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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein mobiles Bohrgerat zur
Herstellung von Bohrungen im Erdreich.

[0002] Ausder DE 36 25577 A1 ist ein Kleinbohrgerat
zur Herstellung von Bohrungen im Erdreich bekannt. Das
Kleinbohrgerat hat einen Bohrmast, an dem ein Bohr-
schlitten vertikal geflihrt ist, eine mit dem Bohrschlitten
lI6sbar verbundene Vorschubeinrichtung, einen Bohran-
trieb, eine Seilwinde mit Seil und eine Seilfiihrung tGber
eine Umlenkeinrichtung am oberen Ende des Bohrmas-
tes.

[0003] Aus der DE 1483 853 A1 ist ein Bohrgerat mit
einem in seiner Neigung oder Winkellage einstellbar ge-
haltenen Mast und Antriebsmitteln fiir ein Bohrwerkzeug
oder ein Bohrgestange bekannt.

[0004] Aus der Produktbroschiire "KR 702-1 " der Fir-
ma Klemm Bohrtechnik ist ein Kleinbohrgerat bekannt,
das einen teleskopierbaren Bohrmast aufweist.

[0005] Insbesondere beibeengten Platzverhaltnissen,
beispielsweise in Rdumen oder Gangen, die durch ihre
Raumbreite oder Raumhéhe begrenzt sind, kommt es
zu Schwierigkeiten bei der Durchfiihrung von Erdboh-
rungen. Um die Bohrgesténgeldnge an die Raumhohe
anzupassen kann es erforderlich sein, den Bohrmast
auszutauschen, was einen erheblichen Umristaufwand
bedeutet.

[0006] Hiervon ausgehend liegt der vorliegenden Er-
findung die Aufgabe zugrunde, ein Kleinbohrgerat vor-
zuschlagen, das eine variable Anpassung an unter-
schiedliche Platzverhéltnisse wie Durchfahrbreite oder
Raumhdéhe ohne Umriistaufwand ermdglicht.

[0007] DieLdsungbestehtineinem Kleinbohrgeratzur
Herstellung von Bohrungen im Erdreich, umfassend: ei-
nen Haupttrager, einen Teleskopmast mit einer verstell-
baren Lange, und eine Drehvorrichtung, mit welcher der
Teleskopmast gegentiber dem Haupttrdger um eine ver-
tikale Drehachse (A1) schwenkbar ist.

[0008] Der Vorteil besteht darin, dass ein an dem Te-
leskopmast angebrachtes Bohrwerkzeug aufgrund der
Kombination aus Teleskopierbarkeit und Schwenkbar-
keit des Masts um eine Vertikalachse schnell in unter-
schiedliche Bohrpositionen gebracht werden kann. Ins-
besondere lassen sich mit dem Kleinbohrgerat somit
auch Bohrungen nah an Gebdudewanden herstellen, oh-
ne dass das Bohrgerat selbst hierfir bewegt werden
musste. Durch die Teleskopierbarkeit des Masts kdnnen
langere Bohrgestangeelemente verwendet werden, so
dass die Einrichtzeit und damit die Bohrzeit insgesamt
reduziert werden kann.

[0009] MitKleinbohrgeratist gemeint, dass dieses ver-
haltnismalig kompakte Abmalfie hat, so dass es bei be-
engten Platzverhéltnissen zum Einsatz kommen kann.
Insbesondere sind die AbmaRe des Kleinbohrgerats so
gewahlt, dass dieses durch Tiuren mit Standardmal be-
wegtwerden kann. Vorzugsweise hat das Kleinbohrgerat
in beigeklappter Stellung der einzelnen Baugruppen eine
maximale Breite von 760 mm und eine maximale Hohe
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von 1900 mm. Damit eignet sich das Gerat zum Einsatz
in Gebauden, beispielsweise zur Herstellung von Fun-
dament-Unterfangungen. Hierflir wird das Bohrgerat in
das Gebdude an die gewiinschte Position bewegt. An-
schlielRend wird durch das Fundament des Gebaudes
hindurch gebohrt und eine Bohrung in das darunter lie-
gende Erdreich abgeteuft. Danach kann eine aushéartba-
re Suspension durch das Bohrgestédnge in den Boden
eingebracht werden. Nach einer bevorzugten Ausgestal-
tung istdas Kleinbohrgerat als mobiles Gerat ausgefiihrt,
das heilt es weist ein Fahrzeug mit einem eigenen An-
trieb zur Fortbewegung auf.

[0010] Nach einer bevorzugten Ausgestaltung ist die
Lange des Teleskopmasts derart stufenlos einstellbar,
dass Bohrgesténge mit einer Ladnge von 0,5 m bis ins-
besondere maximal 2,5 m aufgenommen werden kén-
nen, wobei andere Langen prinzipiell auch denkbar sind.
Zur Herstellung von Bohrungen mit einer Tiefe, die gro-
Rer als die Lange des Bohrgestanges ist, werden meh-
rere Bohrgestangeelemente miteinander verbunden und
nacheinander abgeteuft, bis die gewlinschte Gesamttie-
fe erreicht ist.

[0011] Der Teleskopmast ist gegenliber dem Haupt-
tréager, ausgehend von einer Mittelstellung, um die verti-
kale Drehachse uber einen Winkelbereich von bis zu =
90° drehbar. In der Mittelstellung befindet sich der Tele-
skopmast im Wesentlichen in der Mittelebene des Bohr-
gerats, wahrend der Teleskopmastin der verschwenkten
Stellung aus der Mittelebene heraus bewegt ist. Bei ver-
tikal ausgerichtetem Teleskopmast ist der Abstand der
Drehachse des Drehkopfes zur vertikalen Schwenkach-
se groRer als die groRte halbe Breite des Bohrgerats.
Auf diese Weise lassen sich in um die Vertikalachse ver-
schwenkter Position des Teleskopmasts auch Bohrun-
gen seitlich neben dem Bohrgeréat erstellen. Ein Umset-
zen des Bohrgerats ist hierfur nicht erforderlich.

[0012] Nach einer bevorzugten Ausgestaltung weist
die Drehvorrichtung, die auch als erste Schwenkvorrich-
tung bezeichnet werden kann, ein Drehteil auf sowie ei-
nen Drehantrieb, mit dem das Drehteil gegenliber dem
Haupttrager drehend antreibbar ist. Der Drehantrieb
kann in Form eines hydraulischen Drehgetriebes gestal-
tet sein, mit dem das Drehteil ausgehend von einer Mit-
telstellung in oder gegen den Uhrzeigersinn verdreht
werden kann. Dabei wird der Teleskopmast bei Verdre-
hen im Uhrzeigersinn nach rechts verschwenkt, und bei
Verdrehen gegen den Uhrzeigersinn auf die linke Seite
des Bohrgerats. Das Drehteil tragt den Teleskopmast,
weswegen es auch als Tragelement bezeichnet werden
kann. Hierfir kann das Drehteil eine flanschartige Platte
aufweisen, von der zwei wangenartige Halteteile abste-
hen, an denen weitere Tragelemente fir den Mast ab-
gestltzt beziehungsweise gelagert sind.

[0013] Vorzugsweise ist eine Kippvorrichtung vorge-
sehen, mit welcher der Teleskopmast um eine horizon-
tale Kippachse (A2) schwenkbar ist. Die Kippvorrichtung
wird auch als zweite Schwenkvorrichtung und die Kip-
pachse auch als zweite Schwenkachse bezeichnet. Die
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Kippvorrichtung ist auf der Drehvorrichtung angebracht,
so dass erstere sich mit letzterer gemeinsam um die ver-
tikale Achse dreht. Die Verbindung erfolgt vorzugsweise
Uber ein Lager, Uber das ein Kippteil der Kippvorrichtung
mit dem Drehteil der Drehvorrichtung um die Horizon-
talachse schwenkbar gelagert ist. Die Kippvorrichtung
umfasst ferner einen Kippantrieb, der gegeniiber dem
Drehteil abgestiitztistund zum Verschwenken des Kippt-
eils dient.

[0014] Nach einer bevorzugten Ausfiihrungsform ist
ferner eine dritte Schwenkvorrichtung vorgesehen, mit
welcher der Teleskopmast um eine dritte Schwenkachse
(A3) schwenkbar ist, wobei diese dritte Schwenkachse
senkrecht zur Kippachse verlauft. Die dritte Schwenk-
achse wird durch ein Drehlager am Kippteil gebildet, das
heilt beim Schwenken des Kippteils wird die dritte
Schwenkachse gemeinsam mit diesem mit verkippt.
[0015] Durch Verwendung von drei Schwenkvorrich-
tungen kann der Teleskopmast um insgesamt drei Ach-
sen (A1, A2, A3) verschwenkt werden. Auf diese Weise
lassen sich Bohrungen mit beliebiger Ausrichtung erzeu-
gen beziehungsweise das Bohrwerkzeug kann in Posi-
tion gebracht werden, ohne das Fahrzeug bewegen zu
missen. Vorzugsweise weist die Schwenkvorrichtung
ein Tragerelement auf, das gegeniiber dem Kippelement
um die dritte Schwenkachse drehbar gelagert ist, sowie
einen Schwenkantrieb, der gegeniiber dem Kippelement
abgestutzt ist und zum Verschwenken des Tragerele-
ments dient. An dem Tragerelement ist der Teleskop-
mast befestigt.

[0016] Mitder Kippvorrichtung kann der Teleskopmast
aus einer im Wesentlichen horizontalen Ruheposition, in
welcher der Mast auf dem Geréat aufliegt, in eine bei-
spielsweise vertikale Arbeitsposition geschwenkt bezie-
hungsweise gekippt werden. Die Kippvorrichtung um-
fasst vorzugsweise einen Hydraulikzylinder als Antrieb,
der gegeniliber dem Kipplager mit Abstand angeordnet
ist, um bei Betatigung ein Drehoment um die Kippachse
zu erzeugen. Der Hydraulikzylinder ist vorzugsweise
Uber ein gelenkig gelagertes Zwischenelement mit dem
Drehelement der Drehvorrichtung gelenkig verbunden.
Dabei ermdglicht ein erstes Gelenk eine Kippbewegung
des Hydraulikzylinders beim Kippen des Masts um die
Kippachse, wahrend ein zweites Gelenk eine Schwenk-
bewegung des Hydraulikzylinders beim seitlichen Ver-
schwenken des Masts ermdglicht. Mit seinem zweiten
Ende ist der Hydraulikzylinder an dem Tragerelement flr
den Teleskopmast schwenkbar gelagert.

[0017] Vorzugsweise sind der Drehantrieb fir die
Drehvorrichtung, der Kippantrieb fir die Kippvorrichtung
und/oder der Schwenkantrieb fir die Schwenkvorrich-
tung hydraulisch betatigbar, und umfassen insbesondere
einen oder mehrerer Hydraulikzylinder.

[0018] Nach einer bevorzugten Ausgestaltung um-
fasst der Teleskopmast ein erstes Mastteil und ein hierzu
teleskopierbares zweites Mastteil, wobei ein erster Hy-
draulikzylinder zum Bewegen des zweiten Mastteils re-
lativ zum ersten Mastteil vorgesehen ist. Nach einer
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glinstigen Weiterbildung ist an dem teleskopierbaren
Mastteil ein Schlitten mit einem Drehkopf zum Antrieb
eines Bohrgestédnges angebracht, wobei der Schlitten
entlang des teleskopierbaren Mastteils mittels eines
zweiten Hydraulikzylinders verfahrbar ist. Insbesondere
sind der erste Hydraulikzylinder zum Verfahren des te-
leskopierbaren Mastteils und der zweite Hydraulikzylin-
der zum Verfahren des Schlittens so ausgelegt, dass sie
mit derselben Vorschubgeschwindigkeit verfahrbar sind.
Dies ist fir eine genaue Steuerung der Bohrgeschwin-
digkeit sowie der Ziehgeschwindigkeit von Vorteil, so
dass eine Bohrung mit einheitlicher Vorschubgeschwin-
digkeit abgeteuft und eine Suspension gleichmaRig in
den Boden injiziert werden kann.

[0019] Vorzugsweise umfasst das Bohrgerat einen
selbststédndig fahrbaren Unterwagen, insbesondere mit
einem Raupen- oder Kettenfahrwerk. Das Fahrwerk ist
nach einer bevorzugten Ausgestaltung in der Breite
spreizbar, wobei jede Seite des Fahrwerks separat
spreizbar sein kann. Durch die Spreizbarkeit ergibt sich
eine verbesserte Abstilitzung und eine erhdhte Stabilitat
beim Fahren.

[0020] Andem Haupttrager, der auf dem Fahrwerk be-
festigt ist, sind Stiitzelemente klappbar befestigt, die vor
dem Bohrvorgang herausgeklappt werden kénnen und
fur einen sicheren Stand des Haupttrédgers beim Bohr-
vorgang und fiir eine gute Abstiitzung sorgen. Vorzugs-
weise sind die vorderen Stiitzelemente jeweils Uber ei-
nen Hydraulikzylinder separat ansteuerbar und ausfahr-
bar. Die beiden hinteren Stiitzelemente sind vorzugswei-
se Uber je einen Hydraulikzylinder zusammen ansteuer-
bar beziehungsweise ausfahrbar. Diese Hydraulikzylin-
der sind Uber eine Hydraulikleitung miteinander verbun-
den, so dass sich automatisch ein hydraulischer Aus-
gleichin den beiden Hydraulikzylindern einstellt. So wird
verhindert, dass das Kleinbohrgerat bei unebenen Bo-
denverhaltnissen wahrend des Abstiitzvorgangs einsei-
tig abhebt.

[0021] Bevorzugte Ausfilhrungsbeispiele werden
nachstehend anhand der Zeichnungsfiguren erlautert.
Hierin zeigt

Figur 1 ein erfindungsgemaRes Kleinbohrgerat zur
Herstellung von Bohrungen im Erdreich,

a) in einer ersten Seitenansicht

b) in einer Vorderansicht

c) in einer zweiten Seitenansicht
d) in einer riickwartigen Ansicht

e) in Draufsicht;

Figur 2  das Kleinbohrgerat gemaf Figur 1 in Seiten-

ansicht mit um die horizontale Kippachse (A2)
teilweise gekipptem Teleskopmast;
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Figur 3  das Kleinbohrgerat gemaf Figur 1 in Arbeits-
stellung mit um etwa 90° um die Kippachse
(A2) gekipptem Teleskopmast,

a) in Seitenansicht,
b) in Frontansicht,
c) in Draufsicht;

Figur4  das Kleinbohrgerat gemaf Figur 3 in Arbeits-
stellung mit um die Drehachse (A1) um etwa
90° verschwenktem Teleskopmast,

a) in Seitenansicht,
b) in Vorderansicht,
c) in Draufsicht;

Figur 5 das Kleinbohrgerat geman Figur 3 in Vorder-
ansicht mit um die Schwenkachse (A3) um et-
wa 30° verschwenktem Teleskopmast;

Figur 6 das Kleinbohrgerat gemaf Figur 3 mit ausge-
fahrenem Teleskopmast,

a) in Seitenansicht,
b) in Vorderansicht, und

Figur 7  das Kleinbohrgerat gemaR Figur 6 mit um die
Schwenkachse (A3) um etwa 30° ver-
schwenktem Teleskopmast.

[0022] Die Figuren 1a) bis 1e), welche im Folgenden

gemeinsam beschrieben werden, zeigen ein Kleinbohr-
gerat 2 zur Herstellung von Bohrungen im Erdreich. Unter
Kleinbohrgerat wird in diesem Zusammenhang verstan-
den, dass dieses durch Tiren mit Standardmaf} hin-
durchfahren kann, insbesondere ist vorgesehen, dass
die Maschinenbreite in beigeklapptem Zustand der ein-
zelnen Maschinenelemente gréRer oder gleich 760 mm
betragt und die maximale Hohe etwa 1900 mm betragt.
Auf diese Weise ist die Durchfahrt des Kleinbohrgerats
2 durch eine Turéffnung gewabhrleistet, so dass es ins-
besondere auch fiir die Herstellung von Fundamentun-
terfangungen in Gebauden unterhalb des Gebaudefun-
daments geeignet ist.

[0023] Das Kleinbohrgerat 2 umfasst einen fahrbaren
Unterwagen 3 mit einem Raupenfahrwerk. Auf dem Un-
terwagen 3 ist ein Haupttrager 4 angebracht, der Gber
insgesamt vier um vertikale Achsen schwenkbare und in
ihrer Hohe verstellbare Stltzelemente 5, 5’ gegeniber
einem ortsfesten Boden abgestltzt werden kann. Dabei
ist vorgesehen, dass die vorderen Stiitzelemente 5 se-
parat ansteuerbar sind, ohne hydraulischen Ausgleich
untereinander. Demgegenuber sind die hinteren Stiitze-
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lemente 5’ miteinander hydraulisch verbunden, so dass
diese gemeinsam aus- und einfahrbar sind.

[0024] Auf dem Haupttrager 4 ist ferner eine Drehvor-
richtung 6 angebracht, mit welcher der Teleskopmast 7
gegeniber dem Haupttrdger 4 um eine vertikale Achse
A1 schwenkbar ist. Es ist ferner ein Schaltschrank 8 er-
kennbar sowie eine Messanlage 9. Das Kleinbohrgerat
umfasst weiter Messgerate 10 wie ein Manometer oder
hydraulische Messgerate fir die Stellantriebe sowie
Messgerate fur gegebenenfalls in die Bohrung zu injizie-
rende Suspensionen.

[0025] Der Teleskopmast 7 istin seiner Léange verstell-
bar und hat hierfir ein erstes Mastteil 11 sowie ein relativ
hierzu langsverschiebbares zweites Mastteil 12. An dem
zweiten Mastteil 12 ist ein Schlitten 13 langsbeweglich
befestigt, an dem ein Drehkopf 14 zur Aufnahme und
zum Antrieb eines Bohrgestanges befestigt ist, und der
insofern auch als Bohrkopf bezeichnet werden kann. Die
Lange L7 des Teleskopmasts 7 ist derart stufenlos ein-
stellbar, dass Bohrgestange mit einer Lange von 0,5 m
bis maximal 2,0 m aufgenommen werden kdénnen.
[0026] Figur2zeigtdas Kleinbohrgerat2 aus Figur 1a),
wobei der Teleskopmast 7 gegeniliber dem Haupttrager
4 mittels einer Kippvorrichtung 15 um eine Kippachse A2
um einen Winkel 3 von etwa 35° gegeniiber der horizon-
talen Ausgangsstellung verschwenktist. Die Kippvorrich-
tung 15 ist mit einem Bauteil der Drehvorrichtung 6 ge-
lenkig verbunden und an diesem abgestitzt. Die Dreh-
vorrichtung 6 umfasst einen Drehantrieb 21, der insbe-
sondere in Form eines hydraulischen Drehgetriebes ge-
staltet ist. Mittels des Drehantriebs 21 kann die Aufhan-
gung des Masts 7 um die Vertikalachse A1 verschwenkt
werden kann. Die Drehvorrichtung 6 umfasst hierflr ein
Drehelement 17, welches flanschartig ausgebildet ist
und Uber eine Vielzahl von Schraubverbindungen 18 mit
einem darunter liegenden drehend antreibbaren Grund-
kérper verbunden ist. Das Drehelement 17 weist eine
Grundplatte auf, an der zwei wangenartige Halteteile 19,
19’ befestigt sind. Die beiden Halteteile 19, 19’ sind be-
abstandet zueinander angeordnet und nehmen ein ers-
tes Lager 20 zum schwenkbaren Lagern eines Teils der
Kippvorrichtung 15 und ein zweites Lager 22 zum
schwenkbaren Lagern eines Kippelements 23 der Kipp-
vorrichtung 15 auf.

[0027] Die Kippvorrichtung 15 umfasst ferner einen
Kippantrieb 16, der in Form eines Hydraulikzylinders ge-
staltet ist, wobei andere Kippantriebe nicht ausgeschlos-
sen sind. Der Hydraulikzylinder 16 ist iber ein Zwischen-
element 24 gelenkig um zwei Achsen C1, C2 gegenuber
dem Drehelement 17 schwenkbar gelagert. Dabei er-
moglicht das Lager 20 eine Schwenkbewegung um eine
zur Horizontalachse A2 parallele Achse C1, wahrend ein
zweites Gelenk 25 eine Schwenkbewegung um eine
zweite Achse C2, welche zur Achse C1 senkrecht steht,
ermdglicht. Das obere Ende des Hydraulikzylinders 16
ist Uber ein weiteres Gelenk 26 um eine Schwenkachse
C3 an einem Tragerelement 27, an dem der Mast 7 be-
festigt ist, schwenkbar gelagert.
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[0028] Die Kippbewegung wird durch Ausfahren des
Hydraulikzylinders 16 bewerkstelligt. Dadurch, dass die
beiden Lagerpunkte C1 und C3 von der Kippachse A2
beabstandet sind, wird durch Ausfahren des Hydraulik-
zylinders 16 ein Drehmoment um die Kippachse A2 er-
zeugt, was zu einem Aufrichten des Tragerelements 27
und des damit verbundenen Teleskopmasts 7 flihrt. Bei
der aufrichtenden Bewegung schwenkt der Hydraulikzy-
linder 16 um die obere und untere Lagerstelle 20, 26. Die
Lagerstelle 20 des Hydraulikzylinders 16 und die Lager-
stelle 22 des Kippelements 23 befinden sich beide am
Drehelement 17, und zwar auf unterschiedlichen Seiten
in Bezug auf die Vertikalachse A1. Insgesamt bilden die
Drehvorrichtung 6, die Kippvorrichtung 15 und das damit
verbundene Tragerelement 27 eine gemeinsame Bau-
einheit, welche gegenliber dem Untergestell nur eine
Verbindungsstelle hat, namlich die Drehvorrichtung.
[0029] Das Tragerelement 27 ist gegenliber dem Kip-
pelement 23 mittels einer Schwenkvorrichtung 28 um ei-
ne Schwenkachse A3 schwenkbar gelagert. Die
Schwenkachse A3, welche senkrecht zur horizontalen
Kippachse A2 verlauft, wird durch ein Schwenklager 36
zwischen dem Tragerelement 27 und dem Kippelement
23 gebildet. Zum Verschwenken des Tragerelements 27
um das Lager 36 ist ein Schwenkantrieb 29 vorgesehen,
der vorliegend einen Hydraulikzylinder umfasst. Der Hy-
draulikzylinder 29 ist mit einem ersten Ende am Kippele-
ment 23 abgestitzt und gegeniber diesem an einer La-
gerstelle 30 schwenkbar gelagert. Das zweite Ende des
Hydraulikzylinders 29 ist an dem Tragerelement 27 mit-
tels einer Lagerstelle 32 gelagert und gegeniiber diesem
abgesttzt. Durch eine Ausfahrbewegung des Hydrau-
likzylinders 29 wird das Tragerelement 27 gegeniber
dem Kippelement 23 im Uhrzeigersinn bewegt. Durch
Einfahren des Hydraulikzylinders 29 wird, entsprechend
umgekehrt, das Tragerelement 27 in entgegengesetzter
Drehrichtung bewegt.

[0030] Die Schwenkbewegung wird durch Ausfahren
des Hydraulikzylinders 29 bewerkstelligt. Dadurch, dass
die beiden Lagerstellen 30, 32 von der Schwenkachse
A3 beabstandet sind, wird durch Ein- beziehungsweise
Ausfahren des Hydraulikzylinders 29 ein Drehmoment
um die Schwenkachse A3 erzeugt, was zu einem
Schwenken des Tragerelements 27 und des damit ver-
bundenen Teleskopmasts 7 flhrt. Bei der Ausfahrbewe-
gung des Hydraulikzylinders 29 wird das Tragerelement
27, in Fahrtrichtung des Bohrgerats betrachet, im Uhr-
zeigersinn verschwenkt; beim Einfahren entgegen dem
Uhrzeigersinn. Der Angriffspunkt des Lagers 30 ist an
einem radialen Vorsprung am Schwenkelement 23 an-
geordnet. Die Schwenkachse A3 verlauft senkrecht zur
Kippachse A2, und zwar - in Vertikaler Arbeitsposition
des Teleskopmasts 7 - mit geringem Abstand oberhalt
der Kippachse A2. Bei unverdrehter Drehvorrichtung (a
= 0°) ist die Kippachse A2 zwischen der Schwenkebene,
welche durch das Schwenklager 36 zwischen Kippele-
ment 23 und Tragerelement 27 gebildet wird, und der
Drehachse A1 angeordndet.
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[0031] Andem Tragerelement 27 ist das erste Mastteil
11 Uber eine Fihrung 31 langsverschieblich gehalten.
Zur Bewegung des Mastteils 11, beziehungsweise des
Teleskopmasts 7, gegentiber dem Tragerelement 27 ist
ein Stellantrieb 34 vorgesehen, der am oberen Ende an
dem Mastteils 11 angebracht ist und mit einem unteren
Ende gegeniber dem Tragerelement 27 abgestiitzt ist.
An dem ersten Mastteil 11 ist das teleskopierbare zweite
Mastteil 12 langsverschieblich befestigt, welches wieder-
um den Schlitten 13 fiir den Drehkopf 14 trégt. Die beiden
Mastelemente 11, 12 sind als Tragprofil gestaltet.
[0032] Die Figuren 3a) bis 3c), welche im folgenden
gemeinsam beschrieben werden, zeigen das Kleinbohr-
gerat 2 in einer Arbeitsposition, in der das Kippelement
23 und mit diesem das Tragerelement 27 sowie der Mast
7 um die Kippachse A2 um einen Winkel 3 von 90° aus
der Horizontalen verschwenkt ist. In dieser Position hat
der Mast 7 eine vertikale Ausrichtung. Der Schlitten 13
ist in eine obere Position gefahren, so dass ein Bohrge-
stéange 33 (gestrichelt gezeichnet) in dem Drehkopf 14
aufgenommen werden kann. In Figur 3a) ist am oberen
Ende des ersten Mastteils 11 der Stellantrieb 34 erkenn-
bar, mit dem das erste Mastteil 11 gegeniiber dem Tra-
gerelement 27 langs verschoben werden kann. Der Stel-
lantrieb 34 istin Form eines Hydraulikzylinders gestaltet,
welcher auch als Mastverschiebezylinder bezeichnet
werden kann. Zur Fihrung zwischen dem Tragerelement
27 und dem Mast 11 sind entsprechende Fiihrungsschie-
nen 31 vorgesehen, in denen der Grundmast seitlich ge-
fuhrt ist.

[0033] In Figur 3c) sind weitere Details des Kleinbohr-
gerats 2 erkennbar. Hier ist das Drehelement 17 in Drauf-
sicht zu sehen, das von dem hydraulischen Drehantrieb
16 um die Vertikalachse A1 verdreht werden kann. Die
beiden Kettenantriebe 35, 35’ sind jeweils fir sich seitlich
spreizbar, so dass sich beim Fahren eine gute Stabilitat
ergibt. Der Radius zwischen der Vertikalachse A1 und
der Bohrachse F ist gréRer als die halbe Breite des Rau-
penfahrwerks in aufgespreiztem Zustand. Aufdiese Wei-
se lassen sich auch Bohrungen seitlich benachbart ne-
ben dem Kleinbohrgerét 2 herstellen. Es sind ferner die
Stltzelemente 5 zu sehen, welche flr eine gute Stabilitat
beim Bohrvorgang sorgen und die die vom Teleskopmast
7 in das Grundgestell 4 eingeleiteten Krafte gegeniber
dem ortsfesten Boden abstiitzen. Somit wird das Fahr-
werk von diesen Kréften nicht beeinflusst.

[0034] Die Figuren 4a) bis 4c), welche im folgenden
gemeinsam beschrieben werden, zeigen das Bohrgerat
2 in einer gegenuber der in Figur 3c) gezeigten Stellung
des Teleskopmasts 7 um einen Winkel a von 90° im Uhr-
zeigersinn verschwenkten Position. Der gréRte Abstand
des aufderselben Seite befindlichen Stutzelements 5 zur
Mittelebene M des Kleinbohrgerats entspricht etwa dem
Radius R des Teleskopmasts bzw. des daran befestigten
Schlittens samt Drehkopf. Durch die Verschwenkbarkeit
des Teleskopmasts 7 um die Vertikalachse A1 wird eine
besondere Flexibilitat im Hinblick auf die Anordnung von
herzustellenden Bohrungen erreicht. Insbesondere las-
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sen sich auch Bohrungen nahe an Gebdudewanden her-
stellen, ohne dass das Bohrgerdt verfahren werden
muss. Insgesamt ergeben sich somit kiirzere Bearbei-
tungszeiten.

[0035] Der Vergleich der Figur 4c) mit der Figur 3c)
zeigt, dass der Haupttrager 4 ebenfalls teleskopierbar
ist. Es ist ein erstes Tragerteil 40 erkennbar, gegeniiber
dem ein zweites Tragerteil 41, an dem das Drehelement
17 befestigt ist, axial verschiebbar gehalten ist. Hierfir
sind zwischen dem ersten Tragerteil 40 und dem zweiten
Tragerteil 41 entsprechende Fiihrungen und ein Stellan-
trieb vorgesehen. Durch die Verschiebbarkeit des Tra-
gerteils 41 und des damit fest verbundenen Drehele-
ments 17, kann letzteres in eine Position gebracht wer-
den, in der die Vertikalachse A1 mit Abstand zum Fahr-
wert angeordnet ist. Auf diese Weise wird fiir den Tele-
skopmast 7 samt Schlitten 13 und Drehkopf 14 ein grof3er
Schwenkbereich o von bis zu = 90° in Bezug auf die
Fahrzeugmittelebene M erméglicht.

[0036] Figur 5 zeigt das Bohrgerat gemaf Figur 3b in
einer Ansicht von vorne, mit gegenuber der vertikalen
Grundposistion um einen Winkel yy verschwenktem Te-
leskopmast 7. Der Schwenkwinkel y betragt etwa 30°,
das heildt, die Mastlangsachse bzw. die Drehachse F des
Drehkopfs 14 schlieBen mit einer vertikalen Achse einen
Winkely von etwa 30° ein. In dieser Schwenkposition las-
sen sich auch schrag gerichtete Bohrungen herstellen.
Die Schwenkbewegung wird durch die Schwenkvorrich-
tung 28 bewerkstelligt, und zwar durch eine Ausfahrbe-
wegung des Hydraulikzylinders 29, welcher am Trage-
relement 27 einerseits und am Kippelement 23 anderer-
seits abgestitzt beziehungsweise gelagert ist. Es ver-
steht sich, dass auch beliebige kleinere aber auch gro-
Rere Winkel y als die gezeigten 30° eingenommen wer-
den kénnen.

[0037] Die Figuren 6a) und 6b) werden im folgenden
gemeinsam beschrieben. Sie zeigen das Bohrgeréat 2 in
einer Position entsprechend den Figuren 3a) und 3b),
wobeiim Unterschied zu diesen der Teleskopmast 7 vor-
liegend in die héchste Position gefahren ist. Hierfur ist
ein erster Stellantrieb 37 in Form eines Hydraulikzylin-
ders vorgesehen, dessen unteres Ende am ersten Mast-
teil 11 abgestitzt beziehungsweise gelagert ist und des-
sen oberes Ende am zweiten Mastteil 12 abgestitzt be-
ziehungsweise gelagert ist. Von dem Hydraulikzylinder
37 istdie Kolbenstange 38 erkennbar, welche am oberen
Ende des Teleskopmasts 12 tiber ein Gelenk 39 befestigt
ist. Am bewegbaren Mastelement 12 ist der Schlitten 13
ebenfalls in die hdchste Position gefahren. Dies erfolgt
Uber einen nicht dargestellten zweiten Hydraulikzylinder,
dessen eines Ende an dem Mastteil 12 abgestutztist und
dessen zweites Ende mit dem Schlitten 13 verbunden ist
und der in dem teleskopierbaren Mastteil 12 aufgenom-
men ist. Dabei ist vorgesehen, dass der erste Hydraulik-
zylinder 37 und der zweite Hydraulikzylinder zum Ver-
schieben des Schlittens 13 so ausgelegt sind, dass sie
mit derselben Vorschubgeschwindigkeit verfahrbar sind.
Auf diese Weise ergibt sich beim Abteufen der Bohrung
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sowie beim Ziehen des Bohrgesténges eine gleichblei-
bende Geschwindigkeit bei der Bewegung zwischen den
beiden Mastteilen 11, 12 einerseits sowie zwischen dem
Teleskopmast 12 und dem Schlitten 13 andererseits. Auf
diese Weise wird unabhangig vom betatigen eines ersten
beziehungsweise zweiten Hydraulikzylinder ein konstan-
ter Bohrvorschub und ein gleichmaRiger Eintrag von Sus-
pension in den Boden erreicht.

[0038] Figur 7 zeigt das Bohrgerat 2 in einer Ansicht
von vorne, entsprechend der in Figur 6b) gezeigten An-
sicht. In Figur 5ist der Teleskopmast 7 aus der vertikalen
Grundposition in Fahrzeuglangsrichtung betrachtet im
Uhrzeigersinn um einen Winkel y von etwa 30° gedreht.
Das heilt, die Mastlangsachse bzw. die Drehachse F
des Drehkopfs 14 schlieRen mit einer vertikalen Achse
einen Winkel y von etwa 30° ein. In dieser Schwenkpo-
sition lassen sich auch schrag gerichtete Bohrungen her-
stellen. Die Schwenkbewegung wird durch die Schwenk-
vorrichtung 28 bewerkstelligt, und zwar durch eine Aus-
fahrbewegung des Hydraulikzylinders 29, welcher am
Tragerelement 27 einerseits und am Kippelement 23 an-
dererseits abgestitzt beziehungsweise gelagert ist.

Bezugszeichenliste

[0039]

2 Bohrgerat

3 Unterwagen

4 Haupttrager

5 Stltzelement

6 Drehvorrichtung

7 Teleskopmast

8 Schaltschrank

9 Messanlage

10 Anzeigegerate

11 erstes Mastteil

12 zweites Mastteil
13 Schlitten

14 Drehkopf

15 Kippvorrichtung
16 Kippantrieb

17 Drehelement

18 Schraube

19 Wange
20 Lager
21 Drehantrieb
22 Lager
23 Kippelement
24 Zwischenelement
25 Lager
26 Gelenk
27 Tragerelement
28 Schwenkvorrichtung
29 Schwenkantrieb/Hydraulikzylinder
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(fortgesetzt)
30 Lager
31 Fihrung
32 Lager
33 Bohrgestange
34 Stellantrieb/Hydraulikzylinder
35 Fahrwerksteil
36 Schwenklager
37 Stellantrieb/Hydraulikzylinder
38 Kolbenstange
39 Gelenk
40 erstes Tragerteil
41 zweites Tragerteil
A1l Vertikalachse
A2 Kippachse
A3 Schwenkachse
B Breite
C1,C2,C3 Achse
F Bohrachse
H Hohe
L Lange
M Mittelebene
R Radius
o Drehwinkel
R Kippwinkel
Y Schwenkwinkel
Patentanspriiche

Kleinbohrgerat (2) zur Herstellung von Bohrungen
im Erdreich, umfassend:

einen Haupttrager (4),

einen Teleskopmast (7) mit einer verstellbaren
Lange (L7),

eine Drehvorrichtung (6), mit welcher der Tele-
skopmast (7) gegenlber dem Haupttrager (4)
um eine vertikale Achse (A1) schwenkbar ist.

Kleinbohrgerat nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Lange (L7) des Teleskopmasts (7) derart
stufenlos einstellbar ist, dass Bohrgestange (33) mit
einer Lange von 0,5 m bis maximal 2,5 m aufgenom-
men werden kdnnen.

Kleinbohrgerat nach einem der Anspriiche 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet,

dass der Teleskopmast (7) gegeniber dem Haupt-
trager (4) um die vertikale Achse (A1) Uber einen
Winkelbereich (o) von bis zu = 90° in Bezug auf eine
Mittelstellung schwenkbar ist.
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4.

10.

1.

Kleinbohrgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Drehvorrichtung (6) ein Drehelement (17)
und einen Drehantrieb (21) aufweist, mit dem das
Drehelement (17) gegeniiber dem Haupttrager (4)
um die vertikale Achse (A1) drehend antreibbar ist.

Kleinbohrgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet,

dass eine Kippvorrichtung (15) vorgesehen ist, mit
welcher der Teleskopmast (7) um eine horizontale
Kippachse (A2) schwenkbar ist.

Kleinbohrgerat nach Anspruch 5,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Kippvorrichtung (15) ein Kippelement (23)
aufweist, das gegentiber dem Drehelement (17) um
die horizontale Kippachse (A2) schwenkbar gelagert
ist, sowie einen Kippantrieb (16), der gegeniiber dem
Drehelement (17) abgestitzt ist und zum Ver-
schwenken des Kippelements (23) dient.

Kleinbohrgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet,

dass eine Schwenkvorrichtung (28) vorgesehen ist,
mit welcher der Teleskopmast (7) um eine Schwenk-
achse (A3) schwenkbar ist, wobei die Schwenkach-
se (A3) senkrecht zur horizontalen Kippachse (A2)
verlauft.

Kleinbohrgerat nach Anspruch 7,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Schwenkvorrichtung (28) ein Tragerele-
ment (27) aufweist, das gegeniiber dem Kippele-
ment (23) um die Schwenkachse (A3) drehbar ge-
lagert ist, sowie einen Schwenkantrieb (29), der ge-
genuber dem Kippelement (23) abgestitzt ist und
zum Verschwenken des Tragerelements (27) dient.

Kleinbohrgerat nach einem der Anspriiche 5 bis 8,
dadurch gekennzeichnet,

dass der Kippantrieb (16) mit einem ersten Ende an
dem Drehelement (17) schwenkbar gelagert ist und
mit einem zweiten Ende an dem Tragerelement (27)
schwenkbar gelagert ist.

Kleinbohrgerat nach einem der Anspriiche 5 bis 9,
dadurch gekennzeichnet,

dass der Kippantrieb (16) Uiber ein gelenkig gelager-
tes Zwischenelement (24) mitdem Drehelement (17)
gelenkig verbunden ist.

Kleinbohrgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 10,
dadurch gekennzeichnet,

dass zumindest einer der Antriebe Drehantrieb (21),
Kippantrieb (16) und Schwenkantrieb (29) hydrau-
lisch betatigbar ist, insbesondere einen Hydraulik-
zylinder umfasst.
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Kleinbohrgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 11,
dadurch gekennzeichnet,

dass der Teleskopmast (7) ein erstes Mastteil (11)
und ein hierzu teleskopierbares zweites Mastteil (12)
aufweist, wobei ein erster Hydraulikzylinder (37)
zum Bewegen des zweiten Mastteils (12) relativ zum
ersten Mastteil (11) vorgesehen ist.

Kleinbohrgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 12,
dadurch gekennzeichnet,

dass an dem teleskopierbaren zweiten Mastteil (12)
ein Schlitten (13) mit einem Drehkopf (14) zum An-
trieb eines Bohrgestanges (33) vorgesehen ist, wo-
bei der Schlitten (13) entlang des teleskopierbaren
Mastteils (12) mittels eines zweiten Hydraulikzylin-
ders verfahrbar ist.

Kleinbohrgerat nach einem der Anspriiche 12 oder
13,

dadurch gekennzeichnet,

dass der erste Hydraulikzylinder (37) und der zweite
Hydraulikzylinder so ausgelegt sind, dass sie mit
derselben Vorschubgeschwindigkeit verfahrbar
sind.

Kleinbohrgerat nach einem der Anspriiche 1 bis 14,
dadurch gekennzeichnet,

dass das Kleinbohrgeréat (2) eine maximale Breite
(B2) von 760 mm und eine maximale Héhe (H2) von
1900 mm aufweist.
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