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Beschreibung

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Steue-
rung eines Seilkran-Automaten gem3B Oberbegriff
des Anspruches 1 und eine hydraulische Steue-
rung gemaB Oberbegriff des Anspruches 2.

Ein derartiges, gattungsgemiBes Verfahren
bzw. die entsprechende hydraulische Steuerung ist
aus der AT-PS 328 505 bekannt. Diese bekannte
automatische Steuerung eines Kranseilbahnwagens
bzw. Kranseil-Automaten zur Lastbef&rderung, bei
der eine Klemmvorrichtung zum Feststellen des
Seilkran-Automaten und ein mit diesem durch eine
Verriegelung verbindbares Lastpendel bzw. ein
Lasthaken vorgesehen sind, weist den Nachteil auf,
daB bei Erreichen der Betriebsstellung, also der
Stellung, in der der Seilkran-Automat die Last ab-
seilen oder anheben soll, sicherheitstechnisch nur
eine Verzdgerungszeit bis zur eigentlichen Schalt-
stellung, in der die Arbeitszylinder betétigt werden,
vorgesehen ist. Diese Verz8gerungszeit ist zwar
wesentlich, da beim Stilistand des Seilkran-Auto-
maten zundchst mindestens ein gewisses Ausklin-
gen der Schwingungen des Tragseils abgewartet
werden muB, bevor die Klemmbacken-Einrichtung
zum Festklemmen des Seilkran-Automaten am
Tragseil eingeschwenkt und festgesetzt werden
kann.

Vom Sicherheitsstandpunkt nachteilig ist je-
doch, daB Ein-und Ausfahr-Bewegungen des Last-
hakens, insbesondere mit daran angebrachter Last,
in der Betriebsstellung im wesentlichen vertikale
Schwingungen ausldsen  kdnnen, die ein
"Freischalten" der Arbeitszylinder und damit der
Klemmbacken mit sich bringen k&nnen. Es er-
scheint daher mdglich, daB beim SchlieBen der
Lastklauen um die aufzunehmende Last, die
Schwingungen des Lasthakens den Seilkran-Auto-
maten "freischalten". Abgesehen von einer hier-
durch bedingten erh8hten Unfallgefahr kann es
hierdurch erforderlich werden, daB der Seilkran-
Automat zundchst auf alle Fille verfahren werden
muB, damit sich der vorgesehene Druckspeicher
fur die erneute Beaufschlagung der Klemmbacken
und der weiteren Arbeitszylinder zunidchst wieder
aufladen kann. Im unginstigsten Fall muB der
Seilkran-Automat sogar abgesenkt werden, damit
man wieder einen definierten Betriebszustand er-
reicht.

Ein weiterer, nicht zufriedenstellender Aspekt
kann bei dem bekannten Seilkran-Automaten darin
gesehen werden, daB er mit einem 2-Wege-Ventil
in Form eines Wechselventils ausgelegt ist, das
wihrend des Umschaltvorganges Druckdl in den
Tank verliert. Ein weiterer moglicher Nachteil be-
steht darin, daB ein Schieberventil verwendet wird,
das jedoch bekannterweise in der "Null"-Stellung
Leckverluste mit sich bringt, da keine absolute
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Dichtheit bei dieser Art von Ventilen fiir die beim
Seilkran-Automaten vorhandenen hohen Driicke er-
reicht wird. Es treten daher Leckverluste auf, so
daB dadurch ein Absinken des Druckes in den
entsprechenden Arbeitszylindern mit daraus resul-
tierenden Unfallgefahren mdglich erscheint. Zum
anderen bedarf ein derartiges Schiebeventil bzw. 2-
Weg-Ventil einer schlagartigen Betdtigung beim
Umschalten, so daB Aspekie des Materialverschlei-
Bes und abrupte Betriebsdnderungen des Seilkran-
Automaten eintreten.

Anders ausgelegte hydraulische Steuerungen
fur Seilkran-Automaten sind zum Beispiel aus den
AT-PSn 378 943 und 379 994 bekannt.

Ausgehend vom vorgenannten Stand der Tech-
nik liegt der Erfindung die Aufgabe zugrunde, die
sicherheitstechnischen Aspekte des Seilkran-Auto-
maten dahingehend zu verbessern, daB auch
Schwingbewegungen am Lasthaken kein Freischal-
ten des Seilkran-Automaten mit ausreichender Si-
cherheit herbeiflihren k&nnen und daB auch im
Hinblick auf das Erreichen der Schalistellung zur
Beaufschlagung der Arbeitszylinder aus der"Null"-
Stellung heraus, dies mit hoher Sicherheit durch-
fUhrbar ist, wobei die konstruktive Auslegung einen
weitgehend regelbaren, allmahlichen Steuerungs-
vorgang zulaft, bei dem Leckverluste weitestge-
hend unterbunden werden kénnen.

Diese Aufgabe wird erfindungsgemiB bei ei-
nem gattungsgemdBen Verfahren durch die Merk-
male des kennzeichnenden Teils des Anspruches 1
und bei einer gattungsgemiBen Steuerung durch
die Merkmale des kennzeichnenden Teils des An-
spruches 2 geldst.

Ein wesentlicher Gedanke kann daher darin
gesehen werden, neben einer ersten Verzdge-
rungszeit zur Erreichung der Schaltstellung noch
eine weitere Verzdgerungszeit konstruktiv in die
hydraulische Steuerung miteinzubauen, die ein ver-
sehentliches, nicht gewolltes Freischalten durch
Schwingbewegungen am Lastpendel verhindert.
Darliber hinaus ist die Entkopelung der zwei Haupt-
ventile zur Beaufschlagung bzw. Entlastung der
Arbeitszylinder Uber separate Einzelventile gelost.
Diese Ventile, die vorteilhafterweise als Einweg-
Ventile in Kugelsitz-Ventilausfliihrung ausgelegt
sind, nehmen jeweils eine Stellung ein, die komple-
mentédr zur Stellung des anderen Ventils ist. Das
heiBt, bei gedffnetem Druckventil ist das Druckent-
lastungsventil vorher geschlossen und umgekehrt.

Die erste Verzdgerungszeit wird bei der hy-
draulischen Steuerung vorteilhafterweise durch die
Komponenten einer Verzdgerungsstrecke zwischen
dem das Druckventil betdtigenden St6Bel und die
entsprechende Vorspannung eines Steuerkolbens
18 realisiert.

Die zweite Verzégerungszeit, die auch als pro-
portional zu einer zweiten Verzdgerungsstrecke an-
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gesehen werden kann, wird durch die Strecke bzw.
Zeit bestimmt, die ein Steuerhebel bendtigt bzw.
zurlicklegen muB, um in den Wirkbereich eines
vom Lastpendel betdtigbaren Steuerbolzens zu ge-
langen. Der Steuerhebel selbst kann dabei abhin-
gig von seiner "Null"-Stellung als geradelinige
Steuerstange oder mit teilkreisférmiger Ausneh-
mung gestaltet sein. Die Verwendung separater
Kugelsitzventile und deren Ansteuerung stellt dabei
sicher, daB Leckverluste auch bei langen Standzei-
ten in der Betriebsstellung, in der zum Beispiel die
Arbeitszylinder beaufschlagt sind, nicht aufireten.
Die Konstruktion des Steuerhebels mit einer
Schwenkbewegung in Art von Uhrzeigern um seine
Achse bzw. mit einer leichten Schrigauslenkung
gegen die Achse gestattet es, daB bei zuverldssig
eingefahrenem Lastpendel und Betdtigung einer
entsprechenden Freischaltmechanik fiir die Klemm-
backen der Steuerhebel aus einer Wirkverbindung
mit der Schaltkulisse bewegbar ist und allmahlich
kraftbeaufschlagt lber den vorgespannten Steuer-
kolben der Ventile in seine Nullstellung zurlickkeh-
ren kann.

Die Arbeitszylinder flir das Einschwenken der
Klemmbacken bzw. der Betdtigung der Klemmbak-
ken selbst sind zweckmaBigerweise so miteinander
gekoppelt, daB erst nach dem =zuverldssigen Ein-
ricken und Einschwenken ein Uberlauf zum Ar-
beitszylinder der Klemmbecken freigegeben wird,
so daB erst dann der Festsetz-Vorgang beginnt.
Dies stellt sicher, daB Schwingbewegungen des
Tragseils zumindest weitgehend abgeklungen sind
und die Klemmbacken somit zuverldssig am Trag-
seil festgesetzt werden k&nnen. Ohne daB dies
einer weiteren Erwdhnung bedarf, ist der Seilkran-
Automat gemdB der Erfindung flir den Einseil-Be-
trieb, Zweiseil-Betrieb oder Dreiseil-Betrieb alterna-
fiv ausstattbar.

Die erfindungswesentliche zweite Verzdge-
rungszeit kann daher als die Zeit definiert werden,
die der Steuerhebel bendtigt, um von der Schalt-
stellung bis zu einem mit dem Lastpendel in Wirk-
verbindung stehenden Steuerbolzen zu gelangen.
Wihrend dieser Zeit ist daher sicherheitstechnisch
ein unkontrolliertes Freischalten des Seilkran-Auto-
maten nicht mdglich.

Die Erfindung bringt daher die Vorteile mit
sich, daf8 der Schalthebel durch die Steuerung liber
eine Schaltkulisse einen Schaltkolben der Ventile
so beaufschlagen kann, daB stets das Druckent-
spannungsventil geschlossen ist und nachfolgend
das Druckventil &ffnet, um Uber das gedffnete Ven-
til die sichere Beaufschlagung der Arbeitszylinder
zu ermdglichen. Dieser Vorgang setzt dabei nicht
schlagartig ein, wie bei handelsiblichen Steuerven-
tilen, sondern erfolgt allmihlich, so daB Druckverlu-
ste vermieden werden. Die L&sung des Schalthe-
bels aus seiner an der Schaltkulisse arretierten
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Stellung durch eine seitliche, im Winkel zu seiner
Achse erfolgenden Bewegung wird liber Schriagfla-
chen eines Gestdnges und des Steuerbolzens be-
wirkt, so daB der Schalthebel aus seiner Stellung
an bzw. in der Schaltkulisse gedrlickt wird und
sowohl aufgrund des Druckes des Druckfluids als
auch einer Druckfeder wieder in seine Ausgangs-
stellung (Null-Stellung) gefiihrt wird. Der Schalthe-
bel kann daher bei Erreichen der Betriebsstellung
des Seilkran-Automaten, worunter der Ort verstan-
den wird, an dem die Last aufgenommen oder
abgeseilt werden soll, erst dann wieder von der
Schaltkulisse mitgenommen werden, wenn die
Schaltkulisse aufgrund der Bewegung des Zeit-
schaltkolbens wieder in ihre rechte Endlage gelangt
ist. In dieser Endlage wird der Schalthebel durch
eine Feder vor die Stirnfliche der Schaltkulisse
gedrickt.

Ein wesentlicher Vorteil der hydraulischen
Steuerung ist, daB die gesamte Steuerung in einem
geschlossenen, kompakten Block untergebracht ist,
der auch die mechanischen Komponenten unfaBt.
Hierdurch wird eine erh8hte Reparaturfreundlichkeit
erreicht. Auch ist eine zusiizliche Seilbruchsiche-
rung problemlos nachristbar. Des weiteren wird
erreicht, daB die Schaltvorgdnge erst bei aufgela-
denem Druckspeicher und ohne weitere Kontrolle
eines Druckwichters erfolgen kénnen. Die Zeit zwi-
schen der Entriegelung des Lasthakens bzw. der
Klemmung an das Tragseil und zwischen der fri-
hestmdglichen Wiederverriegelung bzw. L8sung
der Klemmung am Tragseil erfolgt Uber minde-
stens eine einstellbare Drossel, so daf eine auto-
matische Einstellung der Schaltzeit realisiert wird.
Die Erfindung erlaubt es daher, eine optimale hy-
draulische Steuerung flr einen Seilkran-Automaten
zu schaffen, der flr das Absenken oder Anheben
eines Lasthakens am Tragseil festgeklemmt wer-
den muB, wobei wihrend dieser Zeit die Verriege-
lung des Lasthakens gedffnet wird. Solange der
Seilkran sich am Tragseil bewegt und sich dadurch
die Seilrollen am Tragseil drehen, soll naturgemiB
kein Festklemmen am Tragseil erfolgen. Erst wenn
der Seilkran-Automat an der Stelle angelangt ist, an
der die Be- oder Entladung erfolgt
(Betriebsstellung), soll die eingebaute hydraulische
Steuerung das Festklemmen am Tragseil und die
Entriegelung des Lasthakens bewirken, um nach
erfolgter Be- oder Entladung und nach Einfahren
des Lasthakens diesen wieder zu verriegeln und
die Klemmung am Tragseil aufzuldsen.

Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung sind
in den Unteranspriichen beansprucht.

Die Erfindung ist nachstehend anhand schema-
tischer Hydraulik-Diagramme bzw. Querschnitte
durch die mechanische Steuerungseinrichtung
noch néher erldutert. Es zeigen:

Fig. 1 ein  schematisches  FluBdiagramm
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durch die Hydraulikleitungen und An-
schlisse mit der "Null"-Stellung eines
Steuerhebels mit einem gedffneten
Druckentspannungsventil und der Dar-
stellung der Verzdgerungsstrecke V 1;
das schematische FluBdiagramm nach
Fig. 1 mit dem Schalthebel in Schalt-
stellung bzw. mit strichpunktiertem Li-
nienzug in Betdtigungsstellung Uber
einen Steuerbolzen, wobei die Verzd-
gerungsstrecke V2 dargestellt ist;

eine Schnittdarstellung l3ngs der Linie
-1l nach Fig. 2 durch einen Teil der
mechanischen Schaltmechanismen
mit einer Stellung des Schalthebels, in
der dieser von einer Schaltkulisse ge-
steuert wird, wobei dies einer Phase
des noch nicht eingefahrenen Lastha-
kens entspricht;

eine vergleichbare Stellung nach Fig.
1, wobei der Steuerhebel sich in
Fahrt- bzw. Ruhestellung oder "Null"-
Stellung befindet;

eine leicht gednderte Darstellung des
Beispiels nach Fig. 1 mit der hydrauli-
schen Steuerung wdhrend der Fahrt
eines Seilkrans und vor Erreichen des
Betriebsdruckes.

Die hydraulische Steuerung 1 dient dazu, einen
Seilkran-Automaten zum Absenken oder Anheben
eines Lasthakens, der in den Zeichnungen nicht
dargestellt ist, am Tragseil festzuklemmen und die
Verriegelung des Lasthakens wdhrend dieser Zeit
zu Gffnen.

Solange sich der Seilkran am Drahtseil entlang
bewegt und sich dadurch die Seilrollen am Tragseil
drehen, soll naturgemiB ein Festklemmen am
Tragseil verhindert werden bzw. nur im Notfall,z.B.
Uber eine Seilbruchsicherung,erfolgen. Erst wenn
der Seilkran-Automat an der Stelle angelangt ist, an
der die Be- oder Entladung erfolgt, also die Be-
triebsstellung, soll die eingebaute hydraulische
Steuerung das Festklemmen am Tragseil und die
Entriegelung des Lasthakens bewirken, um nach
erfolgter Be- oder Entladung und nach Einfahren
des Lasthakens diesen wieder zu verriegeln und
die Klemmung am Tragseil wieder aufzul@sen.
Wihrend der Fahrt f6rdert eine Olpumpe 2 aus
dem Tank 3 stetig das Hydraulikfluid, das im Bei-
spiel ein Druckdl ist, in den kompakt ausgelegten
Steuerblock. Der Steuerblock umfaBt im Beispiel
nach Fig. 2 im wesentlichen sadmtliche Leitungen,
Zeitzylinder und Ventile sowie die mechanischen
Steuermechanismen, um die volle Funktion des
Seilkran-Automaten zu gewdahrleisten.

Im Beispiel nach Fig. 1 gelangt das Druckdl
aus der Pumpe 2 Uber ein Hochdruckfilter 4 und
ein Rickschlagventil 5 in einen Druckspeicher. Das

Fig. 2

Fig. 3

Fig. 4

Fig. 5
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in den Druckspeicher 6 gefdrderte Druckdl hat vor
allem die Funktion, bei Erreichen der Betriebsstel-
lung die Arbeitszylinder 22 bis 24 mit entsprechen-
dem Druckd! zu beaufschlagen. Der Druckspeicher
6 steht mit einem Druckventil 7 in Verbindung.
Dieses Druckventil 7 ist als Rlckschlagventil aus-
gebildet und weist eine Ventilkugel 8 auf, die in der
Stellung nach Fig. 1 gegen den Ventilsitz 29 an-
liegt, so daB das Ventil geschlossen ist.

Bei Erreichen eines eingestellten Speicherdruk-
kes im Druckspeicher 6 flieBt das Druckdl (iber ein
Druckbegrenzerventil 8 einerseits in einen Zeitzy-
linder 10 und andererseits Uber ein durchfluBmaBig
regelbares Drosselventil 14, wobei letzteres mit
dem Tank 3 in RickfluBverbindung steht.

Das in den Zeitzylinder 10 gepumpte Druckdl
schiebt dabei dessen Kolben 9 nach rechts und
bewegt damit die Kolbenstange 11 und daran an-
gelenkte Schaltkulisse 16 gegen die Kraft einer
Feder 12 nach rechts. In Fig. 1 ist dabei gerade die
"Null"-Stellung des Kolbens 9 bzw. eines Uber die
Schaltkulisse 16 steuerbaren Schalthebels bzw.
Schaltfingers 15 dargestelit.

Bei Beaufschlagung des Kolbens 9 mit Druckdl
wird der Kolben 9 nach rechts in eine bestimmte
Endposition bewegt, die nicht dargestellt ist. In
dieser Endposition gibt der Kolben einen Uberlauf
13 frei, so daB das weiterhin in den Zeitzylinder 10
geférderte Druckdl in den Tank 3 zurickflieBen
kann. In der rechten Endstellung des Kolbens 9
gelangt der Schalthebel 15 mit seinem unteren
Ende 50 in Eingriff mit der Vorderkante 17 der
Schaltkulisse, wobei das Einrlicken aus einer Nut
47 (Fig. 3) auf die Vorderkante 17 durch die Kraft
einer Feder 46 bewirkt wird.

Bei Erreichen der Betriebsstellung des
Seilkran-Automaten steht der Schalthebel 15 in der
in Fig. 1 gezeigten "Null"-Stellung, wobei jedoch
die Vorderkante 17 der Schaltkulisse 16 an seinem
unteren Ende 50 angreift. Der Kolben 9 ist in seiner
rechten Endstellung. Bei Erreichen dieser Betriebs-
stellung stoppt nunmehr die Druck8lzufuhr in dem
Zeitzylinder 10, so daB die Feder 12 den Kolben 9
allméhlich nach links verschiebt und dadurch das
Druckd! aus dem Zeitzylinder 10 liber das Drossel-
ventil 14 in den Tank 3 zurlickbef&rdert wird.

Um bei Erreichen der Betriebsstellung des
Seilkran-Automaten aus Sicherheitsgriinden eine
erste Verz8gerungszeit vorzusehen, ist eine Verzo-
gerungsstrecke V1 zwischen der Ventilkugel 28
und den diese betdtigenden Ventilst6éBel 30 kon-
struktiv vorgesehen.

In der in Fig. 1 gezeigten Stellung ist das
Druckentspannungsventil 20 zur Ruckflihrung des
Druckdls aus den Arbeitszylindern 22 bis 24 in den
Tank 3 in dieser Stellung gedffnet, bzw. nach Ent-
lastung der Arbeitszylinder wiederum geschlossen.
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Wird nun der Steuerhebel 15 aus seiner "Null"-
Stellung nach Fig. 1 mit Eingriff an der Vorderkante
17 der Schaltkulisse 16 in die"Schaltstellung” nach
Fig. 2 bewegt, so ist zundchst die Verzdgerungs-
strecke V1 zurlickzulegen. Der hierflir maBgebende
VentilstéBel 30 steht Uber den Steuerkolben
18,durch den der Schalthebel 15 zum Beispiel hin-
durchgefiinrt werden kann, so daB dadurch eine
kraftschllissige Betdtigung beider Elemente mdg-
lich ist, mit diesem in Verbindung. Der Steuerkol-
ben 18 ist zudem durch eine Feder 19 in Richtung
nach rechts vorgespannt. Hierdurch wirkt diese Fe-
derkraft 19 gegen eine durch die Schaltkulisse 16
auf den Steuerhebel 15 einwirkenden und nach
links gerichteten Kraft.

Beim Ubergang von der Fahrt- oder Ruhestel-
lung nach Fig. 1 wird der Steuerhebel 15 aus
seiner "Null"-Stellung in die in Fig. 2 mit ausgezo-
gener Linie dargestellte Stellung des Schalthebels
15 durch die Schaltkulisse bewegt. Der Schalthebel
15 flhrt sozusagen um seine Achse 48 eine Bewe-
gung im Uhrzeigersinn durch. Vor einer Offnung
des Ventils 7 ist auf alle Fille sichergestellt, daB
das Druckentspannungsventil 20 geschlossen ist.
Am geeignetsten geschieht dies bereits bei einer
minimalen Bewegung aus der "Null"-Stellung her-
aus, so daB nahezu die gesamte Verz8gerungsstre
ke bzw. die unter Berlicksichtigung der Federkenn-
linie 19 daraus resultierende erste Verz&gerungs-
zeit sicherheitstechnisch zur Verfligung steht. Die-
se erste Verz8gerungszeit kann je nach Auslegung
der einzelnen Komponenten zwischen ca. 2 bis 30
Sekunden betragen.

Die erste Verzdgerungszeit kann daher als
Zeitspanne definiert werden, die der Steuerhebel
15 bendtigt, um von seiner "Null"-Stellung bis zur
"Schaltstellung” zu gelangen. Diese erste Verzdge-
rungszeit dient sicherheitstechnisch vor allen Din-
gen dazu, nach Erreichen der Betriebsstellung des
Seilkran-Automaten eine Beruhigung des Tragsei-
les zu erreichen. Erst bei gedffnetem Druckventil 7
wird nach Ablauf der ersten Verzdgerungszeit zum
Beispiel der Arbeitskolben 22 des Einschwenkzylin-
ders mit Druckdl beaufschlagt, wobei der Klemm-
backenzylinder selbst erst nach Erreichen eines
Uberlaufs 26 betitigt wird.

In der in Fig. 2 gezeigten Betriebs- oder Ar-
beitsstellung strdmt daher Druckd! aus dem Druck-
speicher 6 Uber das Ventil 7 zu den Arbeitszylin-
dern 22 bis 24 und bewirkt dort das Festklemmen
des Seilkran-Automaten am Tragseil und die En-
triegelung des Lasthakens. Zugleich gelangt dieses
Druck8! zum zweiten Ventil 20, das jedoch noch
gesperrt ist, da es nur die Funktion der Druckent-
spannung der Arbeitszylinder beim Wiedereinfah-
ren des Lasthakens hat.

Die Zeit, die zwischen dem Erreichen der Be-
triebsstellung des Seilkran-Automaten und dem
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AuslGsen der Festklemmung verstreichen soll, kann
daher mittels des verstellbaren Drosselventils 14
reguliert werden.

Sobald nach erfolgter Be- oder Entladung der
nicht dargestellte Lasthaken wieder in den Seilkran-
Automaten einfahrt, 18st der Lasthaken Uber ein
Schaltgestdnge 41 und Uber eine Schrige 43 (Fig.
3, Fig. 4) den Steuerbolzen 40 bzw. Auslser aus.
Das heiBt, durch die Verschiebung des Schaltge-
stdnges 41 gegen eine Feder 42 nach oben (Fig.
3) gelangt die Schrige 43 in Gleiteingriff mit einer
Schriage 44 am Steuerkolben 40 und schiebt die-
sen gegen eine Feder 45 nach rechts. Der nach
Fig. 3 an der Vorderkante 17 der Schaltkulisse 16
gefilhrte Schalthebel 15 wird Uber die Ringfliche
52 des Steuerbolzens 40 nach rechts in eine ge-
wisse Schriglage entgegen der Federkraft 46 ge-
driickt. Die Fihrungs6finung 49 innerhalb des
Steuerkolbens ist dabei so gehalten, daB die ge-
ringflgige Schridglage aus der Senkrechten zur
Achse 48 noch ohne ein Verklemmen des Steuer-
hebels 15 in der Schaltkulisse oder dem Steuerkol-
ben 18 realisierbar ist.

Durch dieses Verschieben des Steuerbolzens
40, der in einer Flhrung 51 zum Beispiel des
Geh3uses gleitend bewegbar ist, wird das untere
Ende 50 des Steuerhebels 15 auBer Eingriff mit der
Vorderkante 17 der Schaltkulisse 16 gebracht und
in eine Nut 47 der Schaltkulisse eingeriickt. Bei
Erreichen dieser Stellung nach Fig. 4 bzw. der
strichpunktierten Stellung nach Fig. 2, bewirkt die
Federkraft 19 eine Verschiebung des Steuerkol-
bens nach rechts, so daB zundchst das Ventil 7
geschlossen wird und das Druckentlastungsventil
20 allm#hlich gedffnet wird, so daB die Arbeitskol-
ben 22 bis 24 druckentlastbar sind.

Das Druckdl kann in dieser Stellung aus den
Arbeitszylindern Uber das gedffnete Ventil 20 und
einer Rucklaufleitung 31 in den Tank 3 zurlickflie-
Ben. Die Klemmung des Seilkran-Automaten am
Tragseil wird damit aufgehoben und der Lasthaken
wieder verriegelt.

Der Seilkran-Automat ist damit wieder fahrbe-
reit. Wahrend der Weiterfahrt wird (iber die Olpum-
pe 2 zundchst der zum Teil entleerte Druckspei-
cher 6 wieder gefiillt und anschlieBend auch der
Zeitschaltzylinder 10, so daB der Schalthebel 15
wieder in eine Bereitschaftsstellung gelangt, in der
seine "Null"-Stellung nach Fig. 1 mit Anlage an der
Vorderkante 17 der Schaltkulisse 16 erreicht ist.

Um sicherheitstechnisch beim Erreichen der
Betriebsstellung des Seilkran-Automaten schwin-
gungsartige Ein- und Ausfahrbewegungen des
Lasthakens bzw. Lastpendelzylinders in den Giriff
zu bekommen, ist eine zweite Verzdgerungszeit
bzw. eine zweite Verzdgerungsstrecke V2 konstruk-
tiv vorgesehen. Diese Verzdgerungsstrecke ist un-
ter Sicherheitsaspekten deshalb erforderlich, da
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zum Beispiel in der Startphase des Absenkens
einer Last der Lasthaken Uber das Schaltgestidnge
41 eine Schaltbewegung, wie in Fig. 4 dargestellt,
verursachen k&nnte. Dies wiirde zum Sperren des
Ventils 7 und zum Offnen des Ventils 20 und damit
dem L&sen des Klemmbackenzylinders 23 fiihren,
was katastrophale Folgen haben k&nnte. Um dies
zu vermeiden, ist das Rickflihren des Schalthebels
15 (Fig. 2) aus der durchgezogenen Stellung in die
strichpunktierte Stellung in Richtung des Uhrzeiger-
sinns zeitgekoppelt Uber das Drosselventil 14 so
ausgelegt, daB der Schalthebel 15 die strichpunk-
tierte Stellung, in der die Beaufschlagung der Ar-
beitszylinder 22 bis 24 gestoppt wird, erst nach
einer zweiten Verzogerungszeit bzw. einer entspre-
chenden Zeitverzdgerungsstrecke V2 erreicht. Erst
dann ist ein Ausrilicken aus der Stellung nach Fig.
3 in die Stellung nach Fig. 4 md&glich.

In der Darstellung nach Fig. 5 haben die glei-
chen Bezugszeichen dieselbe Bedeutung wie in
den vorausgehenden Beispielen, wobei auch die
Gesamtfunktion entsprechend ausgelegt ist.

Patentanspriiche

1. Verfahren zur Steuerung eines Seilkran-Auto-
maten, bei dem bei Erreichen der Betriebsstel-
lung erst nach einer Verzégerungszeit die ar-
beitsmiBige Beaufschlagung der Arbeitszylin-
der (22,23,24) fir eine Klemmvorrichtung mit
Druckfluid freigegeben wird und anschlieBend
durch Einfahren des Lasthakens der Riicklauf
des Druckfluids aus den beaufschlagten Ar-
beitszylindern (22,23,24) in den Druckfluidtank
(3) durchgefiihrt wird,
dadurch gekennzeichnet,
daB die Freigabe des Riicklaufs des Druck-
fluids aus den beaufschlagten Arbeitszylindern
(22,23,24) mit einer ersten Zeitverzdgerung
(V1) nach Sperrung der Beaufschlagung der
Arbeitszylinder (22,23,24) durchgefiihrt wird
und
daB die Ausldsung fiir die Freigabe des Riick-
laufs durch eine Last oder Schwingung des
Lasthakens nach einer zweiten Verzdgerungs-
zeit (V2) vorgesehen wird.

2. Hydraulische Steuerung fiir einen Seilkran-Au-
tomaten,
die in Betriebsstellung des Seilkran-Automaten
nach einer einstellbaren ersten Verz&gerungs-
zeit (V1) die Arbeitszylinder (22,23,24) Uber ein
Druckventil (7) mit Druckfluid aus einem Druck-
speicher (6) beaufschlagt, mit einem Druckent-
spannungsventil (20) zur Rickflihrung des
Druckfluids von den Arbeitszylindern (22,23,24)
in einen Tank (3) und
mit einem Schalthebel (15) zur Betdtigung
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mindestens des Druckventils (7), wobei der
Schalthebel (15) mit einem Zeitschaltzylinder
(10) in Wirkverbindung steht, dadurch gekenn-
zeichnet,

daB das Druck- (7) und Druckentspannungs-
ventil (20) als separate Einwegventile ausgebil-
det und Uber einen vorgespannten Schaltkol-
ben (18) unter Berlicksichtigung der ersten
Verzdgerungszeit (V1) in jeweils eine komple-
mentire Offnungsstellung des einen und
Schliestellung des anderen Ventils bewegbar
sind,

daB eine mit dem Zeitschaltzylinder (10) ge-
koppelte Schaltkulisse (16) zur Steuerung des
Schalthebels (15) vorgesehen ist, wobei der
Schalthebel (15) durch einen Steuerbolzen (40)
auBer Wirkverbindung mit der Schaltkulisse
(16) bringbar ist, und

daB zwischen einem vom Lastpendel betdtig-
baren Schaltgestdnge (41,43) und dem Steuer-
bolzen (40) eine  Wirkverbindung  zur
"Freischaltung" mindestens eines Arbeitszylin-
ders (22,23,24) erst nach Ablauf einer einstell-
baren zweiten Verzdgerungszeit (V2) erfolgt.

Hydraulische Steuerung nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet,

daB durch ein Wiedereinfahren bzw. Schwin-
gen des Lasthakens der Schalthebel (15) durch
den Steuerbolzen (40) seitlich von der Schalt-
kulisse (16) weggedrdngt wird, so daB der
Schalthebel (15) mittels des federvorgespann-
ten Schaltkolbens (18) wieder in seine ur-
spriingliche Ausgangslage gelangt, wobei das
Druckventil (7) schlieBt und das Druckentspan-
nungsventil (20) &ffnet, so daB das Druckfluid
aus den Arbeitszylindern (22 bis 24) in den
Tank (3) zurlickflieBen kann.

Hydraulische Steuerung nach Anspruch 2 oder
3,

dadurch gekennzeichnet,

daB der in Richtung des Druckentspannungs-
ventils (20) vorgespannte Schaltkolben (18) auf
der Seite des Druckventils (7) so ausgebildet
ist, daB das Druckfluid eine Feder (19) des
Schaltkolbens (18) solange in Druckrichtung
unterstitzt, bis das Druckentspannungsventil
(20) gedfinet wird.

Hydraulische Steuerung nach einem der An-
sprliche 2 bis 4,

dadurch gekennzeichnet,

daB der Schalthebel (15) so gelagert ist, daB er
um seine Achse (48) sowohl eine Schwenkbe-
wegung um die Achse als auch eine radiale
Auslenkung dazu durchflihren kann.
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Hydraulische Steuerung nach einem der An-
sprliche 2 bis 5,

dadurch gekennzeichnet,

daB der Schalthebel (15) in seiner "Null"-Stel-
lung trotz Vorspannung Uber eine Feder (46)
bei einer Verschiebung der Schaltkulisse (16)
gleitend in einer Ausnehmung (47) der Schalt-
kulisse (16) geflihrt ist.

Hydraulische Steuerung nach einem der An-
sprliche 2 bis 6,

dadurch gekennzeichnet,

daB bei Erreichen der Betriebsstellung des
Seilkran-Automaten der Zeitschaltzylinder (10)
die Schaltkulisse (16) derart verschoben hat,
daB der Schalthebel (15) aufgrund der Feder-
kraft (46) gegen eine Mitnahmefldche (17) der
Schaltkulisse kraftschllssig anliegt.

Hydraulische Schaltung nach einem der An-
sprliche 2 bis 7,

dadurch gekennzeichnet,

daB die erste und zweite Verz&gerungszeit
Uber ein gemeinsames (14) bzw. zwei getrenn-
te Drosselventile einstellbar sind.

Claims

Method of controlling an automatic cable
crane, in which, when the operating position
has been reached, the pressurisation of the
working cylinders (22, 23, 24) for a clamping
device hydraulic fluid in accordance with the
operation is released only after a delay time,
and the return flow of the hydraulic fluid from
the pressurised working cylinders (22, 23, 24)
into the hydraulic fluid tank (3) is subsequently
carried out by retracting the load hook, charac-
terised in that the release of the return flow of
the hydraulic fluid from the pressurised work-
ing cylinders (22, 23, 24) is carried out with a
first time delay (V1) after the pressurisation of
the working cylinders (22, 23, 24) has been
blocked, and in that the tripping for the release
of the return flow is provided by a load or
swinging of the load hook after a second delay
time (V2).

Hydraulic control for an automatic cable crane,
which control pressurises the working cylinders
(22, 23, 24) with hydraulic fluid from an accu-
mulator (6) via a pressure valve (7) in the
operating position of the automatic cable crane
after an adjustable first delay time (V1), having
a pressure relief valve (20) for returning the
pressure fluid from the working cylinders (22,
23, 24) into a tank (3), and having a switch
lever (15) for actuating at least the pressure
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valve (7), the switch lever (15) being oper-
atively connected to a time switch cylinder
(10), characterised in that the pressure valve
(7) and the pressure relief valve (20) are con-
structed as separate one-way directional valves
and can be moved via a prestressed shift
piston (18), taking the first delay time (V1) into
consideration, into a complementary opening
position of the one valve and a closing position
of the other valve in each case, in that a
shifting gate (16), coupled to the time switch
cylinder (10), is provided to control the switch
lever (15), it being possible for the switch lever
(15) to be moved by a control bolt (40) out of
operative connection with the shifting gate
(16), and in that an operative connection is
effected between the control bolt (40) and a
shift linkage (41, 43), which can be actuated by
the load pendulum, for "clearing" at least one
working cylinder (22, 23, 24) only after an
adjustable second delay time (V2) has
elapsed.

Hydraulic control according to Claim 2, charac-
terised in that the switch lever (15) is forced
away by the control bolt (40) to the side of the
shifting gate (16) by retraction or swinging of
the load hook, such that the switch lever (15)
passes into its original starting position again
by means of the springprestressed shift piston
(18), the pressure valve (7) closing and the
pressure relief valve (20) opening so that the
hydraulic fluid can flow back into the tank (3)
from the working cylinders (22 to 24).

Hydraulic control according to Claim 2 or 3,
characterised in that the shift piston (18), which
is prestressed in the direction of the pressure
relief valve (20), is constructed on the side of
the pressure valve (7) in such a way that the
hydraulic fluid continues to support a spring
(19) of the shift piston (18) in the direction of
pressure until the pressure relief valve (20) is
opened.

Hydraulic control according to one of Claims 2
to 4, characterised in that the switch lever (15)
is mounted in such a way that, about its axis
(48), it can carry out both a pivoting movement
about the axis and a radial deflection relative
thereto.

Hydraulic control according to one of Claims 2
to 5, characterised in that, despite presiress
via a spring (46), the switch lever (15) in its
"zero" position is guided in a sliding manner in
a recess (47) of the shifting gate (16) during
displacement of the shifting gate (16).
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Hydraulic control according to one of Claims 2
to 6, characterised in that, when the automatic
cable crane has reached the operating posi-
tion, the time switch cylinder (10) has dis-
placed the shifting gate (16) in such a way that
the switch lever (15) rests nonpositively against
a carrier surface (17) of the shifting gate as a
result of the spring force (46).

Hydraulic circuit according to one of Claims 2
fo 7, characterised in that the first and second
delay times are adjustable via a common (14)
or two separate throttle valves.

Revendications

Procédé de commande d'un mécanisme auto-
matique de blondin, dans lequel, lors de l'at-
teinte de la position de fonctionnement, aprés
écoulement d'un temps de retard, l'alimenta-
tion en vue du travail des vérins (22, 23, 24)
d'un dispositif de serrage est libérée avec un
fluide sous pression, puis, par mise en place
du crochet de chargement, le retour du fluide
sous pression hors des vérins (22, 23, 24)
alimentés s'effectue dans le réservoir & fluide
sous pression (3), caractérisé en ce que la
libération du retour du fluide sous pression
hors des vérins (22, 23, 24) alimeniés est
effectuée avec un premier temps de retard
(V1) aprés blocage de I'alimentation des vérins
(22, 23, 24) et en ce que le déclenchement de
la libération du retour, par une charge ou une
oscillation du crochet de chargement, est pré-
vue aprés écoulement d'un deuxiéme temps
de retard (V2).

Commande hydraulique pour mécanisme auto-
matique de blondin, qui, en position de fonc-
tionnement du mécanisme, aprés écoulement
d'un premier temps de retard réglable (V1),
alimente les vérins (22, 23, 24), par l'intermé-
diaire d'une soupape de pression (7), en fluide
sous pression venant d'un accumulateur 2
pression (B6), avec une soupape de détente
(20), pour refouler le fluide sous pression des
vérins (22, 23, 24) dans un réservoir (3) et
avec un levier de manoeuvre (15) pour l'action-
nement d'au moins la soupape de pression (7),
le levier de manoeuvre (15) étant relié fonc-
tionnellement & un vérin de manoeuvre tempo-
risé (10), caractérisée en ce que les soupapes
de pression (7) et de détente (20) sont réali-
sées sous forme de soupapes & une voie
séparées et sont déplagables, par l'intermé-
diaire d'un piston de manoeuvre (18) précon-
traint, en tenant compte du premier temps de
retard (V1), respectivement dans une position
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d'ouverture complémentaire de l'une et une
position de fermeture complémentaire de I'au-
tre soupape, en ce qu'est prévue une coulisse
de manoeuvre (16), couplée au vérin de ma-
noeuvre temporisé (10), en vue d'assurer la
commande du levier de manoeuvre (15), le
levier de manoeuvre (15) pouvant étre amené,
par une tige de commande (40), hors de liai-
son fonctionnelle avec la coulisse de manoeu-
vre (16), et en ce qu'entre une tringlerie de
manoeuvre (41, 43) actionnable par le pendule
de charge et la tige de manoeuvre (40) s'effec-
tue seulement aprés écoulement d'un deuxié-
me temps de retard réglable (V2) une liaison
fonctionnelle, pour la "manoeuvre de libéra-
tion" d'au moins un vérin de travail (22, 23,
24).

Commande hydraulique selon la revendication
2, caractérisée en ce que, par une remise en
place, ou oscillation du crochet de charge-
ment, le levier de manoeuvre (15) est écarté
par la tige de commande (40) latéralement de
la coulisse de manoeuvre (16), de sorte que le
levier de manoeuvre (15) revient & sa position
initiale, au moyen du piston de manoeuvre (18)
précontraint par un ressort, la soupape de
pression (7) se fermant et la soupape de dé-
tente (20) s'ouvrant, de sorte que le fluide sous
pression peut revenir des vérins (22 & 24),
dans le réservoir (3).

Commande hydraulique selon la revendication
2 ou 3, caractérisée en ce que le piston de
manoeuvre (18), précontraint en direction de la
soupape de détente (20), est réalisé, du cbté
de la soupape de pression (7), de telle fagon
que le fluide sous pression assiste un ressort
(19) du piston de manoeuvre (18), en direction
de la pression, jusqu'a ce que la soupape de
détente (20) soit ouverte.

Commande hydraulique selon I'une des reven-
dications 2 & 4, caractérisée en ce que le
levier de manoeuvre (15) est monté de fagon
qu'il peut effectuer tant un mouvement de pi-
votement autour de son axe (48) qu'également
un mouvement d'articulation radial par rapport
a celui-ci.

Commande hydraulique selon I'une des reven-
dications 2 & 5, caractérisée en ce que le
levier de manoeuvre (15) est amené, dans sa
position "zéro", malgré la précontrainte d'un
ressort (46), lors d'un déplacement de la cou-
lisse de manoeuvre (16), en coulissant dans un
évidement (47) de la coulisse de manoeuvre
(16)
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Commande hydraulique selon I'une des reven-
dications 2 & 6, caraciérisée en ce que lors de
|'atteinte de la position de fonctionnement du
mécanisme automatique du blondin, le vérin
de manoeuvre temporisé (10) a déplacé la
coulisse de manoeuvre (16) de telle fagon que
le levier de manoeuvre (15) appuie, avec tran-
smission d'effort, du fait de la force élastique
(46), contre une surface d'entralnement (17) de
la coulisse de manoeuvre.

Commande hydraulique selon I'une des reven-
dications 2 & 7, caractérisée en ce que le
premier et le deuxieme temps de retard sont
réglables par, respectivement, l'intermédiaire
d'une soupape d'étranglement commune (14)
et de deux soupapes d'étranglement séparées.
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