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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Baumaschine, insbe-
sondere ein Bohrgerät, mit einem Mast, entlang welchem
ein Werkzeug bewegbar gelagert ist, wobei das Werk-
zeug an einem Seil aufgehängt ist, welches zum Heben
und Senken des Werkzeuges mittels einer Seilwinde be-
tätigbar ist, welche von einem Hydraulikmotor als Win-
denantrieb drehend angetrieben ist, gemäß dem Ober-
begriff des Anspruchs 1.
[0002] Die Erfindung betrifft weiterhin ein Verfahren
zum Steuern einer Baumaschine mit einem Mast, entlang
welchem ein Werkzeug bewegbar gelagert ist, wobei das
Werkzeug an einem Seil aufgehängt ist, welches zum
Heben und Senken des Werkzeuges mittels einer Seil-
winde betätigt wird, welche von einem Hydraulikmotor
als Windenantrieb drehend angetrieben wird, gemäß
dem Oberbegriff des Anspruchs 10.
[0003] Eine derartige Baumaschine, welche als ein
Drehbohrgerät ausgebildet ist, geht beispielsweise aus
der EP 1 862 636 B1 hervor. Mittels einer Winde am Heck
des Bohrgerätes wird mittels einem Seil, welches über
einen Mastkopf eines Mastes geführt ist, ein Bohrwerk-
zeug, etwa ein Bohreimer oder eine Bohrschnecke, auf-
und abbewegt. Die Zugbewegung wird über die Seilwin-
de aufgebracht, während eine Abwärtsbewegung durch
eine Gewichtskraft des Werkzeuges oder über ein sepa-
rates Vorschubsystem für den Drehantrieb erzeugt wird.
[0004] Die US 5,63 0,477 offenbart ein Raupenfahr-
zeug, an welchem sich ein Mast horizontal nach vorne
erstreckt. An einem vorderen Ende des Mastes ist in einer
U-förmigen Halteklammer eine Kelly-Stange angeord-
net. Die Kelly-Stange ist teleskopierbar ausgebildet, wo-
bei im Inneren der Kelly-Stange viereckig ausgebildete,
konzentrische Erweiterungen der Kelly-Stange vorgese-
hen sind.
[0005] Der Drehantrieb wird hydrostatisch mittels einer
ersten Hydraulikpumpe angetrieben, wobei das Drehmo-
ment von der hohlen Antriebswelle auf das Bohrwerk-
zeug übertragen wird. Das Vorschubsystem für den
Drehantrieb zum Verfahren des Drehantriebes entlang
des Mastes weist eine zweite Hydraulikpumpe auf. Diese
treibt einen Stellzylinder oder einen hydraulischen Stell-
motor an. Das Bohrwerkzeug umfasst üblicherweise eine
Kellystange, welche an dem über den Mastkopf geführ-
ten Seil angehängt ist. Das Drehmoment wird vom Dreh-
antrieb auf die Kellystange und damit das Werkzeug, et-
wa einen Kastenbohrer, übertragen. Über axiale Riegel-
taschen der Kellystange kann eine Vorschubkraft von
dem Vorschubsystem nach unten ausgeübt werden.
[0006] Mit Voranschreiten der Bohrtiefe, bei der sich
das Bohrwerkzeug abwärts bewegt, ist es erforderlich,
das Seil der Seilwinde mit einer Seilspannvorrichtung
nachzuführen unter Aufrechterhaltung einer vorgegebe-
nen Spann- oder Rückzugskraft, welche üblicherweise
von der Art des Bohrverfahrens abhängt.
[0007] Hierzu ist es zum einen bekannt, eine Kupplung
einer Freifallbremse zu nutzen, um während des Abbohr-

vorganges eine Rückzugskraft zu erzeugen. Das Brems-
drehmoment wird dabei durch einen einstellbaren An-
steuerdruck erzeugt. Alternativ können bei einer hydro-
statisch angetriebenen Winde die Arbeitsanschlüsse des
die Winde antreibenden Hydraulikmotors derart mithilfe
einer hydraulischen Schaltung verbunden werden, dass
eine Seilspannfunktion ermöglicht wird. Die erforderliche
Rückzugskraft wird dabei durch die hydraulische Schal-
tung bestimmt. Eine hydraulische Steuerung einer Winde
ist beispielsweise in der EP 1 247 778 B1 genannt.
[0008] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine
Baumaschine und ein Verfahren zum Steuern einer Bau-
maschine anzugeben, bei welchen in einfacher und zu-
gleich zuverlässiger Weise eine Seilspannung über ei-
nen weiten Betriebsbereich einstellbar ist.
[0009] Die Aufgabe wird zum einen durch eine Bau-
maschine mit den Merkmalen des Anspruchs 1 und zum
anderen durch ein Verfahren mit den Merkmalen des An-
spruchs 10 gelöst. Bevorzugte Ausführungsformen der
Erfindung sind in den abhängigen Ansprüchen angege-
ben.
[0010] Die erfindungsgemäße Baumaschine ist da-
durch gekennzeichnet, dass der Hydraulikmotor in einem
Hydraulikkreislauf von einer Hydraulikpumpe angetrie-
ben ist, welche als eine durchschwenkbare Hydraulik-
pumpe ausgebildet ist, durch welche ein Hydraulikstrom
in beide Richtungen erzeugbar ist, und dass zur Steue-
rung der Hydraulikpumpe eine Steuereinrichtung vorge-
sehen ist, welche ausgebildet ist, die Hydraulikpumpe
abhängig von einer vorgebbaren Seilspannkraft zu steu-
ern.
[0011] Durch Verwendung einer durchschwenkbaren
Hydraulikpumpe, etwa einer Schrägscheibenpumpe,
kann ein Volumenstrom in beide Richtungen des Hydrau-
likkreislaufes erzeugt werden. Auf diese Weise kann der
Hydraulikmotor sowohl zum Heben als auch zum aktiven
Senken eingesetzt werden, bei welchem die Winde un-
abhängig von der angehängten Seillast eine Abspulge-
schwindigkeit vorgibt. Auf diese Weise kann nicht nur im
Betriebszustand des Hebens sondern auch im Betriebs-
zustand des Absenkens zuverlässig eine definierte Seil-
spannkraft sichergestellt werden.
[0012] Ein weiterer Vorteil der Erfindung insbesondere
gegenüber Freifallkupplungen besteht darin, dass über
die Steuereinrichtung eine Seilspannkraft frei vorgebbar
ist und basierend hierauf die Hydraulikpumpe gesteuert
angetrieben wird.
[0013] Eine bevorzugte Ausführungsform der Erfin-
dung besteht darin, dass durch die Steuereinrichtung ein
Schwenkwinkel der Hydraulikpumpe verstellbar ist.
Durch Beeinflussung des Schwenkwinkels kann die Hy-
draulikpumpe stufenlos verstellt werden, so dass eine
nahezu beliebige Spannkraft oder Rückzugskraft ein-
stellbar ist und gehalten werden kann.
[0014] Eine weitere vorteilhafte Ausgestaltung der Er-
findung liegt darin, dass eine Kraftmesseinrichtung zum
Messen der Seilzugkraft vorgesehen ist und dass die
Kraftmesseinrichtung mit der Steuereinrichtung zum
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Steuern/Regeln der Hydraulikpumpe abhängig von ge-
messenen Seilzugkraftwerten in Verbindung steht.
Durch Messung der momentanen Seilzugkraft kann
durch eine entsprechende Rückkopplung der gemesse-
nen Seilzugkraftwerte eine Regelung der Hydraulikpum-
pe und damit des Hydraulikmotors erfolgen.
[0015] Grundsätzlich kann die Kraftmesseinrichtung in
beliebiger Weise ausgeführt sein, insbesondere eine di-
rekte oder indirekte Messung durchführen. Eine kon-
struktiv besonders vorteilhafte Ausgestaltung liegt darin,
dass die Kraftmesseinrichtung einen Kraftmessbolzen
an einer Umlenkrolle des Seiles oder eine Kraftmessla-
sche an einem Windenbock der Seilwinde aufweist. Die
Umlenkrolle kann dabei insbesondere am Mastkopf an-
geordnet sein. Über den Kraftmessbolzen kann so eine
sehr genaue Messung der momentan anliegenden Seil-
kraft erfolgen. Über eine Kraftmesseinrichtung am Win-
denbock, also dem Lagerrahmen einer Seiltrommel der
Seilwinde, kann ebenfalls auf die momentan wirkende
Seilkraft rückgeschlossen werden. Die Kraftmessein-
richtung kann leitungsmäßig oder drahtlos mit der Steu-
ereinrichtung verbunden sein.
[0016] Gemäß einer Weiterbildung der Erfindung wird
ein effizienter Betrieb dadurch erreicht, dass die vorgeb-
bare Seilspannkraft durch die Steuereinrichtung verän-
derbar ist. Die Steuereinrichtung kann insbesondere eine
Eingabeeinheit aufweisen, mit welcher eine Seilspann-
kraft vorgebbar ist. Es kann auch ein Datenspeicher vor-
handen sein, in welchem für bestimmte Betriebsweisen
des Werkzeuges vorgegebene Seilspannkräfte hinter-
legt sind. Diese vorgegebenen Seilspannkräfte können
vorab in Versuchen ermittelt worden sein. Ergänzend
oder alternativ können an der Steuereinrichtung auch
weitere Messeinrichtungen zur Feststellung der Be-
triebsweise des Werkzeuges, etwa der Drehzahl oder
des Vorschubes des Werkzeuges, vorhanden sein, so
dass durch die Steuereinrichtung programmgesteuert ei-
ne zweckmäßige Seilspannkraft vorgegeben wird.
[0017] Gemäß einer bevorzugten Weiterbildung der
Erfindung ist es vorgesehen, dass durch die Steuerein-
richtung die Seilspannkraft abhängig von Verstellpara-
metern veränderbar ist.
[0018] Besonders bevorzugt ist es dabei, dass min-
destens ein Verstellparameter ausgewählt ist aus den
Parametern Seilgeschwindigkeit, Vorschubgeschwin-
digkeit, Vorschubkraft und/oder Arbeitsverfahren, insbe-
sondere einer Betriebsart eines Drehbohrantriebes. Eine
Auswahl der Verstellparameter kann manuell oder auto-
matisch durch entsprechende Sensoren an der Bauma-
schine durch die Steuereinrichtung erfolgen. Hierdurch
wird erreicht, dass für den jeweiligen Betriebszustand
und das jeweilige Betriebsverfahren eine zweckmäßige
Steuerung und Einstellung der Seilspannung erfolgen
kann. Hierdurch wird ein sicherer und störungsfreier Be-
trieb der Baumaschine gewährleistet. Auch wird ein über-
mäßiger Verschleiß des Seiles vermieden.
[0019] Weiterhin ist es nach der Erfindung bevorzugt,
dass der Hydraulikkreislauf geschlossen und mit einen

Abzweigventil ausgebildet ist, über welches gesteuert
Hydraulikflüssigkeit zur Kühlung abführbar ist. Bei einem
intensiven Betrieb kann die Temperatur des Hydraulik-
fluides im Hydraulikkreislauf ansteigen. Zur Vermeidung
einer übermäßigen Erwärmung ist ein Abzweigventil vor-
gesehen, über welches gesteuert Hydraulikflüssigkeit
abführbar ist. Die Steuerung kann mittels Temperatur-
sensoreinrichtung oder über ein vorgegebenes Steuer-
programm durch die Steuereinrichtung erfolgen. Zur
Kühlung kann Hydraulikflüssigkeit in einen Aufnahme-
tank geleitet werden, welcher vorzugsweise mit einer se-
paraten Kühleinrichtung versehen sein kann. Entspre-
chend der Ableitung von Hydraulikflüssigkeit über das
Abzweigventil wird über ein entsprechendes Zuführventil
kühles Hydraulikfluid in den Hydraulikkreislauf rückge-
führt.
[0020] Grundsätzlich kann die Baumaschine für ver-
schiedenste Einsatzzwecke ausgebildet sein, etwa als
ein Rammgerät zum Einrammen von Bohlen mittels ei-
nes Vibrationsbärens.
[0021] Eine vorteilhafte Ausgestaltung der Erfindung
besteht darin, dass die Baumaschine als ein Bohrgerät
ausgebildet ist, an dessen Mast ein Drehbohrantrieb ver-
stellbar gelagert ist, welcher über mindestens einen Stel-
lantrieb entlang des Mastes verfahrbar ist. Das Bohrgerät
kann, wie in der Beschreibungseinleitung zum Stand der
Technik beschrieben, einen ersten Hydraulikantrieb zum
Speisen des Drehbohrantriebes und einen zweiten Hy-
draulikantrieb als Stellantrieb für ein Vorschubsystem
aufweisen. Über das Vorschubsystem wird mittels Hy-
draulikzylindern oder einem Stellmotor ein axiales Ver-
fahren eines Vorschubschlittens mit dem Drehbohran-
trieb entlang des Mastes bewirkt. Insbesondere kann
über den Stellantrieb des Vorschubsystems eine Vor-
schubkraft nach unten auf das Werkzeug aufgebracht
werden. Das Werkzeug kann dabei ein übliches Dreh-
bohrwerkzeug sein, insbesondere eine Bohrschnecke,
ein Kastenbohrer, ein Verdrängungsbohrer oder eine an-
dere Bohreinrichtung.
[0022] Das erfindungsgemäße Verfahren zum Steu-
ern einer Baumaschine ist dadurch gekennzeichnet,
dass der Hydraulikmotor in einem Hydraulikkreislauf von
einer Hydraulikpumpe angetrieben wird, welche als eine
durchschwenkbare Hydraulikpumpe ausgebildet ist,
durch welche ein Hydraulikstrom in beide Richtungen er-
zeugbar ist, und dass die Hydraulikpumpe mittels einer
Steuereinrichtung abhängig von einer vorgebbaren Seil-
spannkraft gesteuert wird. Das Verfahren kann insbe-
sondere zum Steuern der vorbeschriebenen Baumaschi-
ne eingesetzt werden. Es ergeben sich die zuvor be-
schriebenen Vorteile.
[0023] Die Erfindung wird nachfolgend anhand von be-
vorzugten Ausführungsbeispielen weiter beschrieben,
welche schematisch in den Figuren dargestellt sind. In
den Figuren zeigen:

Fig. 1: eine schematische Ansicht einer erfindungs-
gemäßen Baumaschine und
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Fig. 2: einen schematischen Hydraulikschaltplan für
eine erfindungsgemäße Baumaschine.

[0024] Gemäß Fig. 1 ist eine erfindungsgemäße Bau-
maschine als ein Bohrgerät 50 mit einem Mast 52 ge-
zeigt, entlang welchem an einer nicht dargestellten Mast-
führung ein Vorschubschlitten 59 mit einem Drehbohr-
antrieb 58 vertikal verschiebbar gelagert ist. Zum verti-
kalen Verfahren des Vorschubschlittens 59 ist ein Hy-
draulikzylinder als Stellantrieb 66 angeordnet, welcher
von einem ersten Hydraulikantrieb 71 angetrieben ist.
[0025] Der Drehbohrantrieb 58 weist eine Hohlwelle
auf, durch welche in bekannter Weise eine Kellystange
56 ragt, an deren unterem Ende ein Kastenbohrer als
Werkzeug 54 befestigt ist. Über nicht dargestellte Mit-
nehmerleisten und Riegeltaschen können ein Drehmo-
ment sowie eine nach unten gerichtete Vorschubkraft
von dem Drehbohrantrieb 58 und an dem Vorschubschlit-
ten 59 auf die Kellystange 56 und damit auf das Werk-
zeug 54 aufgebracht werden. Der hydraulische Dreh-
bohrantrieb 58 wird über einen zweiten Hydraulikantrieb
72, also eine Hydraulikpumpe, in einem Hydraulikkreis-
lauf mit Energie versorgt.
[0026] Die Kellystange 56 ist in bekannter Weise an
einem Seil 64 aufgehängt, welches über eine erste Um-
lenkrolle 46 und eine zweite Umlenkrolle 47 an einem
quer gerichteten Mastkopf 53 des Mastes 52 zu einer
Seilwinde 1 geführt ist. Die Seilwinde 1 umfasst eine
drehbar in einem Windenbock 62 gelagerte Seiltrommel
60. Die Seiltrommel 60 der Seilwinde 1 wird über eine
Antriebswelle von einem Hydraulikmotor 3 angetrieben,
welcher in einem Hydraulikkreislauf mit einer Hydraulik-
pumpe 10 angeschlossen ist.
[0027] Die Hydraulikpumpe 10 sowie der als Hydrau-
likpumpe ausgebildete erste Hydraulikantrieb 71 für das
Vorschubsystem und der zweite Hydraulikantrieb 72 für
den Drehbohrantrieb 58 werden von einem Dieselmotor
70 über eine Getriebeeinrichtung 75 mit Energie ver-
sorgt.
[0028] Zur Sicherstellung einer gewünschten Seil-
spannkraft in den Betriebszuständen des Hebens und
des Senkens des Werkzeuges 54 ist die Hydraulikpumpe
10 durchschwenkbar ausgebildet, insbesondere als eine
Schrägscheiben-Hydraulikpumpe. Mittels der durch-
schwenkbaren Hydraulikpumpe 10 kann ein Hydraulik-
strom in beide Richtungen des Hydraulikkreislaufes 20
erzeugt werden, so dass der Hydraulikmotor 3 und damit
die Seilwinde 1 in beide Drehrichtungen betrieben wer-
den können.
[0029] Zur Steuerung der Seilwinde 1 ist eine Steuer-
einrichtung 40 vorgesehen, welche in Wirkverbindung
mit der Hydraulikpumpe 10 steht. Über ein Dateneinga-
begerät kann gemäß einer ersten Steuervariante eine
Soll-Seilspannkraft in die Steuereinrichtung eingegeben
werden. Entsprechend der vorgegebenen Seilspann-
kraft wird die Hydraulikpumpe 10 und somit auch die Seil-
winde 1 sowohl beim Heben als auch beim Senken des
Werkzeuges 54 gesteuert.

[0030] Bei der dargestellten Ausführungsform gemäß
Fig. 1 ist zur Durchführung einer Regelung mit der Steu-
ereinrichtung 40 an der ersten Umlenkrolle 46 eine Kraft-
messeinrichtung 44 mit einem Kraftmessbolzen ange-
ordnet. Hierdurch ist die Zugkraft an dem Seil 64 unmit-
telbar messbar, wobei die gemessenen Seilzugwerte an
die Steuereinrichtung 40 zur Regelung der Hydraulik-
pumpe 10 gemäß einer weiteren Steuervariante weiter-
geleitet werden.
[0031] Bei dem dargestellten Ausführungsbeispiel ist
die Steuereinrichtung 40 noch mit weiteren Sensorein-
richtungen an der Antriebswelle der Seilwinde 1, dem
Stellantrieb 66 des Vorschubsystems für den Drehbohr-
antrieb 58 sowie an dem Drehbohrantrieb 58 zur Steue-
rung der Hydraulikpumpe 10 verbunden. In der Steuer-
einrichtung 40 ist ein entsprechendes Programm hinter-
legt, mit welchem anhand der übermittelten Messdaten
eine zweckmäßige Seilspannkraft ermittelt und das Ein-
halten dieses Wertes gesteuert werden kann.
[0032] Gemäß dem Hydraulikschaltplan nach Fig. 2,
welcher sich insbesondere auf die Baumaschine nach
Fig. 1 bezieht, wird die Seilwinde 1, mit der das Werkzeug
54 betätigt wird, von einem im Schluckvolumen verstell-
baren, in zwei Drehrichtungen betreibbaren Hydraulik-
motor 3 angetrieben. Der Hydraulikmotor 3 wird in einem
geschlossenen Hydraulikkreislauf betrieben, der von ei-
ner verstellbaren Hydraulikpumpe 10 gespeist wird. Die
Drehrichtung des Hydraulikmotors 3 wird durch die För-
derrichtung der Hydraulikpumpe 10 bestimmt. Da sich
das Hydrauliköl im geschlossenen Kreislauf aufgrund der
auftretenden Reibungsverluste erwärmt, kann aus dem
geschlossenen Hydraulikkreislauf mittels eines Ab-
zweigventiles 9 andauernd oder zu vorgegebenen Zeit-
punkten eine bestimmte Ölmenge abgezweigt und einem
Hydrauliktank zugeführt werden. Der Inhalt des Hydrau-
liktanks kann gekühlt werden. Über eine vorhandene
Speisepumpe wird der dadurch entstehende Hydrauli-
kölverlust wieder ausgeglichen.
[0033] Über ein erstes elektroproportionales 3-2-We-
geventil 5 wird mittels einer Magnetverstellung ein
Schwenkwinkel des Hydraulikmotors 3 zwischen einem
minimalen und einem maximalen Schluckvolumen ein-
stellt. Darüber hinaus wird mittels eines zweiten 3-2-
Wegventils 4 eine Druckabschneidung für die Einstellung
des Schwenkwinkels des Hydraulikmotors 3 realisiert.
[0034] Ein Druckschalter 6 zeigt der Steuereinrichtung
einen gesättigten Kreislauf an. Ist dies beispielsweise
wegen eines Schlauchbruches nicht der Fall, so wird kei-
ne Freigabe zur Windenfunktion durch die Steuereinrich-
tung erteilt. Eine Halte- oder Feststellbremse 2 bleibt in
diesem Fall geschlossen. Ein Rückschlagventil 18 dient
dazu, bei plötzlichem Druckverlust in Folge von Leitungs-
bruch die Feststellbremse 2 an der Seilwinde 1 einfallen
zu lassen. Ein Shuttleventil 7 mit einem vorgeschalteten
gesteuerten Ventil 8 dient dazu, die Feststellbremse 2
im Normalbetrieb mit einer bestimmten Verzögerung zu
lüften und zu entlüften, derart, dass eine schlupffreie
Lastübergabe zwischen Feststellbremse 2 und dem Hy-
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draulikmotor 10 und umgekehrt sichergestellt wird. Als
Eingangssignalgeber für die Steuereinrichtung dient ein
Druckaufnehmer 17.
[0035] Die als durchschwenkbare Schrägscheiben-
pumpe ausgebildete Hydraulikpumpe 10 wird über ein
Ansteuerventil 11 angesteuert, wobei ein Steuerkolben
16 direkt mechanisch mit der Hydraulikpumpe 10 ver-
bunden ist. Ein erstes Druckbegrenzungsventil 13 sichert
die Hochdruckseite der Hydraulikpumpe 10 gegen einen
maximalen Druck ab. Über ein zweites Druckbegren-
zungsventil 14 wird eine Druckabschneidung der Hy-
draulikpumpe 10 bei maximalem Betriebsdruck durch-
geführt. Ein drittes Druckbegrenzungsventil 15 sichert
die Hydraulikpumpe 10 analog wie das erste Druckbe-
grenzungsventil 13 auf der Niederdruckseite ab. Die Vor-
steuerung der Anordnung wird über einen Einspeise-
druck 12 von 35 bar betrieben.

Patentansprüche

1. Baumaschine, insbesondere Bohrgerät (50), mit ei-
nem Mast (52), entlang welchem ein Werkzeug (54)
bewegbar gelagert ist, wobei das Werkzeug (54) an
einem Seil (64) aufgehängt ist, welches zum Heben
und Senken des Werkzeuges (54) mittels einer Seil-
winde (1) betätigbar ist, welche von einem Hydrau-
likmotor (3) als Windenantrieb drehend angetrieben
ist,
wobei entlang des Mastes (52) ein Vorschubschlit-
ten (59) mit einem Drehbohrantrieb (58) verschieb-
bar gelagert ist,
wobei der Hydraulikmotor (3) in einem Hydraulik-
kreislauf (20) von einer Hydraulikpumpe (10) ange-
trieben ist, welche als eine durchschwenkbare Hy-
draulikpumpe (10) ausgebildet ist, durch welche ein
Hydraulikstrom in beide Richtungen erzeugbar ist,
und
wobei zur Steuerung der Hydraulikpumpe (10) eine
Steuereinrichtung (40) vorgesehen ist, welche aus-
gebildet ist, die Hydraulikpumpe (10) abhängig von
einer vorgebbaren Seilspannkraft zu steuern.

2. Baumaschine nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass durch die Steuereinrichtung (40) ein Schwenk-
winkel der Hydraulikpumpe (10) verstellbar ist.

3. Baumaschine nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet,
dass eine Kraftmesseinrichtung (44) zum Messen
der Seilzugkraft vorgesehen ist und
dass die Kraftmesseinrichtung (44) mit der Steuer-
einrichtung (40) zum Steuern/Regeln der Hydraulik-
pumpe (10) abhängig von gemessenen Seilzugkraft-
werten in Verbindung steht.

4. Baumaschine nach Anspruch 3,

dadurch gekennzeichnet,
dass die Kraftmesseinrichtung (44) einen Kraft-
messbolzen an einer Umlenkrolle (46) des Seiles
(64) oder eine Kraftmesslasche an einem Winden-
bock (62) der Seilwinde (1) aufweist.

5. Baumaschine nach einem der Ansprüche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet,
dass die vorgebbare Seilspannkraft durch die Steu-
ereinrichtung (40) veränderbar ist.

6. Baumaschine nach Anspruch 5,
dadurch gekennzeichnet,
dass durch die Steuereinrichtung (40) die Seil-
spannkraft abhängig von Verstellparametern verän-
derbar ist.

7. Baumaschine nach Anspruch 6,
dadurch gekennzeichnet,
dass mindestens ein Verstellparameter ausgewählt
ist aus den Parametern Seilgeschwindigkeit, Vor-
schubgeschwindigkeit, Vorschubkraft, und/oder Ar-
beitsverfahren, insbesondere einer Betriebsart ei-
nes Drehbohrantriebes (58).

8. Baumaschine nach einem der Ansprüche 1 bis 7,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Hydraulikkreislauf (20) geschlossen und
mit einem Abzweigventil (9) ausgebildet ist, über
welches gesteuert Hydraulikflüssigkeit zur Kühlung
abführbar ist.

9. Baumaschine nach einem der Ansprüche 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Baumaschine als ein Bohrgerät (50) aus-
gebildet ist, an dessen Mast (52) ein Drehbohran-
trieb (58) verstellbar gelagert ist, welcher über min-
destens einen Stellantrieb (66) entlang des Mastes
(52) verfahrbar ist.

10. Verfahren zum Steuern einer Baumaschine, insbe-
sondere nach einem der Ansprüche 1 bis 9,
mit einem Mast (52), entlang welchem ein Werkzeug
(54) bewegbar gelagert ist, wobei das Werkzeug (54)
an einem Seil (64) aufgehängt ist, welches zum He-
ben und Senken des Werkzeuges (54) mittels einer
Seilwinde (1) betätigt wird, welche von einem Hy-
draulikmotor (3) als Windenantrieb drehend ange-
trieben wird, wobei entlang des Mastes (52) ein Vor-
schubschlitten (59) mit einem Drehbohrantrieb (58)
verschiebbar gelagert ist,
wobei der Hydraulikmotor (3) in einem Hydraulik-
kreislauf (20) von einer Hydraulikpumpe (10) ange-
trieben wird, welche als eine durchschwenkbare Hy-
draulikpumpe (10) ausgebildet ist, durch welche ein
Hydraulikstrom in beide Richtungen erzeugbar ist,
und
wobei die Hydraulikpumpe (10) mittels einer Steu-
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ereinrichtung (40) abhängig von einer vorgebbaren
Seilspannkraft gesteuert wird.

Claims

1. Construction machine, in particular a drilling appa-
ratus (50), having a mast (52), along which a tool
(54) is supported in a movable manner, wherein the
tool (54) is suspended on a rope (64) which, for the
purpose of lifting and lowering the tool (54), can be
actuated by means of a rope winch (1) that is driven
in a rotating manner by a hydraulic motor (3) as a
winch drive,
wherein a feed carriage (59) with a rotary drill drive
(58) is supported in a slidable manner along the mast
(52),
wherein the hydraulic motor (3) is driven in a hydrau-
lic circuit (20) by a hydraulic pump (10) that is de-
signed as a bidirectional hydraulic pump (10), by
which a hydraulic flow can be generated in both di-
rections, and
wherein for the control of the hydraulic pump (10) a
control means (40) is provided which is designed to
control the hydraulic pump (10) depending on a pre-
determinable rope tensioning force.

2. Construction machine according to claim 1,
characterized in that
by the control means (40) a pivot angle of the hy-
draulic pump (10) is adjustable.

3. Construction machine according to claim 1 or 2,
characterized in that
a force measuring means (44) for measuring the
rope pull force is provided and
in that the force measuring means (44) is connected
to the control means (40) for controlling/regulating
the hydraulic pump (10) depending on measured
rope pull force values.

4. Construction machine according to claim 3,
characterized in that
the force measuring means (44) has a force meas-
uring bolt on a deflection pulley (46) of the rope (64)
or a force measuring strap on a winch block (62) of
the rope winch (1).

5. Construction machine according to any one of claims
1 to 4,
characterized in that
the predeterminable rope tensioning force can be
changed by the control means (40).

6. Construction machine according to claim 5,
characterized in that
by the control means (40) the rope tensioning force
can be changed depending on adjustment parame-

ters.

7. Construction machine according to claim 6,
characterized in that
at least one adjustment parameter is selected from
the parameters rope speed, feed speed, feed force
and/or working method, in particular an operating
mode of a rotary drill drive (58).

8. Construction machine according to any one of claims
1 to 7,
characterized in that
the hydraulic circuit (20) is closed and designed with
a branch-off valve (9), via which hydraulic fluid for
cooling can be discharged in a controlled manner.

9. Construction machine according to any one of claims
1 to 8,
characterized in that
the construction machine is designed as a drilling
apparatus (50), on the mast (52) of which a rotary
drill drive (58) is supported in an adjustable manner
which is displaceable along the mast (52) via at least
one positioning drive (66).

10. Method for controlling a construction machine, in
particular according to any one of claims 1 to 9,
having a mast (52), along which a tool (54) is sup-
ported in a movable manner, wherein the tool (54)
is suspended on a rope (64) which, for the purpose
of lifting and lowering the tool (54), is actuated by
means of a rope winch (1) that is driven in a rotating
manner by a hydraulic motor (3) as a winch drive,
wherein a feed carriage (59) with a rotary drill drive
(58) is supported in a slidable manner along the mast
(52),
wherein the hydraulic motor (3) is driven in a hydrau-
lic circuit (20) by a hydraulic pump (10) that is de-
signed as a bidirectional hydraulic pump (10), by
which a hydraulic flow can be generated in both di-
rections, and
wherein the hydraulic pump (10) is controlled by
means of a control means (40) depending on a pre-
determinable rope tensioning force.

Revendications

1. Engin, en particulier appareil de forage (50), avec
un mât (52), le long duquel un outil (54) est disposé
mobile, dans lequel l’outil (54) est accroché à un câ-
ble (64), qui est actionnable pour le levage et l’abais-
sement de l’outil (54) au moyen d’un treuil (1), qui
est entraîné en rotation par un moteur hydraulique
(3) en tant qu’entraînement de treuil,
dans lequel un chariot d’avance (59) avec un entraî-
nement de forage rotatif (58) est logé coulissant le
long du mât (52),
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dans lequel le moteur hydraulique (3) au sein d’un
circuit hydraulique (20) est entraîné par une pompe
hydraulique (10), qui est réalisée en tant que pompe
hydraulique (10) entièrement pivotante, par laquelle
un courant hydraulique peut être généré dans les
deux directions, et
dans lequel un dispositif de commande (40), qui est
réalisé pour commander la pompe hydraulique (10)
en fonction d’une force de tension de câble pouvant
être prédéfinie, est prévu pour la commande de la
pompe hydraulique (10).

2. Engin selon la revendication 1,
caractérisé en ce que
un angle de pivotement de la pompe hydraulique
(10) est réglable par le dispositif de commande (40).

3. Engin selon la revendication 1 ou 2,
caractérisé en ce que
un dispositif de mesure de force (44) est prévu pour
la mesure de la force de traction du câble et
en ce que le dispositif de mesure de force (44) est
en communication avec le dispositif de commande
(40) pour la commande/réglage de la pompe hydrau-
lique (10) en fonction de valeurs de force de traction
du câble mesurées.

4. Engin selon la revendication 3,
caractérisé en ce que
le dispositif de mesure de force (44) présente un axe
dynamométrique au niveau d’une poulie de renvoi
(46) du câble (64) ou une liaison dynamométrique
au niveau d’un support de treuil (62) du treuil (1).

5. Engin selon l’une des revendications 1 à 4,
caractérisé en ce que
la force de tension du câble pouvant être prédéfinie
est modifiable par le dispositif de commande (40).

6. Engin selon la revendication 5,
caractérisé en ce que
la force de tension du câble est modifiable par le
dispositif de commande (40) en fonction de paramè-
tres de réglage.

7. Engin selon la revendication 6,
caractérisé en ce que
au moins un paramètre de réglage est sélectionné
parmi les paramètres vitesse de câble, vitesse
d’avance, force d’avance, et/ou procédure de travail,
en particulier un mode de fonctionnement d’un en-
traînement de forage rotatif (58).

8. Engin selon l’une des revendications 1 à 7,
caractérisé en ce que
le circuit hydraulique (20) est un circuit fermé com-
portant une soupape de dérivation (9) par le biais de
laquelle un fluide hydraulique peut être évacué de

manière commandée pour le refroidissement.

9. Engin selon l’une des revendications 1 à 8,
caractérisé en ce que
l’engin est réalisé en tant qu’appareil de forage (50),
au niveau du mât (52) duquel un entraînement de
forage rotatif (58) est disposé réglable, qui est dé-
plaçable le long du mât (52) par le biais d’au moins
un actionneur (66).

10. Procédé de commande d’un engin, en particulier se-
lon l’une des revendications 1 à 9,
avec un mât (52), le long duquel un outil (54) est
disposé mobile,
dans lequel l’outil (54) est accroché à un câble (64),
qui est actionné pour le levage et l’abaissement de
l’outil (54) au moyen d’un treuil (1), qui est entraîné
en rotation par un moteur hydraulique (3) en tant
qu’entraînement de treuil,
dans lequel un chariot d’avance (59) avec un entraî-
nement de forage rotatif (58) est disposé coulissant
le long du mât (52),
dans lequel le moteur hydraulique (3) est entraîné
dans un circuit hydraulique (20) par une pompe hy-
draulique (10), qui est réalisée en tant que pompe
hydraulique (10) entièrement pivotante, par laquelle
un courant hydraulique peut être généré dans les
deux directions, et
dans lequel la pompe hydraulique (10) est comman-
dée au moyen d’un dispositif de commande (40) en
fonction d’une force de tension de câble pouvant être
prédéfinie.
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