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(57)  Die Erfindung betrifft einen Manipulator, insbe-
sondere flir eine Streckenvortriebsmaschine, die Einsatz
im Bergbau unter Tage bei Ausfiihrung des Strecken-
ausbaus findet.

Der Manipulator /5/ besitzt einen teleskopisch aus-
ziehbaren Balken /7/, der einerseits mit dem sich mittels
Gegengewicht /11/ an die Strebausbaukappe selbstni-
vellierenden Halter /10/ ausgerustet ist, und andererseits
mit dem freien Endabschnitt /20/ in der Senkrechtebene
am Gelenk /8/ der Stltze /9/ des Auslegers /4/ drehbar
befestigt ist. Die Stellung des Balkens /7/ zwischen der
Vorderlage und der hinteren Ruhelage ist mittels Zylinder
/14/ gesteuert, der mit einem seinen Enden im Aufnah-

Manipulator, insbesondere fuer die Streckenvortriebsmaschine

mehalter /15/ des Auslegers aufgenommen ist. Der freie
Endabschnitt des Zylinders /14/ ist Gber Gelenk /17/ mit
dem Vorderhebel /18a/ und dadurch zugleich auch mit
den Hinterhebeln /18b/, verbunden. Der zweite Endab-
schnitt des Vorderhebels /18a/ und die zweiten Endab-
schnitte der Hinterhebel /18b/ sind dabei entsprechend
mittels Gelenk /19/ mit dem Balken /7/ und mittels Hin-
terbalkengelenk /21/ mit der Stutze /9/ verbunden, mit
welcher, ebenfalls tGiber das Gelenk /8/, der Endabschnitt
/12/ des Balkens /7/ befestigt ist. Die Hebel /18a, 18b/
weisen in Seitenansicht die Bogenform auf und deren
Bogenwdlbungen gegenseitig und nach aulRen gerichtet
sind. Der Balken /7/ ist mittels im seinen Innenraum auf-
genommenen Verschiebungszylinder /13/ ausziehbar.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Manipulator, insbe-
sondere fiir die Streckenvortriebsmaschine, der Einsatz
bei Ausfilhrung des Streckenausbaurahmens im Berg-
bau unter Tage findet.

[0002] Der Abbau der Streckenrdume in Kohlenflézen
erfolgt im wesentlichen mit Einsatz von Streckenvor-
triebsmaschinen. Abbau der Anstehenden Kohle in der
Strecke verlauft eigentlich einwandfrei, da die gegenwar-
tigen Auslegergewinnungsmaschinen mit Schréamar-
men, die an Endabschnitten der Ausleger montiert sind,
Uber ausreichende Leistung und Mandverfahigkeit ver-
figen. Problematisch ist jedoch die Absicherung des
OrtstoRes mittels individuellen Streckenausbau. Der Bo-
genausbaurahmen gehort den Streckenausbaugrundty-
pen. Er besteht aus mehreren miteinander mittels nach-
giebigen Schraubverbindungen verbundenen Segmen-
ten. Die Aufstellung eines Streckenausbaus im Ortstol
beruht auf Hochheben des hangendseitigen Ausbauseg-
ments und Erhaltung seiner gehobenen Position fir die
Zeitdauer der Bebauung von stoRseitigen Segmenten
und Ausflhrung deren Verbindung mit dem Hangend-
segment. Bei gewohnlichen Grolquerschnittstrecken
mit entsprechenden Ausbauprofilen von ausreichender
Mindestfestigkeit weist das Hingendsegment bedeuten-
de Masse auf, was Einsatz von entsprechenden mecha-
nischen Manipulatoren erzwingt.

[0003] Die Manipulatoren, die Ausstattung der Strek-
kenvortriebsmaschinen bilden, gehdren den am meisten
bei Streckenausbauaufstellung gebrauchten Hilfsvor-
richtungen. Aus der polnischen Patentbeschreibung PL
189490 ist beispielsweise eine Arbeitsbiihne fiir Bo-
genausbaumontage auf der Streckenvortriebsmaschine
bekannt, die sowohl das Hochheben und Erhaltung der
Hangendbogen in der gehobenen Position erméglicht,
als auch den Laufsteg flir Bergleute, die Héhenarbeiten
bei Verbindungen an stofl3seitigen Bogenelementen und
Auskleidung hinter dem Streckenausbaurahmen ausfiih-
ren, bildet. Der Ausbauaufzug ist an der Tragplatte be-
festigt, die mit dem Ausleger der Streckenvortriebsma-
schine mittels Gelenkverbindung steif verbundenist, wel-
che durch Aufzugzylinder erzwungene Bewegung in
Senkrechtrichtung zulasst. Am Aufzugsendabschnitt ist
der Kappenhalter befestigt, dessen Lage mittels Gegen-
gewicht ausgerichtet ist. Das aufgeschlossene Strecken-
hangende kann, nach dieser Lésung, im gewissen Ab-
stand von der Ortstof3linie verbaut werden, was sich aus
der Aufzugkonstruktion sowie deren Lokalisierung ergibt,
wobei der Aufzug die vordere Grenzweite des Schra-
marms nicht Uberschreiten kann. Ein Teil des aufge-
schlossenen Hangenden an der Ortsbrust bleibt deswe-
gen unbebaut, was in schwierigen Umstéanden ungulnstig
resultieren kann.

[0004] Eine dhnliche Lésung fir Kappenhochheben ist
aus der polnischen Patentbeschreibung PL 159334 be-
kannt. Das Hochheben und Erhalten des Ausbauhén-
gendbogens in der gehobenen Position erfolgt hier mit-
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tels Aufzug. Der Aufzug ist gelenkig in der Ebene befe-
stigt, die senkrecht zur am Ausleger der Schreckenvor-
triebsmaschine gesetzten Kastenkonstruktion verlauft,
wobei die Streckenvortriebsmaschine mittels an der Ka-
stenkonstruktion montierten Hydraulikzylinder gesteuert
ist. Diese Losung ermdglicht Einbau der Streckenaus-
baukappe oberhalb des Schramarms der Streckenvor-
triebsmaschine, es kann jedoch bei schwachem Han-
genden nicht ausreichend sein, da vom KohlenstoR3front
her gesehen noch eine nicht verbaute Strecke bleibt.
[0005] Die Manipulatoren, die auf bekannte Art und
Weise mit Ausleger-Streckenvortriebsmaschine verbun-
den sind und die Handhabung vor dem Schréamarm er-
mdglichen, sind beispielsweise aus deutscher Patentbe-
schreibung DE 10 2004 059 943 A1 bekannt. Das sind
aber die fachangepassten Konstruktionen an Bohrma-
schinenhandhabung in Ankerstrecken.

[0006] Die Hebe- und Operationsvorrichtungen zur
Kappenhandhabung der vom Stand der Technik bekann-
ten Konstruktionen der Streckenvortriebsmaschinen
bauen relativ gro und bedirfen relativ viel Raum auf
oberer Auslegeroberflache, auch zusammengelegt, was
der Ubersichtlichkeit der Abbaustrecke stért. Zwecks ex-
akter Einstellung des Ausbaubogens und sein Nachdriik-
ken gegen die Auskleidung sind Mandver der Gewin-
nungsmaschine in Achse der Abbaustrecke erforderlich.
[0007] Aufgabe der Erfindung ist es, einen Manipula-
tor, insbesondere fir die Streckenvortriebsmaschine zu
schaffen, welcher Einbauen der Hangendkappe, auch
Uberholend bezliglich der Schramarmslage, in Phase der
Ausbauausfiihrung erlaubt, ohne mit der Streckenvor-
triebsmaschine zwecks exakten Kappenpositionierung
mandvrieren missen.

[0008] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaf dadurch
geldst, dass der Zylinder, mit dem der Balken hochge-
hoben und in der senkrechtebene drehgesteuert ist, mit
seinem freien Endabschnitt Giber Hebel sowohl mit dem
Balken, als auch mit der Stiitze der starren Basisplatte
mit drin drehbar aufgenommenem Balken verbunden ist.
Sowohl das Gelenk, das den Vorderhebel am Balken be-
festigt, als auch das Gelenk, das die Hinterhebel an der
Stlitze befestigt, sind exzentrisch zur Achse dieses Ge-
lenks lokalisiert, welches den Balkenendabschnitt mit der
Stitze verbindet. Also die Gelenke an freien Endab-
schnitten der Hebel, sowie das fiir sie gemeinsame Ge-
lenk, dass sie mit dem Steuerzylinder verbindet, zeich-
nen einen Dreieck mit bei Balkenbewegung variieren-
dem Scheitelwinkel auf, der das Einfassen des Balken-
befestigungsgelenks zwischen Zylinderhebel erlaubt,
wodurch eine Balkenauslenkung um den Winkel von et-
wa t Rd. beim kompakten, niedrigen Bau der Hebelkon-
struktion, also das Einfahren des Balkens aufs Hintere
des Auslegers in Abbauphase der Gewinnungsmaschine
mdglich ist.

[0009] Indereinfachen Ausgestaltung sind die Hinter-
hebel mit deren zweiten freien Endabschnitten in Gelen-
ken an dergleichen Stitze befestigt, an welcher der Bal-
ken drehbar befestigt ist.
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[0010] Es ist glinstig, wenn die Achse des Hinterhe-
belgelenks an der Stiitze und die Achse des Gelenks der
Vorderhebel an gegeniiberliegenden Seiten der durch
Achse des Gelenks des freien Zylinderendabschnitts und
durch Achse des den Balkenabschnitt im Halter aufneh-
menden Befestigungsgelenks verlaufenden Flache loka-
lisiert sind, was fiir die richtige Anordnungsgeometrie der
Gelenke sorgt.

[0011] Die Spur der Flache, die durch die Achse des
freien Endabschnitts des Balkenhubzylinders sowie
durch Achse des den Balkenendabschnitt im Halter be-
festigenden Gelenks verlauft, bildet in bevorzugter Aus-
gestaltung eine Winkelhalbierende des veranderlichen
Winkels, der durch Achsen der Hebelgelenke und durch
die Achse des Gelenks des freien Endabschnitts des Zy-
linders bestimmt ist.

[0012] Es st richtig, wenn das Gelenk des freien End-
abschnitts des Balkenhubzylinders in jeder Stellung des
Balkens die niedrigere Lage annimmt, als diese, die vom
Gelenk fiir Befestigung des Balkenendabschnitts an der
Stutze festgelegt ist.

[0013] Das Gelenk, das den Balken an der Stitze be-
festigt, greift im Ruhestand des Balkens zweckvoll frei
zwischen Hebel

arme ein.

[0014] Bei der einfachsten Ausgestaltung weist der
Manipulator mindestens zwei parallel zueinander verlau-
fenden und an duReren Endabschnitten eines gemein-
samen Bolzens des freien Endabschnitts des Balken-
hubzylinders platzierten Hinterhebel sowie mindestens
einen dazwischen lokalisierten, zu ihnen parallel verlau-
fenden Vorderhebel auf, der einerseits am gemeinsamen
Bolzen des freien Endabschnitts des Zylinders und an-
dererseits am Gelenk, das den Vorderhebel mit dem Bal-
ken verbindet, befestigt ist.

[0015] Esist ausreichend, wenn der Manipulator zwei
Hinterhebel, die an Endabschnitten des gemeinsamen
Bolzens gesetzt sind, sowie einen zwischen ihnen ange-
ordneten Vorderhebel besitzt.

[0016] Jeder der Hinter- und Vorderhebeln weist in
Seitenansicht vorzugsweise die Bogenform mit den ge-
geneinander nach aufien gerichteten Bogenwdlbungen
auf, was die Uberlappung auf Gelenk erlaubt, das den
Balkenendabschnitt an der Stiitze in der Ruhelage befe-
stigt.

[0017] Der Balken besteht vorzugsweise aus zwei mit-
einander teleskopisch verschieblich gekoppelten Rohr-
formstlicken, im Innenraum deren ein Verschiebungszy-
linder angeordnet ist, was die exakte Regelung der Bal-
kenlange bei gleichzeitig kompaktem Balkenbau ermég-
licht.

[0018] Der Balken kann aus rinnenartigen Formstiik-
ken bestehen, die nach oben bzw. nach unten in Ruhe-
lage des Balkens gedffnet sind.

[0019] Es ist auch vorteilhaft, wenn der freie Balke-
nendabschnitt mit gelenkig befestigtem, nach Gravitati-
onsprinzip selbstnivellierenden und rinnenférmigen
Querschnitt aufweisenden Halter ausgerustet ist, der in
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Draufsicht die Bogenform hat.

[0020] Die starre Basisplatte des Manipulators wird in
bestimmten, konkreten Einsatzbedingungen im Strek-
kenraum unter Tage vorteilhaft vom Ausleger der Strek-
kenvortriebsmaschine gebildet.

[0021] Die Stiitze, die den Balken an der Streckenvor-
triebsmaschine befestigt, ist mit dem Ausleger an der
Stelle zwischen dem Schramarm der Streckenvortriebs-
maschine, am besten oberhalb dem Motor, und dem Auf-
nahmehalter, in dem der Zylinder fir Balkenlagesteue-
rung in Senkrechtrichtung eingefasst ist, drehfest ver-
bunden.

[0022] Zur Gewahrleistung des Flachanliegen des Ma-
nipulatorbalkens an Auslegerkonstruktion ist der kleinste
Abstand zwischen der unteren Balkenoberflaiche und
dem niedrigsten Punkt des Gegengewichts wiinschens-
wert groRer, als die grofite Hohe, die durch den Korper
des Hubzylinders tber dem Ausleger der Streckenvor-
triebsmaschine bestimmt ist.

[0023] Der Grundvorteil der Lésung gemass der Erfin-
dung besteht in einfacher und kompakter Konstruktion,
die im relativ groRen Abstand vom Streckenausbaurah-
men befestigt werden kann und gleichzeitig das weitge-
hende Zusammenklappen in der Ruhelage ermdglicht
wodurch sie Raumsparsam in der Auslegerzone ist und
der Ubersichtlichkeit der Strecke nicht stért. Die entspre-
chende Auswahl der Manipulatorelementsgeometrie
macht das Einlegen der Bogenausbaukappe in den Hal-
ter direkt vor Ort im Ortstof3, auch tberholend zur Schra-
marmlage der Streckenvortriebsmaschine, sowie Ent-
nahme des von Seite des Ladegerats der Streckenvor-
triebsmaschine her, beispielsweise mittels Hangebahn
zugestellten Kappen, mdglich. In dem zweiten Fall kann
das Einlegen der Kappe in den Halter auch in der Ruhe-
lage des Manipulators erfolgen, wobei der Balken um-
gedreht und zugleich ausgeschoben, und die Kappe an
die Einbaustelle zugestellt wird. Bei der Konstruktion des
Manipulators gemass der Erfindung ist Einbau eines
Laufstegs flr die den Ausbau mittels Manipulator aus-
fihrende Mannschaft ohne jegliche Einschrankungen
maoglich.

[0024] Der Manipulator kann fern, von einer sich au-
Rerhalb der eingebauten Ausbaukappe befindenden
Stelle gesteuert werden, was aus Arbeitssicherheits-
grunden im Ortstol3 auch sehr vorteilhaft ist.

[0025] Die Erfindung wurde ndher im Ausflihrungsbei-
spiel in der Zeichnung dargestellt. In der Zeichnung zei-
gen:

Fig. 1 - schematisch im KohlenstoR die Streckenvor-
triebsmaschine mit dem Manipulator in Einbaulage
der Streckenausbaukappe, mit mittels Strich-Punkt-
Linie markierter Ruhelage des Manipulators;

Fig. 2 - Manipulator in Seitenansicht in der Senk-
rechtposition, teilweise in Richtung auf den Kohlen-
sto3 hin ausgeschoben;

Fig. 3 -Manipulatorin Seitenansichtin der Ruhelage,
teilweise aufgebrochen.
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[0026] Die Streckenvortriebsmaschine (Fig. 1) baut
den KohlenstoR® 2 im Streckenraum 3 auf allgemeinbe-
kannte Art und Weise ab. Die Streckenvortriebsmaschi-
ne 1 ist mit an ihrem Ausleger 4 montiertem Manipulator
versehen, der in der Abbauphase des KohlenstoRRes sich
in Ruhelage (markiert mit diinner Strich-Punkt-Linie) be-
findet. Nach erfolgtem Abbau der anstehenden Kohle ist
die Streckenvortriebsmaschine 1 aus der Gewinnungs-
position zuriickgezogen und ihr Schréamarm wird dabei
vom Kohlensto3 2 weggeschoben. Der Manipulator 5
(Fig. 1, Fig. 2) besteht aus dem Teleskopbalken 7, der
mit einem seinen Enden drehbar in der Senkrechtebene
am Gelenk 8 der am Ausleger 4 unbeweglich gesetzten
Stitze 9 aufgenommen und sein anderes Ende ist mit
selbstnivellierenden Halter 10 mit Gegengewicht 10 im
Gelenk 12 befestigt ist. Die erwlinschte Lange des Te-
leskopbalkens 7 ist mittels Verschiebungszylinder ein-
gestellt. Die Stellung des Balkens 7 ist mittels Zylinder
14 geregelt, das einerseits gelenkig am Halter 15 befe-
stigt ist, der steif mit dem Ausleger 4 hinterseitig der
Streckenvortriebsmaschine gegeniiber der Stitze 9 ver-
bunden ist. Der freie Endabschnitt 14 des Zylinders 14
ist liber Ose 16 mit Bolzen, der das Zylindergelenk 17
bildet, mit einem Vorderhebel 18a und mit zwei Hinter-
hebeln 18b verbunden, wobei die Hinterhebel 18b an &du-
Reren Bolzenenden des das Zylindergelenk 17 bilden-
den Bolzens, und der Vorderhebel 18a am das Zylinder-
gelenk 17 bildenden Bolzen zwischen den Hinterhebeln
18b lokalisiert sind. Die Hebel 18a und 18b weisen in
Seitenansicht die Bogenform auf, deren Bogenwdlbun-
gen gegeneinander nach aufden hinweisen. Der zweite
Endabschnitt des Vorderhebels 18a ist mittels Gelenk 19
mit dem Endabschnitt 20 des Balkens 7 verbunden, und
die zweiten Endabschnitte der Hinterhebel 18b sind mit-
tels Hinterbalkengelenk 21 mit der Stltze 9 des Ausle-
gers 4 verbunden, wobei sie so ausgelegt sind, dass die
Achse O, der Hinterhebel 18b und die Achse O, des
Vorderhebels 18a an gegeniberliegenden Seiten der
durch Achse O3 des Zylindergelenks 17 und Achse O,
des Gelenks 8 verlaufenden Ebene K Iokalisiert sind. Die
Spur der Ebene K deckt sich mit der Winkelhalbierenden
des Variabelwinkels o, der durch Achsen O4, O, und O3
aufzeichnetist. Die Achse O3 des Zylindergelenks nimmt
in jeder vorderer Grenzlage, bzw. der hinteren Ruhelage
der Hebel die Lage unterhalb des durch Achse O, des
Gelenks bestimmten Niveaus. Die Bogenform der vor-
deren und hinteren Hebel 18a und 18b erlaubt das Ein-
fassen des Gelenks 8 zwischen diese Hebel 18a und 18b
in der Hinterlage des Balkens 7, was dem Balken An-
nahme der Ruhelage ermdglicht und aufFig. 3am besten
ersichtlich ist.

[0027] DerBalken 7 bestehtaus zweiteleskopischver-
schiebbar und koaxial verbundenen Rohrformstiicken 7a
und 7b, mittels Verschiebungszylinder 13 auseinander-
und ineinandergeschoben, und der Halter 10 mit dem
Gegengewicht 11 fir Hochheben der Streckenausbau-
kappe am Gelenk 12 sich am Ende des Rohrformstuicks
7b des Balkens 7 befindet. Die Streckenausbaukappe
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kann in den Halter 10 sowohl von KohlenstoRseite 2 des
Streckenraums eingelegt werden, wenn der Balken die
Forderlage bei Uberholung des Schramarms durch den
Halter 10 annimmt, bzw. wenn sich der Balken in der
hinteren Ruhelage, oder einer etwa &hnlichen befindet.
[0028] Inder Ruhelage (Fig. 3) sind die Rohrformstiik-
ke zusammengeschoben, der Verschiebungszylinder 13
ist also auch eingeschoben. Der Zylinder 14 ist dagegen
maximal ausgeschoben, und der Vorderhebel 18a und
die beiden Hinterhebel 18b fassen Giberlappend das Ge-
lenk 8 ein. Es ist ebenfalls wichtig, dass der Arm L, der
sich aus Befestigung des Gegengewichts 11 des Halters
10 ergibt, vorteilhaft langer ist, als die durch den Koérper
des Zylinders 14 oberhalb der Oberflache des Auslegers
4 bestimmte gréRte Hohe, was Annahme der richtigen
Ruhelage durch den Balken 7 auf dem Ausleger 4 er-
mdglicht.

Patentanspriiche

1. Manipulator, insbesondere fiir eine Streckenvor-
triebsmaschine, mit einem Balken, dessen ein Ende
gelenkig in zur Stutze der starren Basisplatte senk-
recht verlaufenden Flache befestigt ist und das an-
dere Ende einen Halter zur Aufnahme eines hoch-
hebenden Konstruktionselements aufweist, wobei
der Balken in Senkrechtebene mittels Zylinder ge-
steuert ist, der mit einem seinen Enden gelenkig am
Halter der starren Basisplatte befestigt ist, dadurch
gekennzeichnet, dass der freie Endabschnitt /16/
des den Balken /7/ hochhebenden Zylinders /14/
Uber Hebel /18a, 18b/ entsprechend sowohl mit dem
Balken /7/ als auch mit der Stlitze /9/ der starren
Basisplatte /4/ gelenkig verbunden ist, wobei sowohl
das Gelenk /19/, das den Hebel /18a/ am Balken /7/
befestigt, als auch das Gelenk /21/ fir Befestigung
der Hebel /18b/ an der Stiitze /9/ exzentrisch zur
Achse /O,/ des Gelenks /8/ lokalisiert sind, welches
den Endabschnitt /20/ des Balkens /7/ mit der Stiitze
/9/ verbindet.

2. Manipulator nach Anspruch 1 dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Hinterhebel /18b/ mit deren zwei-
ten freien Endabschnitten im Hinterbalkengelenk
121/ befestigt sind, das an der gleichen Stltze /9/
lokalisiert ist, an welcher der Balken /7/ befestigt ist.

3. Manipulator nach Anspruch 1 oder 2 dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Achse /O,/ des Hinterhe-
belgelenks/21/und die Achse /O,/des Vorderhebels
/18a/ an gegenuberliegenden Seiten von der Flache
/K/ lokalisiert sind, welche durch die Achse /O5/ des
Gelenks /17/ des freien Endabschnitts des Zylinders
114/ sowie durch die Achse /O,/ des den Endab-
schnitt des Balkens /7/ an der Stitze /9/ befestigen-
den Gelenk /8/ verlauft.
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Manipulator nach Anspruch 3 dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Spur der Flache /K/, die durch
die Achse /O4/ des Gelenkbolzens im Gelenk /17/
am freien Endabschnitt des Zylinders /14/, sowie
durch die Achse /O,/ des Gelenks /8/, das den End-
abschnitt /20/ des Balkens /7/ an der Stltze /9/ be-
festigt verlauft, eine Winkelhalbierende des veran-
derlichen Winkels /a/ bildet, der durch Achsen /Oy,
O,/ der Gelenke/19,21/und Achse /O4/ des Gelenks
/17/ des freien Endabschnitts des Zylinders /14/ be-
stimmt ist.

Manipulator nach einem der Anspriiche 1 bis 4 da-
durch gekennzeichnet, dass das Gelenk /17/ des
freien Endabschnitts des Zylinders /14/ nimmt in je-
der Stellung des Balkens /7/ die niedrigere Lage an,
als diese, die vom Gelenk /8/ fir Befestigung des
Endabschnitts /20/ des Balkens /7/ an der Stiitze /9/
bestimmt ist.

Manipulator nach einem der Anspruche 1 bis 5 da-
durch gekennzeichnet, dass das Gelenk /8/, das
den Balken /7/ an der Stiitze /9/ befestigt, im Ruhe-
stand des Balkens /7/ zwischen Hebelarme /18a,
18b/ frei eingreift.

Manipulator nach einem der Anspruche 1 bis 6 da-
durch gekennzeichnet, dass er mindestens zwei
parallel zueinander verlaufenden und an &uf3eren
Endabschnitten eines gemeinsamen Bolzens des
Gelenks /17/ des freien Endabschnitts des Zylinders
/14/ angebrachten Hinterhebel /18b/ sowie einen da-
zwischen lokalisierten, zu ihnen parallel verlaufen-
den Vorderhebel /18a/ aufweist, der einerseits am
gemeinsamen Bolzen des Gelenks /17/ des freien
Endabschnitts des Zylinders /14/ und andererseits
am Gelenk /19/, das den Vorderhebel /18a/ mit dem
Balken /7/ verbindet, befestigt ist.

Manipulator nach Anspruch 7 dadurch gekenn-
zeichnet, dass er zwei Hinterhebel /18b/ besitzt, die
an Endabschnitten des gemeinsamen Bolzens des
Gelenks /17/ gesetzt sind, und einen zwischen ihnen
angeordneten Vorderhebel /18a/, derandemselben,
gemeinsamen Bolzen des Gelenks /17/ des freien
Endabschnitts des Zylinders /14/ befestigt ist.

Manipulator nach einem der Anspriiche 1 bis 8 da-
durch gekennzeichnet, dass die Hebel /18a, 18b/
in Seitenansicht die Bogenform aufweisen, wobei ih-
re Bogenwdlbungen gegeneinander und nach au-
Ren gerichtet sind.

Manipulator nach einem der Anspriiche 1 bis 9 da-
durch gekennzeichnet, dass der Balken /7/ aus
zwei miteinander teleskopisch verstellbar gekoppel-
ten Rohrformstuicken /7a und 7b/ besteht, im Innen-
raum deren ein Verschiebungszylinder /13/ ange-
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12.

13.

14.

15.

ordnet ist.

. Manipulator nach Anspruch 10 dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Balken /7/ aus rinnenartigen,
nach oben, bzw. nach unten offenen Formstiicken
besteht.

Manipulator nach einem der Anspriiche 10 oder 11
dadurch gekennzeichnet, dass der freie Endab-
schnitt des Balkens /7/ mit gelenkig befestigtem Hal-
ter /10/ ausgerustet ist, der einen in Draufsicht den
Bogenabschnitt darstellenden rinnenférmigen Quer-
schnitt aufweist und einen Gegengewicht /11/ be-
sitzt.

Manipulator nach einem der Anspriche 1 bis 12 da-
durch gekennzeichnet, dass die starre Basisplatte
aus dem Gehause des Auslegers /4/ der Strecken-
vortriebsmaschine /1/ besteht.

Manipulator nach Anspruch 13 dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Stitze /9/ mit dem Ausleger /4/
unbeweglich zwischen dem Schrdmarm /6/ der
Streckenvortriebsmaschine /1/ und dem Aufnahme-
halter /15/, in dem der Zylinder /14/ fir Lagesteue-
rung des Balkens /7/ sitzt, verbunden ist.

Manipulator nach Anspruch 14 dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Arm /L,/ des Gegengewichts
/11/ des Halters /10/ langer ist, als die gréfte, durch
den Koérper des Zylinders /14/ Giber dem Ausleger /4/
der Strekkenvortriebsmaschine /1/ bestimmte Hohe
/n/.
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