40)

14/
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korrespondieren und daB sich der Schwerpunkt des Arbeits-
gerdétes unterhalb der Schwenkachsen befindet.

Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet , daB ein Arbeitsgerat zum Reinigen des Unter-
bodens aus einem mit Hochdruckwasserdiisen (28) versehenen,
mit einer im Dock stationdr verlegten und mehrere Zapf-
stellen aufweisenden Hochdruckwasserleitung iiber einen
Hochdruckwasserschlauch kuppelbar in Verbindung stehenden,
horizontalen Disentréger (27) besteht, der vorzugsweise
durch einen Kurbeltrieb (42) in eine quer zur Fahrtrichtung
des Gerétetragers (1) verlaufende oszillierende Bewegung
versetzbar ist, wobei der Disentrdger (27) von einem zum
Unterboden offenen und gegeniber diesem mittels einer Bir-
stenabdichtung (26) abgedichteten Gehéduse (44) umgeben ist.

Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, daB ein weiteres Arbeitsgerdt zum Reinigen des Un-
terbodens sich als Birstensystem darstellt, das aus einer
Mehrzahl nebeneinander versetzt angeordneter, einzeln ange-
triebener, mit jeweils mehreren Topfbiirsten (30) bestickter
Birstenteller (29) besteht, die von einem zum Unterboden
offenen und gegeniiber diesem mittels einer Birstenab-
dichtung (51) abgedichteten Geh&use (49) umgeben sind,

wobei das Gehd@use (49) mit dem Unterboden korrespondierende,

einen definierten Birstenandruck einstellende Abstands-
halter (52) aufweist.

Einrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn-

zeichnet, daB die Topfbirsten (30) auswechselbar in
axialer Richtung federnd und schwenkbar gelagert sind.

15/
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Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dabB sich das Arbeitsgerat zum mechani-
sierten Entrosten des Unterbodens als ein Schleuderstrahl-
gerdt (2) mit geschlossenem Strahlmittelkreislauf dar-
stellt, dessen Strahlkammer zum Unterboden eine von einer
elastischen Abdichtung umgebende Arbeitséffnung (53) auf-
weist, wobei das vom Unterboden zurilickprallende Drahtkorn
(20) idber einen Sammelbehédlter (21) dem auf einem
niedrigeren Niveau befindlichen Schleuderrad (22) zufiihrbar
ist, und die Strahlkammer Absaugstutzen aufweist, die iber
eine Leitung (18) mit einer im Gerétetréger (1) befind-
lichen Entsorgungseinrichtung in Wirkverbindung stehen.

Einrichtung nach Anspruch 1 und 6, dadurch geke'nn-
zeichnet , daB der Antrieb des Schleuderrades (22)
Gber um die Arbeitsd6ffnung (53) des Schleuderstrahlgeréates

(2) angeordnete, mit dem Unterboden kontaktierende Sensoren
(54) beeinfluBbar ist.

- Hierzu 6 Blatt Zeichnungen -
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