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@ Einrichtung zum Verhindern der Kollision einer Laderampe einer Schrimmaschine mit einem Schwenkarm oder
Ldsewerkzeug derselben.

@ Zum Verhindern einer Kollision der Laderampe (3} einer
chrdmmaschine (1) mit dem Schramarm oder Losewerkzeug
derselben ist eine Einrichtung vorgesehen, mit welcher der
relative Abstand zwischen Laderampenoberseite und Schra-
marm bzw. Lésewerkzeug erfaBt und bei Unterschreiten eines
Mindestabstandes der Schwenkantrieb fiir die Laderampe und
den Schrimarm in Richtung zueinander blockiert und/oder ein
Signal abgegeben wird. Die Einrichtung weist wenigstens einen
Sensor zum Ermittein einer Verwindung oder Querneigung der
Laderampe (3) zu der durch die Lauffidachen des Fahrwerkes (2}
gegebenen Ebene auf, welcher mit einem Auswertegerat in
Verbindung steht. Als Sensoren kénnen inklinometer (14. 16), FIG. 6
DehnungsmeBstreifen, Drehsensoren oder Wegaufnehmer ver-

wendet werden.
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Beschreibung
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Einrichtung zum Verhindern der Kollision einer Laderampe einer Schrimmaschine mit einem Schwenkarm oder

Lésewerkzeug derselben

Die Erfindung bezieht sich auf eine Einrichtung
zum Verhindern der Kollision einer Laderampe einer
Schrémmaschine mit dem Schwenkarm oder Lose-
werkzeug derselben, mit welcher der relative Ab-
stand zwischen Laderampenoberseite und Schra-
marm bzw. Ldsewerkzeug erfaBt wird, und bei
Unterschreiten eines Mindestabstandes der
Schwenkantrieb fur die Laderampe und/oder den
Schrémarm in Richtung zueinander blockiert und/
oder ein Signal abgegeben wird. Einrichtungen der
eingangs genannten Art sind in verschiedener
Ausbildung bereits bekanntgeworden. Im besonde-
ren ist aus der AT-PS 366 773 ein Kollisionsschutz
mit hydraulischen Gebern bekanntgeworden, mit
welchem die Bewegung von Schramarm und Lader-
ampe in vertikaler Richtung zueinander erfaBt wurde,
und unzulassige Anndherungen der Bauteile vermie-
den wurden. Ein Kollisionsschutz ist hiebei im
besonderen mit Ricksicht auf die auf der Laderam-
pe angeordneten Ladearme erforderlich. Derartige
Ladearme, welche beispielsweise als Hummersche-
renarme ausgebildet sein kdnnen, weisen einen
relativ empfindlichen Antrieb auf, welcher durch
Kollision mit dem Schramarm beschidigt werden
kénnte.

Eine weitere Ausbildung eines derartigen Kolli-
sionsschutzes, welcher allerdings nicht beriGhrungs-
frei arbeitete, ist aus der AT-PS 342 537 bekanntge-
worden. Eine besonders einfachere Ausbildung
eines Kollisionsschutzes, wie sie der AT-PS 340 350
und der DE-AS 26 39 582 entnommen werden kann,
arbeitet mit Anschlagen, welche vor einer méglichen
Beschédigung der Ladearme einer Laderampe
durch den Schramarm miteinander kollidieren und
auf diese Weise eine weitere Zueinanderbewegung
von Laderampe und Schramarm verhindern.

Bei Schrdmmaschinen ist es nun bekannt zur
Verbesserung der Abstutzung der Schneidkrifte die
Laderampe in einer Weise abzusenken, daB das
Vorderende des Raupenfahrwerkes angehoben
wird. Auf diese Weise ergibt sich eine gréBere
Abstitzlange der Maschine und es kénnen die
Schram- bzw. Schneidkréfte besser aufgenommen
werden, ohne da$ die Maschine unzulassigen Vibra-
tionen bzw. Erschiitterungen ausgesetzt wird. Auch
bei derartigen Ausbildungen ist es aber nun wiin-
schenswert mit dem Schramkopf einer derartigen
Maschine Sohlenschnitte bzw. Unterschnitte zu
setzen und es soll somit der allseits schwenkbare
Schrédmarm, welcher die Schramképfe tragt, még-
lichst nahe an die Oberfliche der Laderampe
heranbewegt werden kénnen, ohne daB dies zu
einer unzulassigen Ber{thrung der Ladearme oder
Laderampe mit dem Schramarm fiihrt. Bei derartigen
Abstiitzungen der Schrdmmaschine durch eine
unter die Laufflachenebene des Raupenfahrwerkes
abgesenkte Laderampe muB nun die Laderampe
einen groBen Teil des Maschinengewichtes aufneh-
men und bei unebener Sohle kann dies zu Verwin-
dungen bzw. Querstellungen der Laderampe zur
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Laufftichenebene des Raupenfahrwerkes fihren.
Wenn nun lediglich Winkelmessungen in vertikaler
Richtung zur Ermittlung des relativen Abstandes
zwischen Laderampe und Schramarm in der Einrich-
tung zur Verhinderung der Kollision beriicksichtigt
werden, kann dies bei entsprechender Schragstel-
lung der Laderampe immer noch zu einer gefshrli-
chen Kollision fiihren. Andererseits wirde eine
generelle Berlcksichtigung eines maximal auftre-
tenden Schrégstellungswinkels der Laderampe
durch Verwindung derselben das AusmaB des
Unterschnittes bzw. eines Sohlenschnittes wesent-
lich verkleinern und den Einsatzbereich der Maschi-
ne schmaélern.

Die Erfindung zielt nun darauf ab, eine Einrichtung
der eingangs genannten Art zu schaffen, bei
welcher, insbesondere bei Maschinen, welche durch
Anheben ihres Maschinenvorderendes durch Ab-
senken der Laderampe an ihrer Laderampe abge-
stltzt sind, ein hohes MaB an Sicherheit gegen
Kollision gewdhrieistet ist und dennoch der Arbeits-
bereich der Maschine nicht beschrankt wird. Zur
Lésung dieser Aufgabe besteht die Erfindung im
wesentlichen darin, daB an der Laderampe wenig-
stens ein Sensor flr die Verwindung der Laderampe
bzw. die Querneigung der Laderampe zu der durch
die Laufflichen des Fahrwerkes gegebene Ebene
angeordnet ist. Dadurch, daB die Querneigung der
Laderampe bzw. die Verwindung der Laderampe
mitbericksichtigt wird, wird erméglicht, an derjeni-
gen Stelle, an welcher die Laderampe relativ zur
durch die Lauffliche der Raupen gebildete Ebene
tiefer liegt, auch tiefer in die Sohle zu schneiden,
wohingegen die Begrenzung der Verschwenkung
des Schrémarmes nach unten an derjenigen Stelle,
an welcher die Laderampe relativ zur Laufflichene-
bene des Raupenfahrwerkes héher liegt, zu einem
friheren Zeitpunkt bzw. bei geringeren Schwenk-
winkeln bereits einsetzt.

In besonders einfacher Weise kann der Sensor
hiebei als Inklinometer ausgebildet sein, wobei
vorzugsweise wenigstens ein Inklinometer an der
Laderampe und ein weiteres Inklinometer am Rah-
men der Maschine festgelegt ist.

Alternativ kdnnen in einfacher Weise als Sensor
Dehnungsmefstreifen, insbesondere in Briicken-
schaltung, verwendet werden, wobei in besonders
vorteilhafter Weise eine DehnungsmeBstreifenbriik-
ke am relativ zur Maschine gefiihrten Trog des mit
der Laderampe verbundenen Abférdermittels, ins-
besondere des mit der Laderampe verbundenen
Kastens des Kettenforderers, angeordnet ist. Eine
derartige Ausbildung ist immer dann von besonde-
rem Vorteil, wenn die Laderampe starr mit dem
Kasten des Kettenfoérderers verbunden ist, und der
Kasten des Kettenforderers die im wesentlichen
parallel zur Sohlenebene bzw. der Laufflaiche des
Raupenfahrwerkes verlaufende Schwenkachse fir
die Absenkung bzw. Anhebung der Laderampe
trégt. Der Kasten des Kettenforderers ist in der
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Regel derjenige Bauteil, welcher am leichtesten
verwunden werden kann, und es a8t sich daher am
Kasten des Ketten forderers in besonders einfacher
Weise das AusmaB der Verwindung durch eine
DehnungsmeBstreifenbriicke messen.

Eine weitere vorteilhafte Ausgestaltung der Erfin-
dung ergibt sich dadurch, daB zwischen Laderampe
und Rahmen eine kardanische und l&ngenveranderli-
che oder biegsame Welle angeordnet ist, wobei ein
Ende der Welle drehfest festgelegt und das andere
Ende der Welle mit einem Drehsensor gekuppelt ist.

Laderampen werden in der Regel von zwei
auBermittig angeordneten Schwenkzylindern relativ
zum Maschinenrahmen angehoben bzw. abgesenkt.
Die Erfassung der Verwindung der Laderampe bzw.
der Querneigung der Laderampe zu der durch die
Laufflichen des Fahrwerkes gegebenen Ebene a8t
sich bei derartigen Ausbildungen in besonders
einfacher Weise dadurch erzielen, daB auBerhalb der
Langsmitte der Maschine zwei WinkelmeBvorrich-
tungen, insbesondere Winkelkodierer, mit den Rah-
men mit der Laderampe gelenkig verbindenden
Streben, insbesondere den Schwenkzylindern, ver-
bunden sind. Anstelle einer Winkelmessung kann in
diesen Fallen die Elongation, insbesondere unter
Verwendung von Wegaufnehmern fir die Kolbenwe-
dge, gemessen werden.

Die Erfindung wird nachfolgend an Hand von in
der Zeichnung schematisch dargestellten Ausfih-
rungsbeispielen naher erldutert. In dieser zeigen:
Fig.1 und Fig.2 schematische Seitenansichten einer
Maschine mit unterschiedlicher Schramarmsteliung;
Fig.3 eine schematische Vorderansicht einer
Schrammaschine mit (bertrieben dargestellter
Schrégstellung der Laderampe; Fig.4 den sich bei
einer Schragstellung nach Fig.3 ergebenden zulassi-
gen Weg des Schramarmes; Fig.5 eine erste
Ausbildung der Anordnung von als Inklinometer
ausgebildeten Sensoren; Fig.6 eine abgewandelte
Ausbildung mit einer Mehrzahl von Inklinometern:
Fig.7 eine Ausbildung mit einer DehnmeBstreifen-
bricke am Kasten eines Kettenférderers; Fig.8 eine
Ausbildung der MeBvorrichtung mit einem Drehsen-
sor und einer Welle, wobei die Art der Festlegung
vergréBert in Fig.9 dargestellt ist, und Fig.10 eine
abgewandelte Ausbildung mit WinkelmeBeinrichtun-
gen an den Pflugzylindern.

In Fig.1 ist eine Teilschnittschrammaschine |
dargestellt, deren Raupenfahrwerk 2 durch eine
Laderampe 3 im Bereich seines vorderen Endes von
der Sohlenebene 4 abgehoben ist. Die Verstelizylin-
der fir die Absenkung der Laderampe 3 sind hiebei
der Einfachheit halber zur besseren Ubersichtlich-
keit nicht eingezeichnet. An einem Turm 5 ist ein
Schramarm 6 um eine im wesentlichen parallel zur
Laufwerksfidche verlaufende Achse 7 schwenkbar
angeordnet. Der Turm 5 selbst ist wiederum um eine
im wesentlichen lotrechte Achse schwenkbar, so
daB der Schramarm 6 allseitig schwenkbar ist. Am
vorderen Ende des Schramarmes 6 sind Schram-
képfe 8 rotierbar gelagert.

Je nach Stellung der Laderampe 3 ergibt sich ein
mehr oder minder groBer Bereich a fir den mégli-
chen Unterschnitt bzw. Sohlenschnitt, wobei die
zulassigen Schwenkwinkel von Schramarm und

0221 883

10

15

25

30

35

40

45

50

55

60

65

4

Laderampe in Fig.2 erlautert werden.

In Fig.2 entsprechen die Bezugszeichen der
Darstellung in Fig.1, wobei nunmehr der Schra-
marm 6 in Richtung nach aufwirts verschwenkt ist.
Die maximale Absenklage des Pfluges bzw. der
Laderampe 3 ist durch die Gerade 9 und die
maximale Schwenkiage in Richtung nach unten des
Schramarmes 6 durch die Gerade 10 angedeutet.
Zwischen Laderampe 3 und Schramarm 6 verbleibt
ein zuldssiger Schwenkwinkel , in welchem der
Unterschnitt moglich ist. Der anschiieRende
Schwenkwinkelbereich kann bereits zu Kollisionen
fihren, wobei eine derartige Kollision in Abhangig-
keit von der Schwenkstellung p des Schriamarmes
bzw. der Schwenkstellung des Pfluges bzw. der
Laderampe 3 aus der Nullage heraus mdoglich ist. Bei
der Seitenansicht wird naturgemaB nur die vertikale
Verschwenkung von Pflug- bzw. Schramarm beriick-
sichtigt.

Wie sich aus Fig.3 ergibt, kann bei einer Anhe-
bung des Raupenfahrwerkes 2 der Schrammaschi-
ne 1 bei unebener Sohle eine Verschwenkung der
Laderampe relativ zur Laufwerksebene 11 der
Raupen erfolgen, wobei die Verschwenkung durch
die Gerade 12 schematisch angedeutet ist. Der
Schrémarm 6 trigt wiederum an seinem freien Ende
die rotierbar gelagerten Schramképfe 8 und in der
Projektion nach Fig.4 ist ersichtlich, daB bei einer
Schragsteliung der Laderampe 3 in Ubereinstim-
mung mit Fig.3 bei einem Verschwenken des
Schramarmes 6 bzw. der Képfe 8 nach links die
Begrenzung der Verschwenkung friher erfoigen
muB, als bei einer Verschwenkung nach rechts, um
eine Kollision mit der Laderampe zu vermeiden. Die
beim Schrimen Ublicherweise vorgenommene Kopf-
bewegung wird hiebei durch die Linie 13 schema-
tisch angedeutet. Die Kopfbewegung muB in einer
Weise erfolgen, daB die Kollision mit der nunmehr
schraggesteliten Laderampe 3, schematisch ange-
deutet durch die Schragstellung der Geraden 12, mit
Sicherheit vermieden wird.

Bei der Ausbildung nach Fig.5 weist die Laderam-
pe 3 ein Inklinometer 14 auf. Am starren Maschinen-
rahmen 15 ist ein weiteres Inklinometer 16 vorgese-
hen. Die Verwindung, wie sie bei einer Abstutzung
der Maschine auch durch die Laderampe 3 auftreten
kann, ergibt sich hier als Differenz der MeBwerte der
beiden Inklinometer 16 und 14.

Bei der Ausbildung nach Fig.6 sind zur Verbesse-
rung der MeBgenauigkeit an der Laderampe 3 zwel
Inklinometer 14 vorgesehen. Mit der Laderampe 3 ist
ein Kasten 17 verbunden, in welchem der Kettenfér-
derer gefthrt ist. Die Differenz der Signale des
Inklinometers 16 und des Mittelwertes der beiden
inkiinometer 14 ergibt hiebei einen MeBwert fir die
Torsion des Kastens. Die Verbiegung des Ladeti-
sches entspricht hiebei der Differenz der MeBwerte
der beiden auf dem Ladetisch bzw. der Laderampe 3
angeordneten Inklinometer und ergibt eine zusatzli-
che Mdéglichkeit der Beriicksichtigung unzulassiger
Schwenkstellungen des Schramarmes.

Bei der Ausbildung nach Fig.7 wird unmittelbar die
Torsion des bereits in Fig.6 beschriebenen Kastens
17 fir den Kettenférderer gemessen. Der Kasten 17
ist um eine Anlenkachse 18 schwenkbar am Maschi-
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nenrahmen festgelegt, so daB bei einer Verwindung
bzw. Verschwenkung der Laderampe 3 die gesamte
Deformation am schwéachsten Teil und damit als
Torsion des Kastens des Kettenforderers auftritt.
Die Torsionsspannungen werden mit einer Dehn-
meBstreifenbricke 19 gemessen, wobei die MeB-
werte der Brickenschaltung einem schematisch
dargestellten Auswertegerat 20 zugefuhrt werden.
Das Auswertegerat 20 ist mit der Steuerung des
Antriebes fur die Laderampe bzw. den Schramarm
verbunden. Bei dieser Ausbildung wird von der
Annahme ausgegangen, daB der Ladetisch bzw. die
Laderampe selbst starr bleibt und nicht in sich einer
Verwindung bzw. Verbiegung unterworfen ist.

Bei der Ausbildung nach Fig.8 und 9 ist zwischen
Laderampe 3 und Maschinenrahmen 15 eine karda-
nische und teleskopische Welle angeordnet. Diese
Welle kann auch als biegsame Welle ausgebildet
sein. Die Festlegung dieser Weile erfolgt, wie in Fig.9
deutlich dargestellt ist, am Ladetisch 3 drehfest
unter Verwendung eines kardanischen Gelenkes 21.
Die Welle 22 selbst ist langenverénderlich und Gber
ein weiteres kardanisches Gelenk 23 mit einem
Drehsensor 24 verbunden. Die MeBwerte des Dreh-
sensors 24 kdnnen wiederum einer in Fig.7 darge-
stellten Auswerteschaltung 20 zugefihrt werden.

Bei der Ausbildung nach Fig.10 sind Drehsenso-
ren 25 mit den Lagern der Pflugzylinder verbunden.
Die Pflugzylinder 26 dienen der Absenkung bzw.
Anhebung der Laderampe und je nach Verschwen-
kung der Laderampe 3 ergibt sich ein verschiedener
MeBwert fir den Winkel zu beiden Seiten der
Maschine. Der Winkel wird als Winkel 1 bzw. 2
gemessen werden, wenn die Laderampe zum Ma-
schinenrahmen 15 schrag steht, wobei dies durch
die Ungleichheit der beiden zu beiden Seiten
gemessenen Winkel zum Ausdruck gebracht wird.
Die MeBwerte werden wiederum einer Auswerte-
schaltung 20 zugefiihrt. Alternativ kann anstelle
eines Drehwinkelsensors fiir die Messung des
Winkels d je ein Wegaufnehmer mit einem Kolben
des Pflugzylinders 26 verbunden sein. Eine unter-
schiedliche Ausfahrlange der beiden Pflugzylinder
26 ergibt ebenso ein MaB fir die Verwindung der
Laderampe 3 und dieses MaB kann unter Zuhilfenah-
me einer entsprechenden Auswerteschaltung 20 fir
Steuerbefehle bzw. Kontrolleinrichtungen fir den
Schwenkantrieb von Laderampe bzw. Schramarm
herangezogen werden.

Patentanspriiche

1. Einrichtung zum Verhindern der Kollision
einer Laderampe (3) einer Schrammaschine (1)
mit dem Schwenkarm oder Losewerkzeug (6)
derselben, mit welcher der relative Abstand
zwischen Laderampenoberseite und Schra-
marm bzw. Losewerkzeug (6) erfaBt wird, und
bei Unterschreiten eines Mindestabstandes der
Schwenkantrieb fiir die Laderampe {3) und den
Schramarm (6) in Richtung zueinander blockiert
und/oder ein Signal abgegeben wird, dadurch
gekennzeichnet, da an der Laderampe (3)
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wenigstens einn Sensor (14, 19, 24, 25) fur die
Verwindung der Laderampe bzw. die Quernei-
gung der Laderampe zu der durch die Lauffla-
chen des Fahrwerkes (2) gegebene Ebene (11)
angeordnet ist.

2. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, daB der Sensor als Inklinome-
te (14) ausgebildet ist. (Fig. 5)

3. Einrichtung nach Anspruch 2, daB wenig-
stens ein Inklinometer (14} an der Laderame (3)
und ein weiteres Inklinometter (16) am Rahmen
(15) der Maschine (1) festgelegt ist. (Fig. 6)

4. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, daB3 der Sensor als Dehnungs-
meBstreifen (19), insbesondere in Briicken-
schaltung, ausgebildet ist. (Fig. 7)

5. Einrichtung nach Anspruch 4, dadurch
gekennzeichnet, daB eine DehnungsmeBstrei-
fenbriicke (19) am relativ zur Maschine (1)
gefihrten Trog des mit der Laderame (3)
verbundenen Abfordermiittels, insbesondere
des mit der Laderampe (3) verbundenen Ka-
stens (17) des Kettenférderers, angeordnet ist.
(Fig.7)

6. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, daB zwischen Laderampe (3)
und Rahmen (15) eine kardanische und langen-
veranderliche oder biegsame Welle (22) ange-
ordnet ist, wobei ein Ende der Welle drehfest
festgelegt und das andere Ende der Welle mit
einem Drehsensor (24) gekuppelt ist. (Fig. 8, 9)

7. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, daB8 auBerhalb der Langsmitte
der Maschine (1) zwei WinkeimeBvorrichtungen
(25), insbesondere Winkelkodierer, mit den
Rahmen (15) mit der Laderampe (3) gelenkig
verbindenden Streben, insbesondere den
Schwenkzylindern  (22), verbunden sind.
(Fig. 10)

8. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, da8 mit auBermittigen telesko-
pischen Streben, insbesondere den auBermitti-
gen Stellzylindern (26) fur die Verschwenkung
der Laderampe (3), Wegaufnehmer fir die
Elongation bzw. die Kolbenwege verbunden
sind.
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