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Beschreibung

Die Erfindung betrifft eine Vorrichiung der im
Oberbegriff des Anspruchs 1 definierten Gattung.

im Tiefbau ist es Ublich, unterirdische Rohrlei-
tungen fir die Wasser-, Gas- und Fernwérmever-
sorgung od. dgl. dadurch herzustelien, daB in
oberflachennahen  Bereichen  Durchbohrungen
ausgefithrt und die erhaltenen Durchbohrungen
durch in diese eingebrachte Rohre gesichert
“werden. Da die Durchbohrungen nicht begehbar
sind und daher keine Méglichkeit besteht, das
Abbauwerkzeug durch eine unmitieloar an der
jeweiligen Ortsbrust stehende Bedienungsperson
zu steuern, ist eine Vorrichtung der eingangs
bezeichneten Art entwickelt worden (DE-A-
32 04 564), die sich selbsttatig, d. h. ochne Mitfiih-
rung einer Bedienungsperson, durch das Erdreich
arbeitet. Das Bedienungspersonal hat lediglich
die Aufgabe, von einer am Anfang des Hohiraums
ausgebildeten Prefigrube aus das die Abbauein-
heit filhrende Arbeitsrohr in Richiung des eniste-
henden Hohlraums vorzuschieben und ggf. dem
Arbeitsrohr weitere, der Abstlitzung dienende
Rohre nachzuschieben.

Die hierbei (blicherweise eingesetzte Abbau-
einheit fihrt insbesondere bei unterschiedlichen
Bodenverhaltnissen zu einer Vielzahl von Proble-
men. Nur beispielsweise sei in diesem Zusammen-
hang auf die leichte Verformung oder Zerstérung
des Bohrwerkzeugs beim Auffahren auf unterirdi-
sche Hindernisse, den erforderlichen Abbruch
von Bohrungen infolge von unvermutet vor dem
Arbeitsrohr auftretenden Hindernissen in Form
von Gesteinsbrocken, Holz- und Fundamentre-
sten od. dgl. und das Abweichen der Bohrungen
aus der vorgegebenen Richiung infolge unter-
schiedlicher Bodenschichten hingewiesen.

Die genannten Probleme sind vor allem eine
Folge davon, daB die bekannte Abbaueinheit mit
einem Abbauwerkzeug versehen ist, dessen Au-
Benquerschnitt im wesentlichen dem AuBenquer-
schnitt der herzustellenden Durchbohrung ent-
spricht, so daB stets ein ganzflachiger Abbau
stattfindet. Dies ist bei homogenen Bodenverhali-
nissen an der Orisbrust nicht stérend, weil sich
beim Bohrvorgang die am drehsymmetrischen
Abbauwerkzeug auftretenden Krafte gegenseitig
aufheben. Bei inhomogenen Bodenverhélinissen
dagegen sind die Krafte an den Schneiden bzw.
MeiBeln des Abbauwerkzeugs unterschiedlich
groB, wodurch sich eine resultierende Kraft auf
das Abbauwerkzeug ergibt, die dieses in Richtung
der Bodenschicht mit der geringsten Druckfestig-
keit zu verdréngen sucht und dadurch ein Abwei-
chen von der gewlinschten Richtung verursacht.
Zur Vermeidung dieses Nachteils weist das Ar-
beitsrohr der bekannten Vorrichtung daher einen
gelenkig mit diesem verbundenen weiteren Roh-
rabschnitt auf. Hierdurch ist es zwar méglich,
etwaige Hindernisse zu umgehen und die Arbeits-
rohrachse nach Umgehung eines Hindernisses
durch Steuerung der Winkelsteliung des weiteren
Rohrabschnitts wieder auf die Sollachse der
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Durchbohrung einzustellen. Mit derartigen Vor-
richtungen ist es jedoch unmdglich, Hindernisse
wegzuraumen und ohne Abweichung von der
Sollachse der Durchbohrung zu durchdringen.

Zum sicheren Lésen des an der Ortsbrust anste-
henden Materials sind bei Anwendung der be-
kannten Vorrichtung weiterhin erhebliche Dreh-
momente erforderlich. Die maximal erreichbaren
Drehmomente sind jedoch durch die Abmessun-
gen der Getriebe begrenzt, die im Rohrquer-
schnitt untergebracht werden kénnen, so dafB die
an der Orisbrust verfligbaren Krifte pro Flache-
neinheit unerwiinscht klein sind. Weiterhin ist die

bekannte Vorrichtung mit einer fest im Arbeits- ,

rohr montierten Abbaueinheit versehen. Dies hat
zur Folge, daB eine Wartung und Reparatur ihrer
Funktionsteile, ein Auswechseln ihrer Verschleif3-
teile und eine Anpassung ihres Abbauwerkzeugs
an sich &ndernde Bodenverhdltnisse nicht ohne
weiteres bzw. nur mit groBem Aufwand moglich
ist, da eine einmal in einem Hohiraum eingefiihrie
Abbaueinheit wegen der nicht begehbaren Hohl-
raumquerschnitte nur dadurch geborgen werden
kann, daB sie von der Oberflache des zu unterboh-
renden  Sireckenabschnitts her freigegraben
wird. SchlieBlich bereitet bei Anwendung der
bekannien Vorrichtung der Abtransport des an
der Orisbrust abgeltsten Materials Schwierigkei-
ten, da dieses nur durch Offnungen im Abbau-
werkzeug abtransportiert werden kann, die fir
groBere Steine, Gesteinsbrocken od. dgl. unpas-
sierbar sind. Diese bleiben daher vor dem Abbau-
werkzeug liegen, setzen dieses zu und machen
ein Weiterbohren unméglich. Die bekannte Vor-
richtung ist daher nur in wasserfilhrenden, wei-
chen Bodenschichten mit Vorteil anwendbar.
Ahnliche Vorrichtungen dieser Art  (Wirth-
Techn. Beschreibung des Rohrvoririebssystems

 HBG 700, Typ 1; TIS 8/81, S. 550-555, 2/83, S.

60/61 und 3/83, S. 109-121 ; DE-C-32 22 880 ; DE-
A-32 49 087) arbeiten im wesentlichen nach dem-
selben Wirkungsprinzip und flihren daher bei der
praktischen  Anwendung zu  vergleichbaren
Schwierigkeiten.

Die zum Herstellen von Hohlrdumen mit begeh-
baren Querschnitten, z. B. Tunneln, bekannten

Vorrichtungen (GB-A-1 180910, DE-A-24 62 542)‘;

lassen sich beim Herstellen von Hohirdumen mit
nicht begehbaren Querschnitten nicht ohne wei-
teres entsprechend anwenden. Dies liegt vor al-
lem daran, daB derartige Vorrichtungen entweder
vor Ort bemannt oder wegen der Begehbarkeit
der Hohlrdume fir das Bedienungspersonal we-
nigstens jederzeit zugénglich sind und daher
weder automatische, von einer u. U. mehrere
hundert Meter von der Orisbrust entfernten Stelle
aus bedienbare Steuervorrichtungen bendtigen
noch im Hinblick auf die von Ort durchfiihrbaren
Reparatur-, Wartungs-, oder Anpassungsarbeiten
Probleme mit sich bringen.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, die
Vorrichtung der eingangs bezeichneten Gattung

&
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dahingehend weiterzubilden, daB sie sich auch
zur Durchbohrung von inhomogenen, Hindernis-
se aufweisenden Bodenschichten eignet, groBe
Krafte pro Flacheneinheit aufbringen kann, ohne
daB dadurch die Achse des Arbeitsrohrs von der
Sollachse verdrangt wird, und ein einfaches Aus-
wechseln des Abbauwerkzeugs und eine einfache
Reparatur und Wartung der gesamten Abbauein-
heit méglich sind.

Zur Lésung dieser Aufgabe dienen die kenn-
zeichnenden Merkmale des Anspruchs 1.

Weitere vorteilhafte Merkmale der Erfindung
sind in den Unteranspriichen gekennzeichnet.

Die Erfindung bringt eine Vielzah! von Vorteilen
mit sich. Aufgrund der Verwendung eines Abbau-
werkzeugs, dessen AuBenquerschnitt wesentlich
kleiner als der AuBenquerschnitt des Arbeitsrohrs
und damit des Querschnitts der herzustellenden
Durchbohrung ist, kbnnen mit vergleichsweise
kleinen Getrieben groBe Krafte pro Flacheneinheit
aufgebracht werden. Durch die gesteuerte Bewe-
gung des Abbauwerkzeugs ist es moglich, den
Querschnitt der Durchbohrung allmahlich zu ver-
groBern und Hindernisse zu beseitigen, ohne daB
die resultierenden, auf das Abbauwerkzeug aus-
gelibten Krafte einen hinsichtlich der Abweichung
aus der Richtung kritischen Wert Uberschreiten.
SchlieBlich ist es leicht moglich, das Abbauwerk-
zeug auszuwechseln, da hierzu die gesamte Ab-
baueinheit lediglich an das von der Orisbrust
entfernte Ende des Arbeitsrohrs verschoben und
von dort mittels Schienensystemen od. dgl. durch
die dem Arbeitsrohr evil. folgenden Rohrabschnit-
te bis zu der PreBgrube transportiert werden
braucht, von der aus mit der Durchbohrung be-
gonnen wird.

Die Erfindung wird nachfolgend in Verbindung
mit der beiliegenden Zeichnung an einem Ausfiih-
rungsbeispiel ndher erlautert. Es zeigen :

Fig. 1 eine Vorderansicht der erfindungsge-
mé&Ben Vorrichtung ;

Fig. 2 die Draufsicht der Vorrichtung nach
Fig. 1; und

Fig. 3 eine Seitenansicht der
nach Fig. 1.

Nach Fig. 1 bis 3 enthalt die erfindungsgemé&Be
Vorrichtung ein beispielsweise aus Stahl beste-
hendes Arbeitsrohr 1 mit einem in diesem befe-
stigten Schienensystem 2, mit dem eine Abbau-
einheit 3 parallel zur Langsachse 4 des Arbeits-
rohrs 1 in diesem hin- und hergefahren werden
kann. Das Schienensystem 2 enthélt zwei diame-
tral gegeniberliegende, parailel zueinander und
zur Achse 4 des Arbeitsrohrs angeordnete Fiih-

Vorrichtung

rungsschienen 5, die an der Innenwandung des .

Arbeitsrohrs 1 befestigt sind. Auf diesen Fiih-
rungsschienen 5 rollen von beiden Seiten her
mehrere Laufrollen 6 eines Rahmens 7, in dem
die Abbaueinheit 3 montiert ist und der im Bereich
beider Fihrungsschienen 5 je eine zur Langsach-
se 4 hin gerichtete, U-fdrmige Ausnehmung 8
aufweist. Diese Ausnehmungen 8 umgreifen an
zwei diametral gegeniiberiiegenden Seiten einen
Drehkranz 9, der eine zylindrische Mantelflache
aufweist, mit Hilfe von Lagerrollen 10 drehbar in

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

den Ausnehmungen 8 des Rahmens 7 abgestltzt
ist und an seinem Vorderende eine radiale Aus-
nehmung 9a aufweist. Die Lagerrollen 10 sind im
Rahmen 7 auf einem Kreisbogen angeordnet,
dessen Durchmesser dem Durchmesser des Dreh-
kranzes 9 entspricht. Die Drehachse 11 des Dreh-
kranzes 9 schneidet die Achse 4 des Arbeitsrohrs
1 unter einem rechten Winkel.

Der Drehkranz 9 ist nach Fig. 2 innen hohl bzw.
offen und mit zwei Schwenklagern 12 versehen,
deren gemeinsame Schwenkachse 13 durch den
Schnittpunkt der Achsen 4 und 11 verlduft und
senkrecht sowohl zur Achse 4 als auch zur Dreh-
achse 11 angeordnet ist. Die Schwenklager 12
dienen zur schwenkbaren Lagerung eines Abbau-
kopfs 14, der die Ausnehmung 9a radial durchragt
und an seinem Vorderende ein Abbauwerkzeug
15 tragt, das beispielsweise aus einem mit hoher
Drehzahl drehbaren Fraskopf besteht, dessen
AuBendurchmesser wesentlich kieiner, vorzugs-
weise wenigstens um die Halfte kleiner als der
Innendurchmesser des Arbeitsrohrs 1 ist. Das
Abbauwerkzeug 15 ist mittels eines Schnell-
Spannfutters leicht auswechselbar am Abbaukopf
14 befestigt, der im wesentlichen aus einem
Getriebegehduse 16, einem an dieses ange-
flanschten Antriebsmotor 17, beispielsweise ei-
nem Hydraulikmotor, und einem im Getriebegehé-
use 16 angeordneten Getriebe besteht.

Der Abbaukopf 14 ist im U(brigen einerseits
mittels des Drehkranzes 9 um die Drehachse 11
drehbar, die nachfolgend als Y-Achse eines ge-
dachten Koordinatensystems angesehen wird,
und andererseits mittels des Schwenkiagers 12
um die nachfolgend als X-Achse des gedachten
Koordinatensystems angesehene Schwenkachse
13 verschwenkbar. Gleichzeitig ist die Abbauein-
heit mittels des Schienensystems 2 in Richtung
der Achse 4 entsprechend der Z-Achse des ge-
dachten Koordinatensystems verschiebbar. Dar-
aus folgt, daB das Uber das Vorderende der
Abbaueinheit 14 ausreichend weit hinausragende
und um eine eigene Drehachse verfiigende” Ab-
bauwerkzeug 15 innerhalb eines Wirkungsbe-
reichs, dessen maximaler Querschnitt wenigstens
dem AuBenquerschnitt des Arbeitsrohrs 1 ent-
spricht, beliebig in Richtung dieser drei Achsen,
d. h. in X-, Y- und Z-Richtung bewegt werden
kann. Bei der dargestellten Ausfiihrungsform ver-
lauft die rickwartige Verlangetung der Drehachse
des Abbauwerkzeugs 15 dabei stets durch den
Schnittpunkt der drei Achsen 4, 11 und 13.

Zur Herstellung dieser Bewegungen des Abbau-
werkzeugs 15 dient eine Steuereinrichtung, die
drei separat steuerbare, vorzugsweise als Zylin-
der/Kolben-Anordnungen 18, 19 und 20 ausgebil-
dete Antriebe aufweist. Die Zylinder/Kolben-An-
ordnung 18 weist einen an den Rahmen 7 ange-
lenkten Zylinder 21 und eine an eine Halterung 22
des Abbaukopfs *14 angelenkie Kolbenstange 23
auf und ist fiir eine Verschwenkung des Abbau-
kopfes 14 um die Schwenkachse 13 bzw. eine
Bewegung des Abbauwerkzeugs 15 in Y-Rich-
tung zusténdig. Die Zylinder/Koiben-Anordnung
19 weist einen ebenfalls an den Rahmen 7 ange-
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lenkien Zylinder 24 und eine an eine Halterung 25
des Drehkranzes 9 angelenkte Kolbenstange 26
auf und ist fUr eine Verdrehung des Drehkranzes
9 bzw. eine Verschwenkung des daran befestigten
Abbaukopfes 14 um die Drehachse 11 und somit
fiir eine Bewegung des Abbauwerkzeugs 15 in X-
Richtung zusténdig.

Die Zylinder/Kolben-Anordnung 20 schlieBlich
weist einen an einen Schiitten 27 angelenkien
Zylinder 28 und eine an den Rahmen 7 angelenkte
Kolbenstange 29 auf und dient zur Verschiebung
des Rahmens 7 bzw. der Abbaueinheit 3 in Rich-
tung der L&ngsachse 4 und damit zur Bewegung
des Abbauwerkzeugs 15 in Z-Richtung. Dabei
sind alle Zylinder und Kolbenstangen jeweils so
an die ihnen zugeordneten Bauteile angelenkt,
daB alle Schwenk- bzw. Drehbewegungen einzeln
und/oder kombiniert durchgefithrt werden kon-
nen.

Der Schlitten 27 ist wie der Rahmen 7 mittels
Laufrollen 30 auf den Fihrungsschienen 5 ver-
schiebbar gelagert. Er ist auBerdem mit einer
Verriegelungsvorrichtung versehen, mittels derer
er im Arbeitsrohr 1 unverschieblich arretiert wer-
den kann. Die Verriegelungsvorrichtung umfaft
beispielsweise zwei  Zylinder/Kolben-Anordnun-
gen 31 mit am Schiitten 27 montierten Zylindern
32 und senkrecht zur Arbeitsrohrachse 4 ange-
ordneten Kolbenstangen 33, die kilemmend gegen
die Innenwandung des Arbeitsrohrs 1 oder der
Fiihrungsschienen 5 gedriickt werden kénnen,
um den Schlitten 7 an einer beliebigen Stelle in
Richtung der Achse 4 festzulegen. Alternativ kén-
nen in den Fithrungsschienen 5 in vorgewahlten
Abstédnden Ausnehmungen 34 ausgebildet sein,
in die die &uBeren Enden der Kolbenstangen 33
oder daran befestigte Siifte einfithrbar sind, um
den Schliten 27 an vorgegebenen Stellen in
Richtung der Achse 4 durch FormschiuB anstatt
durch KraftschiuB zu verriegein.

Zum Abtransport des an der Ortsbrust vom
Abbauwerkzeug 15 abgeldsten Materials dient
eine zweckméBig in einem Raum 36 (Fig. 1)
unterhalb des Drehkranzes 9 bzw. der gesamten
Abbaueinheit 3 angeordnete, vorzugsweise me-
chanische Férdereinrichtung. Diese kann bei-
spielsweise eine mittels Ketften bewegbare Schau-
fel, ein Forderband oder ein Schubstangensystem
enthalten, das eine Mehrzahl von mit Abstand
angeordneten, schwenkbaren Klappen aufweist,
die das geldste Material schrittweise jeweils an
eine nachfolgende Klappe iibergeben. Die Forde-
rung erfolgt dabei jeweils parallel zur Arbeitsroh-
rachse 4 und derart, da3 das eigentliche Fordere-
lement bis etwa an das vordere Ende des Arbeits-
rohrs 1 und damit bis an die Ortsbrust herange-
fahren werden kann, um das abgeldste und herab-
fallende Material aufzunehmen. Dadurch, daB das
Abbauwerkzeug 15 und auch der Abbaukopf 14
einen ausreichend kleinen wirksamen AuBenquer-
schnitt im Vergleich zum Innenquerschnitt des
Arbeitsrohrs 1 aufweisen, lassen sich Férderain-
richtungen dieser Art ohne weiteres in dem Raum
36 unterbringen.

Die Arbeitsweise mit der erfindungsgemaBen
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Vorrichtung ist wie folgt :

Es werden zundchst an beiden Enden der
herzustellenden, unterirdischen  Durchbohrung
PreBgruben ausgegraben. In einer PreBgrube
wird nun das Arbeitsrochr 1 derart in Steliung
gebracht, daBB sein Vorderende an der zu durch-
bohrenden Wand der PreBgrube anliegt, die Ach-
se 4 mit der Achse der herzustellenden Durchboh-
rung Ubereinstimmt und die beiden Fiihrungs-
schienen in gleicher Héhe angeordnet sind, so
daBB sie mit der Achse 4 eine horizontale, das
Arbeitsrohr in eine obere und untere Halfie teilen-
de Ebene bilden. AuBerdem wird die Anordnung
so getroffen, daB die Abbaueinheit 3 im wesent-
lichen oberhalb dieser Ebene, die Fordereinrich-
tung dagegen im wesentlichen unierhalb dieser
Ebene liegt. SchlieBlich ist zu diesem Zeitpunkt
die Drehachse des Abbauwerkzeugs 15 zweckmé-
Big koaxial zur Achse 4 angeordnet.

Der Schiitten 27 wird nun mitels der Zylin-
der/Kolben-Anordnungen 31 im Arbeitsronr 1 ver-
riegelt, damit er ein Widerlager fiir die Verschie-
bung des Rahmens 7 in Z-Richtung bildet. Durch
Betdtigung der Zylinder/Kolben-Anordnung 20
wird der Rahmen 7 vorgeschoben, um das Abbau-
werkzeug 15 durch das Vorderende des Arbeits-
rohrs hindurch an die zu durchbohrende Wand,
d. h. die momentane Ortsbrust anzulegen. Durch
Einschallen des Motors 17 wird der Bohrvorgang
eingeleitet. Dabei wird als Abbauwerkzeug 15
beispielsweise ein Teilschnitt-Fraskopf verwen-
det, der das in seinem Wirkungsbereich liegende
Material abldst. Durch geeignete Ansteuerung
der Zylinder/Kolben-Anordnungen 18, 19 und 20
wird das Abbauwerkzeug 15 sodann derart in X-,
Y- und Z-Richtung bewegt, daB es aliméhlich ein
Bohrloch mit einem immer gréBer werdenden
Querschnitt erzeugt. Dabei ist es zweckmaBig,
das Abbauwerkzeug zundchst durch Ansteuerung
der Zylinder/Kolben-Anordnungen 18 und 19 auf
Kugelilachen mit allmahlich gréBer werdenden
Radien wandern zu lassen, und dabei mittels des
Rahmens 7 bzw. der Zylinder/Kolben-Anordnung
20 und des Schlittens 27 in Z-Richtung festzuhal-
ten, bis ein Durchbohrungsabschnitt mit einem
dem AuBenquerschnitt des Arbeitsrohrs 1 ent-
sprechenden Querschnitt erreicht ist, danach et-
was in Z-Richtung vorzuschieben und dann den
Bohrvorgang zu wiederholen.

Die durch das Abbauwerkzeug 15 geschaffe-
nen, in Z-Richtung erstreckien Durchbohrungsab-
schnitte missen durch Rohre gesichert werden.
Dies geschieht dadurch, daB das Arbeitsrohr 1 mit
einer hydraulischen Presse od. dgl. von der PreB-
grube aus so weit vorgeschoben wird, wie es der
jeweilige Durchbohrungsabschnitt gestattet. st
das Arbeitsrohr 1 vollsténdig in der Durchbohrung
verschwunden, werden in den auf der Rickseite
des Arbeitsrohrs frei werdenden Teil der Durch-
bohrung. weitere Rohre eingeschoben. Vor dem
Nachschieben des Arbeitsrohrs 1 bzw. der weite-
ren Rohre wird das Abbauwerkzeug 15 mittels der
Zylinder/Kolben-Anordnung 20 in das Arbeitsrohr
1 zurlickgezogen. Ist es dabei erwiinscht, den
Schiitten 27 an einer anderen Stelle innerhalb des



Arbeitsrohrs 1 zu positionieren, braucht dazu
lediglich die diesem zugeordnete Verriegelungs-
vorrichtung geldést und die Zylinder/Kolben-An-
ordnung 20 entsprechend beaufschlagt werden,
da hierbei die vergleichsweise schwere Abbauein-
heit 3 im Stillstand verbleibt. Alternativ wére es
mdglich, auch der Abbaueinheit 3 eine Verriege-
lungsvorrichtung zuzuordnen.

Waéhrend des Bohrvorgangs oder auch in den
Pausen zwischen aufeinander folgenden Bohrvor-
géngen ist es erforderlich, das geldste Material
von der Orisbrust zu entfernen, das sich teils am
Boden des Arbeitsrohrs 1, teils am Boden der
hergestellten Durchbohrung ansammelt und ei-
nen weiteren Abbau unméglich machen wirde.
Hierzu wird die automatische Fordereinrichiung
in Bewegung versetzt, die das geloste Material
aufnimmt und unier der Abbaueinheit 3 hindurch
zum anderen Ende des Arbeitsrohrs 1 transpor-
tiert. Hinter der Abbaueinheit 3 oder dem hinteren
Ende des Arbeitsrohrs 1 kann das geforderte
Material direkt auf ein in der PreBgrube angeo-
rdnetes Forderband Gberfiihrt werden.

Der Wirkungsbereich der Fordereinrichtung er-
streckt sich zweckm&Big nur Uber die Lange des
Arbeitsrohrs 1, damit sie jeweils zusammen mit
diesem vorgeschoben werden kann. Daher wer-
den, nachdem das Arbeitsrohr in der Durchboh-
rung verschwunden ist, weitere Einrichtungen
bendtigt, um das mit der Fordereinrichtung bis
zum hinteren Arbeitsrohrende transportierte Ma-
terial zu Ubernehmen und zur PreBgrube zu ver-
fahren. Hierzu kann beispielsweise vorgesehen
sein, die dem Arbeitsrohr nachgeschobenen Roh-
re mit Laufschienen fiir einen hin- und herfahrba-
ren Wagen zu versehen.

Die Arbeit des Abbauwerkzeugs 15 wird zweck-
méBig mittels einer an der Abbaueinheit 3 mon-
tierten Fernsehkamera od. dgl. berwacht. Beim
Auftreten eines Hindernisses kann daher mittels
der Fernsehkamera Art und Position des Hinder-
nisses genau ermittelt und {iber die Steuervorrich-
tung so auf das Abbauwerkzeug 15 eingewirkt
werden, daB dieses das Hindernis nach und nach
beseitigt. Wegen der geringen GroBe des Abbau-
werkzeugs kann dabei stets ein giinstiger Winkel
des Abbauwerkzeugs zum Hindernis hergestellt
und vermieden werden, dafB auf das Arbeitsrohr 1
so groBe Krafte ausgelbt werden, daB dieses
seitlich aus seiner Sollbahn verdrangt wird. Abge-
sehen davon kann die gewinschte Vorschubrich-
tung des Arbeitsrohrs sehr genau eingehalten
werden, indem beispielsweise ein Laserstrahl zur
Festlegung einer Soliachse fiir- die Durchbohrung
benutzt und die Bewegung des Abbauwerkzeugs
beziiglich dieser Sollachse gesteuert wird. Da fir
diesen Fall die Achsen der vom Abbauwerkzeug
nacheinander hergesieliten  Durchbohrungsab-
schnitte jeweils durch den Laserstrahl zentriert
werden, ist ein Abweichen der tatsachlichen
Durchbohrungsachse von der Sollachse praktisch
nicht moglich.

Ist es erwiinscht, das Abbauwerkzeug 15 auszu-
wechseln, sei es wegen VerschleiB, sei es wegen
einer Anderung der abzuldsenden Bodenschicht,
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wird die gesamte Abbaueinheit 3 mittels der
Zylinder/Kolben-Anordnung 20 bis an das hintere
Ende des Arbeitsrohrs verschoben, dort an einen
Wagen od. dgl. angekoppelt, der in die dem
Arbeitsrohr folgenden Rohre eingefahren wird,
und von diesem in die PreBgrube Uberfihrt.
Alternativ wére es mdglich, die dem Arbeitsrohr
folgenden Rohre mit Schienensystemen entspre-
chend dem Schienensystem 2 zu versehen und
die Abbaueinheit allein durch enisprechende Be-
tatigung der Zylinder/Kolben-Anordnung 20 in die
Pre3grube zu ftransportieren. Beim Auftauchen
eines besonders kritischen, mit Ublichen Abbau-
werkzeugen nicht beseitigbaren Hindernisses wa-
re es sogar denkbar, die Abbaueinheit mit einem
PreBlufthammer oder einem Sprengsatz zu verse-
hen. Alle diese MaBnahmen lassen sich unter
Beobachtung durch die Fernsehkamera automa-
tisch und ohne Begehung der Durchbohrung
durchflihren.

Die Erfindung ist nicht auf das beschriebene
Ausfiihrungsbeispiel beschrankt, das sich auf
vielfache Weise abwandeln |&Bt.

Dies gilt insbesondere flir die Fordereinrich-
tung, die zum Auswechseln des Abbauwerkzeugs
bendtigten Transporteinrichtungen und die hy-
drauiischen oder pneumatischen Zylin-
der/Kolben-Anordnungen, aber auch beispiels-
weise flir die Art und Weise, in weicher das
Abbauwerkzeug 15 in seinem Wirkungsbereich
bewegt wird. Es wére beispielsweise mdglich, das
Abbauwerkzeug auch in X- und Y-Richtung linear
zu verschieben oder mit Hilfe von parallelogram-
martigen Filihrungen oder Gestangen zu bewe-
gen, anstatt die Bewegungen in diese Richiungen
durch Dreh- bzw. Schwenkbewegungen herbeizu-
fihren. Abgesehen davon kann die Steuervorrich-
tung in beliebiger Weise ausgestaltet und mit
automatisch ™ arbeitenden Rechnern oder Mikro-
prozessoren zur Berechnung der Bewegungen
des Abbauwerkzeugs versehen sein. Méglich wéa-
re es auch, das Schienensystem 2 wegzulassen
und den Rahmen 7 und den Schiitten 27 auf
andere Weise, z. B. mitiels einfacher Gleit- oder
Rollenfiihrungen, verschiebbar im Arbeitsrohr 1
zu lagern.

Patentanspriiche

1. Vorrichtung zum Herstellen von unterirdi-
schen, nicht begehbare Querschnitite aufweisen-
den Durchbohrungen, die eine vorgegebene Sol-
lachse und einen vorgegebenen Sollquerschnitt
aufweisen, mit einem in Richtung der Auffahrung
vorpreBbaren Arbeitsrohr (1), dessen AuBenquer-
schnitt dem Sollquerschnitt der Durchbohrungen
entspricht, mit einem im Arbeitsrohr angeordne-
ten, in diesem festlegbaren und nach hinten aus
diesem entfernbaren Rahmen (7), an dem eine
parallel zur Arbeitsrohrachse verschiebbare Ab-
baueinheit (38) montiert ist, die ein in Achsrichtung
des Arbeitsrohrs verschiebbares, aus dem Arbeits-
rohr in VorprefBrichtung vorschiebbares, an einem
Abbaukopf (14) montiertes und von diesem dreh-
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bares Abbauwerkzeug (15) aufweist, und mit einer
Steuervorrichtung zur Steuerung von Antriebsele-
menten der Abbaueinheit, dadurch gekennzeich-
net, da8 der Rahmen (7) mittels einer Fiihrungs-
einrichtung (5, 6) parallel zur Arbeitsrohrachse (4)
verschiebbar und mit der gesamten Abbaueinheit
(8) aus dem Arbeitsrohr (1) entfernbar in diesem
gelagert ist, daB das Abbauwerkzeug (15) aus
einem Teilschnitt-Werkzeug besteht, das wie der
Abbaukopf (14) einen wesentlich kleineren wirk-
samen Durchmesser als das Arbeitsrohr (1) auf-
weist, und daB Antriebselemente (18, 19) zum
Bewegen des Abbauwerkzeugs in senkrecht zur
Arbeitsrohrachse verlaufende Richtungen und
zum Verschieben des Abbauwerkzeugs in Achs-
richtung des Arbeitsrohrs mittels der Steuervor-
richtung so beziiglich der Sollachse steuerbar
sind, daB3 vor dem Arbeitsrohr {1) alimahlich ein
mit der Sollachse koaxialer und den Sollquer-
schnitt aufweisender Hohlraumabschnitt herstell-
bar ist.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, daB als Fuhrungseinrichtung ein
im Arbeitsrohr angeordnetes, parallel zu dessen
Achse (4) verlaufendes Schienensystem (2) vorge-
sehen und der Rahmen (7) in dem Schienensy-
stem (2) verschiebbar gelagert ist.

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, daB die Abbaueinheit (3)
einen das Abbauwerkzeug (15) tragenden Abbau-
kopf (14) aufweist, der um zwei zueinander und
zur Arbeitsrohrachse (4) senkrechte Achsen (11,
13) beweglich gelagert ist.

4. Vorrichtung nach Anspruch 3, dadurch ge-
kennzeichnet, da3 der Rahmen (7) einen offenen
Drehkranz (9) aufweist, der um eine die Arbeits-
rohrachse (4) senkrecht schneidende Drehachse
(11) drehbar gelagert ist, und daB der Abbaukopf
(14) in dem Drehkranz (9) um eine die Arbeitsroh-
rachse (4) und die Drehachse (11) senkrecht
schneidende Schwenkachse (13) schwenkbar ge-
lagert ist.

5. Vorrichtung nach wenigstens einem der An-
spriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daf die
Antriebselemente je eine Zylinder/Kolben-Anord-
nung (18, 19) zur Verdrehung des Drehkranzes (9)
und zur Verschwenkung des Abbaukopfes (14)
enthalten.

6. Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch ge-
kennzeichnet, daB die Zylinder/Kolben-Anord-
nung (18) zur Verschwenkung des Abbaukopfes
(14) an den Rahmen (7) und den Abbaukopf (14)
angelenkt ist.

7. Vorrichtung nach Anspruch 5 oder 6, da-
durch gekennzeichnet, daR die Zylinder/Kolben-
Anordnung (19) zur Verdrehung des Drehkranzes
(9) an den Rahmen (7) und den Drehkranz (9)
angelenkt ist.

8. Vorrichtung nach wenigstens einem der An-
spriiche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, daB
das Abbauwerkzeug (15) leicht auswechselbar an
der Abbaueinheit (3) befestigt ist.

9. Vorrichtung nach wenigstens einem der An-
spriiche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, daB der
wirksame AuBenquerschnitt des Abbauwerkzeugs
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(15) Kleiner als die Hélfte des Innenquerschnitts
des Arbeitsrohrs (1) ist.

10. Vorrichtung nach wenigstens einem der
Anspriche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, daB
in dem Arbeitsrohr (1) und unterhalb der Abbau-
einheit (3) eine mechanische Férdereinrichtung
zum Abtransport des vom Abbauwerkzeug (15)
geldsten Materials vorgesehen ist.

Claims

1. Device for producing underground
boreheles having inaccessible cross-sections and
having a preset nominal axis and a preset nominal
cross-section, with a working pipe (1) which can
be advanced in the direction of driving and whose
external cross-section corresponds to the nomi-
nal cross-section of the boreholes, with a frame
(7) which is disposed in the workings pipe and
can be fixed therein and removed therefrom
rearwardly and on which is mounted a working
unit (3) which is slidable parallel to the working
pipe axis and comprises a working tool (15) which
is slidable in the axial direction of the working
pipe, can be advanced out of the working pipe in
the direction of driving and is mounted on and
rotatable by a working head (14), and with a
control device for controlling drive elements of
the working unit, characterised in that the frame
(7) is slidable parallel to the working pipe axis (4)
by means of a guide device (5, 6) and is mounted
removably together with the whole working unit
(3) in the working pipe (1), the working tool (15)
consists of a parf-section tool which, like the
working head (14), has a substantially smaller
effective diameter than the working pipe (1), and
drive elements (18, 19) for moving the working
tool in directions perpendicular to the working
pipe axis and for sliding the working tool in the
axial direction of the working pipe are controll-
able by means of the control device relative to the
nominal axis in such a way that a cavily section
coaxial with the nominal axis and having the
nominal cross-section can gradually be produced
in front of the working pipe (1).

2. Device according to claim 1, characterised
in that a rail system (2) which is disposed in the
working pipe and extends parallel to the axis (4)
thereof is provided as the guide device, and the
frame (7) is mounted slidably in the rail system (2).

3. Device according to claim 1 or 2, character-
ised in that the working unit (3) comprises a
working head (14) which carries the working tool
(15) and which is movable about two axes (11, 13)
perpendicular to each other and to the working
pipe axis (4). .

4. Device according to claim 3, characterised
in that the frame (7) comprises an open ring
mount (8) which is rotatable about an axis of
rotation (11) intersecting with the working pipe
axis (4) perpendicularly, and the working head
(14) is mounted in the ring mount (8} so as to pivot
about a pivot axis (13) which intersects with the
working pipe axis (4) and the axis of rotation (11)
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perpendicularly.

5. Device according to one or more of claims 1
to 4, characterised in that the drive elements each
contain a piston and cylinder assembly (18, 19)
for rotating the ring amount (9) and for pivoting
the working head (14).

6. Device according to claim 5, characterised
in that the piston and cylinder assembly (18) is
linked to the frame (7) and the working head (14)
for pivoting the working head (14).

7. Device according to claim 5 or 6, character-
ised in that the piston and cylinder assembly (19}
is linked to the frame (7) and the ring mount (9)
for rotating the ring mount (9).

8. Device according to one or more of claims 1
to 7, characterised in that the working tool (15) is
mounted on the working unit (3) so as to allow
easy changing.

9. Device according to one or more of claims 1
to 8, characterised in that the effective external
cross-section of the working tool (15) is smaller
than half the internal cross-section of the working
pipe (1).

10. Device according to one or more of claims
1 to 8, characterised in that in the working pipe (1)
and beneath the working unit (3) is provided a
mechanical conveying device for removing the
material loosened by the working tool (15).

Revendications

1. Dispositif pour la production de forages
d'une section transversale inaccessible, qui pré-
sentent un axe de consigne prédéfini et une
section de consigne prédéfinie, avec un tube de
travail (1), précompressible dans le sens d'avance
et dont la section externe correspond & ia section
de consigne des forages, avec un chassis (7)
disposé dans le tube de travail, pouvant é&tre fixé
dans ce dernier et retiré de ce dernier par I'arriére,
et sur lequel est montée une unité d’abattage (3),
qui peut se déplacer parallélement & 'axe du tube
de travail et qui présente un outil d’abattage (15)
mobile dans le sens axial du tube de travail,
pouvant étre repoussé de ce dernier dans le sens
de précompression et monté sur une téte d'abat-
tage (14), qui l'entraine en rotation, et avec un
dispositif de commande des éléments d'eniraine-
ment de l'unité d’abattage, caractérisé en ce gue
le chassis (7), monté dans le tube de travail (1),
peut se déplacer paraliélement a 'axe (4) de ce
dernier, au moyen d'un dispositif de guidage (5,
6), et peut étre retiré du tube (1) avec I'ensemble
de l'unité d'abattage (3), en ce que l'outil d'abat-
tage (15) se compose d'un outil & coupe partielie
qui présente, comme la téte d'abattage (14), un
diameétre de travail essentiellement inférieur au
diamétre du tube (1), et en ce que des éléments
d’entrainement (18, 19), prévus pour le déplace-
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ment de [loutil d'abattage dans des directions
perpendiculaires a l'axe du tube de travail, et
pour le déplacement de l'outil d’abattage dans le
sens axial du tube de travail, peuvent étre pilotés
par le dispositif de commande, par rapport a I'axe
de consigne, de maniére a produire progressive-
ment, en avant du tube de travail (1), une section
de forage coaxiale a I'axe de consigne et présen-
tant la section de consigne.

2. Dispositif suivant la revendication 1, caracté-
risé en ce que le dispositif de guidage est repré-
senté par un systéme de rails (2), disposé dans le
tube de travail et paralléle a l'axe (4) de ce
dernier, le chassis (7) étant monté et pouvant se
déplacer dans le systeme de rails (2).

-3. Dispositif suivani 'une des revendications 1
et 2, caractérisé en ce que !'unité d'abattage (3)
présente une téte (14), qui supporte l'outil d'abat-
tage (15) et peut se déplacer autour de deux axes
(11, 13), perpendiculaires enire eux et perpendi-
culaires a 'axe (4) du tube de travail.

4. Dispositif suivant la revendication 3, caracté-
risé en ce que le chassis (7) présente une cou-
ronne d'orientation (9) ouverte, qui peut tourner
autour d’'un axe de rotation (11), coupant a la
perpendiculaire F'axe (4) du tube de travail, et en
ce que la téte d'abattage (14), montée dans la
couronne d'orientation (9), peut pivoter autour
d'un axe (13), coupant a la perpendiculaire 'axe
(4) du tube de travail et I'axe de rotation (11).

5. Dispositif suivant 'une au moins des revendi-
cations 1 a 4, caractérisé en ce que les éléments
d’entrainement comporient respectivement un
ensembie cylindre/piston (18, 19), pour la rotation
de la couronne d'orientation (9) et pour le pivote-
ment de [a téte d'abattage (14).

6. Dispositif suivant la revendication 5, caracte-
risé en ce que l'ensemble cylindre/piston (18),
prévu pour le pivotement de la téte d'abattage
(14), s'articule sur le chassis (7) et sur la téte (14).

7. Dispositif suivant 'une des revendications 5
et 6, caractérisé en ce que l'ensemble cylin-
dre/piston (19), prévu pour la rotation de Ila
couronne d'orientation (9), s'articule sur le chas-
sis (7) et sur la couronne (9).

8. Dispositif suivant 'une au moins des revendi-
cations 1 & 7, caractérisé en ce que l'outil d'abat-
tage (15), facilement interchangeable, est fixé sur
Punité d'abattage (3).

9. Dispositif suivant 'une au moins des revendi-
cations 1 & 8, caraciérisé en ce que la section
externe effective de loutil d'abattage (15) est
inférieure a la moitié de la section interne du tube
de travail (1).

10. Dispositif suivant 'une au moins des reven-
dications 1 & 8, caractérisé en ce gu'un dispositif
de transport mécanique est prévu dans le fube de
travail (1), au-dessous de l'unité d'abattage (3),
pour I'‘évacuation du matériau désagrégé par
I'outil d'abattage (15).



EP 0 169 393 B1

I
|

7N
N

A

/N5

36

Tig. 1



EP 0 169 393 B1




EP 0 169 393 B1

74

us




	Bibliographie
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen

