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(57)  Die Erfindung betrifft einen Bausatz (1) aus ei-
nem Tiefseeventilaktuator (2) und einem Werkzeug (3),
wobei das Werkzeug (3) einen Werkzeughalter (4) mit
einer zumindest in eine Richtung axialfesten, aber dreh-
beweglich darauf gelagerten Koppelhilse (5), besitzt,
wobei der Tiefseeventilaktuator (2) ein erstes Ende (6)
besitzt, das zum I6sbaren Koppeln an einem Tiefseeven-
til (7) vorbereitet ist, wobei der Tiefseeventilaktuator (2)
einen Aktuator (8) besitzt, der von einer zu ihm drehbe-
weglichen Verbindungshiilse (9) umgeben ist, wobei die
Verbindungshtilse (9) auf der Seite des ersten Endes (6)
wenigstens einen Axialbewegungsblockiervorsprung
(10) besitzt, der zum Hintergreifen eines Vorsprungs (11)
eines Ventils vorbereitet ist und der Aktuator (8) einen
Zapfen (12) zum drehbewegungsverhindernden Anlie-
gen anden Vorsprung (11) des Ventils besitzt, wobei der

BAUSATZ AUS EINEM TIEFSEEVENTILAKTUATOR UND EINEM WERKZEUG

Tiefseeventilaktuator (2) ein zweites Ende (13) besitzt,
das zum lésbaren Koppeln an dem Werkzeug (3) vorge-
sehen ist, wobei dafiir die Verbindungshiilse (9) eine
Ausnehmung (14) zum Aufnehmen eines Verriegelungs-
hebels (15) der Koppelhlilse (5) besitzt, Gber den eine
Drehbewegung der Verbindungshiilse (9) hervorrufbar
ist, und der Aktuator (8) einen Radialvorsprung (16) be-
sitzt, der an einem Axialvorsprung (17) des Werkzeug-
halters (4) anliegt, wobei der Verriegelungshebel (15)
vorbereitet ist, die Verbindungshiilse (9) bei dazu vom
Axialvorsprung (17) in seiner Ausgangslage gehaltenen
Aktuator (8) in eine hintergriffgeldste Entriegel-/Entnah-
meposition zu verbringen. Die Erfindung betrifft auch ein
Verfahren zum Koppeln sowie ein Verfahren zum Ent-
koppeln.

Fig. 1
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Bausatz aus einem
Tiefseeventilaktuator und einem Werkzeug.

[0002] Ein Tiefseeventilaktuator (im Englischen: sub-
sea valve actuator, kurz: SVA) ist ein autarker Aktuator
zum Offnen und SchlieRen von Prozessventilen in der
Tiefsee bis 3000 Meter und tiefer. Das System besteht
aus einem elektrisch geregelten Antrieb mit einem hy-
drostatischen Getriebe, das im Vergleich zu einer her-
kémmlichen elektromechanischen Achse bis zu 75 Pro-
zent der bendtigten Energie einspart. Der Tiefseeven-
tilaktuator 6ffnet und schliet Prozessventile in Anwen-
dungen fiir die Ol- und Gas-Produktion oder CO2-Spei-
chersysteme in der Tiefsee. Eine redundante Ausfiih-
rung von z.B. Sicherheitsventilen und bewahrten Federn
sorgt dafiir, dass der Aktuator auch bei Stromausfall und
ohne externe Energiezufuhr das Prozessventil sicher
schlief3t. Alle relevanten Bauteile des Antriebsstrangs
sind doppelt ausgefihrt.

[0003] Das System ist fur den Einsatz in der Tiefsee
bis 3000 Meter und tiefer geeignet und auf einen war-
tungsfreien Betrieb von 25 Jahren ausgelegt. Der Tief-
seeventilaktuator ist eine Schliisselkomponente, um die
Elektrifizierung der Produktionsanlagen in der Tiefsee
weiter voranzubringen.

[0004] In Anwendungen wie z.B. dem Einbau der Tief-
seeventilaktuatoren in einem Ventilgestell auf einem
Bohrloch fiir Ol oder CO2 Speicherung sind die Tiefsee-
ventilaktuator- Ventile oder andere Bauteile so dicht zu-
einander verbaut, dass der Zugang bevorzugt nur von
hinten erfolgen kann. Eine Aufnahme zum Ausbau des
Tiefseeventilaktuators durch ein ferngesteuertes Unter-
wasserfahrzeug (im Englischen: remotely operated un-
derwater vehicle, kurz: ROV) im Schwerpunkt der Achse
ist grofRtenteils nicht moéglich, da in der Regel der Tief-
seeventilaktuator horizontal verbaut ist und umliegende
Bauteile keine Mdglichkeit zur Aufnahme im Schwer-
punkt erlauben.

[0005] Nach dem Stand der Technik sind Ventilaktau-
toren in der Tiefsee nicht leicht austauschbar, besitzen
auch keine standardisierte Schnittstelle zum Aus- und
Einbau des Ventilaktuators. In der Regel sind unter Was-
ser verbaute Ventilaktuatoren nur durch Taucher oder
komplettes Heben der Ventileinheiten mdglich. Ein
Wechsel des Ventilaktuators durch Tauchroboter in gro-
Reren Tiefen ist kaum moglich.

[0006] Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es,
die angesprochenen Nachteile zu beseitigen oder zumin-
dest (teilweise) zu lindern.

[0007] Dies wird bei einem vorliegenden Bausatz aus
einem Tiefseeventilaktuator und einem Werkzeug da-
durch gel6st, dass das Werkzeug einen Werkzeughalter
mit einer zumindest in einer Richtung axial festen, aber
drehbeweglich darauf gelagerten Koppelhiilse, besitzt,
wobei der Tiefseeventilaktuator ein erstes Ende besitzt,
das zum lésbaren Koppeln an einem Tiefseeventil (Eng-
lisch: subsea valve) vorbereitet ist, wobei der Tiefsee-
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ventilaktuator einen Linear- / Rotations- Aktuator besitzt,
der von einer fir ihn drehbeweglichen Verbindungshiilse
zumindest teilweise / vollstandig umgeben ist, wobei die
Verbindungshiilse auf der Seite des ersten Endes we-
nigstens einen Axialbewegungsblockiervorsprung be-
sitzt, der zum Hintergreifen eines Vorsprungs eines bei-
spielsweise nach ISO 13628-8: 2008-03 genormten Tief-
seeventils vorbereitet ist und der Linear- / Rotations-Ak-
tuator einen Zapfen zum drehbewegungsverhindernden
Anliegen an den Vorsprung des Ventils besitzt, wobei
der Tiefseeventilaktuator ein zweites Ende besitzt, das
zum lésbaren Koppeln an dem Werkzeug vorgesehen
ist, wobei dafiir die Verbindungshiilse eine Ausnehmung
zum Aufnehmen eines Verriegelungshebels der Koppel-
hiilse besitzt, tiber den eine Drehbewegung der Verbin-
dungshilse hervorrufbar ist, und der Aktuator einen Ra-
dialvorsprung besitzt, der an einem Axialvorsprung des
Werkzeughalters anliegt, wobei der Verriegelungshebel
vorbereitet ist, die Verbindungshiilse bei dazu vom Axi-
alvorsprung in seiner Ausgangslage gehaltenen Aktuator
in eine hintergriffgeldste Entriegel-/Entnahmeposition zu
verbringen. Vorteilhaft hierbei ist die Vereinfachung des
Wechselvorgangs des Tiefseeventilaktuators an einem
Tiefseeventil. Insbesondere der Einsatz mittels eines Un-
terwassertauchroboters wird damit ermdglicht.

[0008] Der Bausatz aus Tiefseeventilaktuator und
Werkzeug kann verschiedene Zustéande / Positionen ein-
nehmen. Es ist zwischen einem entkoppelten Zustand
und gekoppelten Zustand von dem Tiefseeventilaktuator
mit dem Werkzeug zu unterscheiden. In dem entkoppel-
ten Zustand sind der Tiefseeventilaktuator und das Werk-
zeug voneinander getrennt. In einem gekoppelten Zu-
stand ist das Werkzeug mit dem Tiefseeventilaktuator
verbunden und befindet sich im Eingriff mit diesem.
[0009] In der Entriegel-/Entnahmeposition ist der Tief-
seeventilaktuator von dem Tiefseeventil gel6st, ergo fin-
det kein Hintergreifen des Axialbewegungsblockiervor-
sprungs hinter dem Vorsprung des Tiefseeventils statt.
[0010] In einer Verriegel-/Befestigungsposition ist der
Tiefseeventilaktuator an dem Tiefseeventil festgelegt.
Dabei findet ein Hintergreifen des Axialbewegungsblo-
ckiervorsprungs hinter dem Vorsprung des Tiefseeven-
tils statt.

[0011] Fdir das Erreichen der Entriegel-/Entnahmepo-
sitionbzw. der Verriegel-/Befestigungspositionistder ge-
koppelter Zustand des Werkzeugs mit dem Tiefseeven-
tilaktuator vorgesehen.

[0012] Fir den gekoppelten bzw. entkoppelten Zu-
stand und das Erreichen der Entriegel-/Entnahmeposi-
tion bzw. der Verriegel-/Befestigungsposition sind von-
einander verschiedene Drehbewegungen gegeben. Ei-
ne erste Drehrichtung und eine zweite Drehrichtung, wo-
bei die zweite Drehrichtung in eine von der ersten Dreh-
richtung entgegengesetzte Drehrichtung dreht. Die erste
Drehrichtung erfolgt in Umfangsrichtung gegen den Uhr-
zeigersinn, wobei die zweite Drehrichtung in Umfangs-
richtung entgegengesetzt, also mit dem Uhrzeigersinn,
verlauft. Fir den gekoppelten Zustand ist eine Drehbe-
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wegung in die erste Drehrichtung getatigt, fir den ent-
koppelten Zustand ist eine Drehbewegung in die zweite
Drehrichtung getatigt.

[0013] Vorteilhafte Ausflihrungsformen sindin den Un-
teranspriichen beanspruchtund werden nachfolgend na-
her erlautert.

[0014] AuRBerdem kann die Verbindungshiilse ein-
oder mehrteilig ausgebildet ist. Ein mehrteiliger Aufbau
fordert eine Modularitat, welche in weiteren Aspekten
dieser Anmeldung ndher ausgefihrt ist.

[0015] Des Weiteren kann die Verbindungshiilse mit-
tels einem ersten Ring / ringférmigen Element am ersten
Ende des Tiefseeventilaktuators und einem zweiten Ring
/ ringférmigen Element am zweiten Ende des Tiefsee-
ventilaktuators gebildet sein. Bevorzugt ist, dass der ers-
te Ring und der zweite Ring drehfest miteinander ver-
bunden sind. Damit ist vorgesehen, dass eine Ubertra-
gung der Drehbewegung vom zweiten Ende in Richtung
ersten Endes stattfinden kann. Besonders bevorzugt ist,
wenn der erste Ring und der zweite Ring Uiber einen Steg
miteinander drehfest verbunden sind. Beispielsweise
sind der erste Ring und der zweite Ring Gber den Steg,
der sich in Axialrichtung entlang des Aktuators erstreckt,
verbunden. Der Steg ist dabei rippenférmig ausgebildet,
um zum einen die Montage zu vereinfachen, aber auch
um nicht notwendiges Material einzusparen.

[0016] In einer weiteren vorteilhaften Ausfiihrungs-
form ist das zweite Ende des Tiefseeventilaktuators ein
vom Aktuator separates Bauteil, wobeian dem separaten
Bauteil der Radialvorsprung ausgebildet ist. Damit ist ei-
ne modulare Bauweise gegeben. Das in der vorliegen-
den Ausflihrungsform separate zweite Ende ist mit dem
Aktuator drehfest verbunden, wodurch sich das separate
zweite Ende nicht um die eigene Achse drehen kann.
[0017] Von Vorteil ist, wenn die Anzahl von Verriege-
lungshebeln eins, zwei, drei oder eine Vielzahl ist. Zu-
mindest zwei Verriegelungshebel erleichtern ein Auf-
schieben des Werkezugs und ein Verdrehen in Umfangs-
richtung.

[0018] Bevorzugt sind die Verriegelungshebel in Um-
fangsrichtung zueinander gleichmaRig verteilt. Je nach
Anzahl an Verriegelungshebeln entstehen dabei Win-
kelabstande von 180°, 120°, 90° eftc..

[0019] Es hat sich als zweckmallig herausgestellt,
wenn die Anzahl an Ausnehmungen der Anzahl an Ver-
riegelungshebeln entspricht. Dabei kann die Anzahl an
Ausnehmungen in der Verbindungshtilse ebenfalls eins,
zwei, drei oder eine Vielzahl sein. Dies unterstitzt somit
auch das Aufschieben des Werkzeugs und das Verdre-
hen in Umfangsrichtung.

[0020] In einer weiteren Ausfiihrungsform weist die
Ausnehmung der Verbindungshlilse eine rechteckig For-
ma auf. Besonders bevorzugt ist die Kontur der Ausneh-
mung U-férmig gestaltet. Insbesondere ist die Geometrie
/Form des Verriegelungshebels so ausgestaltet, dass ein
Formschluss mit der Ausnehmung gebildet ist. Alternativ
kann der Formschluss zwischen Verriegelungshebel und
Ausnehmung auch andere geometrische Formen auf-
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weisen, beispielsweise eine halbkreisformige Form, ge-
bildet sein. Durch die formschlissige Verbindung ist die
Ubertragung eines Drehmoments von Koppelhiilse auf
Verbindungshiilse moglich.

[0021] Von Vorteilist, wennder Verriegelungshebel ei-
nen Absatz aufweist, damit die Koppelhilse in der Dreh-
bewegung in Umfangsrichtung begrenzt ist. Damit kann
sichergestellt werden, dass ein Uberdrehen erschwert
wird.

[0022] Bevorzugt weist der Axialvorsprung einen in
Umfangsrichtung zu dem Absatz des Verriegelungshe-
bels passenden Gegenabsatz auf. Besonders bevorzugt
bilden der Verriegelungshebel und der Axialvorsprung
mittels des Absatzes und des Gegenabsatz eine Dreh-
sicherung. Damit ist sichergestellt, dass die Drehung in
Umfangsrichtung in die erste Drehrichtung begrenzt ist
und ein Uberdrehen verhindert ist.

[0023] AuBerdem kann der Aktuator einen Verriege-
lungsindikator aufweisen, anhand dessen der gekoppel-
te und entkoppelte Zustand unterscheidbar ist. Bevor-
zugt sind dazu in dem Aktuator an einer vorderen Stirn-
seite, die zum Werkzeug orientiert ist, Markierungen an-
gebracht / eingebracht, die eine Identifikation beim Dre-
hender Verbindungshiilse zulassen. Vorteilhaftistdabei,
dass bei Anwendung des Werkzeugs durch einen Tau-
cher oder Unterwasserroboter/-fahrzeug (dann bevor-
zugt Uber eine Videokamera) erkennbar ist, wann der
gekoppelte bzw. entkoppelte Zustand erreichtist und ein
Uberdrehen in Umfangsrichtung minimiert / reduziert ist.
[0024] Vorzugsweise weist das zweite Ende des Tief-
seeventilaktuators eine Aufnahme flr eine elektrische
Steckverbindung auf, die in dem zweiten Ende integriert
ist. Bevorzugt ist die Aufnahme in einer Stirnseite des
Tiefseeventilaktuators in Axialrichtung positioniert.
Durch diese Positionierung ist zum einen Bauraum ein-
gespart, aber auch ist eine Beschadigung des Anschlus-
ses verhindert.

[0025] In einer weiteren Ausfihrungsform weist die
Koppelhiilse einen Betatigungshebel auf, der vorzugs-
weise von einem Tiefseeunterwasserroboter (oder ei-
nem Taucher) betéatigt werden kann. Der Betatigungshe-
bel erleichtert dabei das Verdrehen in Umfangsrichtung,
um die Verbindungshiilse in die Verriegel-/Befestigungs-
position bzw. Entriegel-/Entnahmeposition zu Uberfih-
ren.

[0026] Vorzugsweise ist eine Palette in der Nahe der
Tiefseeventilaktuatoren vorhanden, die eine Lagerfunk-
tion fur defekte und intakte Tiefseeventilaktuatoren be-
reitstellt. Damit ist sichergestellt, dass der Aus- und Ein-
bau von neuen Tiefseeventilaktuatoren weniger aufwan-
dig durchgefiihrt werden kann.

[0027] Des Weiteren kann der Axialbewegungsblo-
ckiervorsprung der Verbindungshiilse auf der werkzeug-
abgewandten Seite des Vorsprungs des Ventils anliegen
und/oder der Zapfen des Linear/Rotations-Aktuators an
einer Seite des Vorsprungs des Ventils anliegen.
[0028] Die Erfindung betrifft auch ein Verfahren zum
Koppeln eines Werkzeugs mit einem Tiefseeventilaktu-
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ator eines Bausatzes, vorzugsweise gemaf der zuvor
genannten Vorrichtung, wobei in einem ersten Schrittdas
Werkzeug an ein zweites Ende des Tiefseeventilaktua-
tors in Axialrichtung aufgeschoben wird und dabei ein
Verriegelungshebel einer Koppelhlilse des Werkzeugs
in eine Ausnehmung einer Verbindungshiilse des Tief-
seeventilaktuators eingreift, wobei ebenfalls ein Axialvor-
sprung des Werkzeugs an einem Radialvorsprung eines
Aktuators des Tiefseeventilaktuators anliegt und in ei-
nem zweiten Schritt mit einer Drehbewegung der Kop-
pelhilse in Umfangsrichtungin einer ersten Drehrichtung
der Verriegelungshebel durch die Drehbewegung die
Verbindungshiilse im Gleichschritt in Umfangsrichtung
in der ersten Drehrichtung mitdreht, wodurch eine Kop-
pelung zwischen Werkzeug und Tiefseeventilaktuator
gebildet wird.

[0029] Auch betrifft die Erfindung ein Verfahren zum
Entkoppeln eines Werkzeugs mit einem Tiefseeventilak-
tuator eines Bausatzes, vorzugsweise gemaf der zuvor
genannten Vorrichtung, wobei durch eine Drehbewe-
gung in Umfangsrichtung in einer zweiten Drehrichtung
die Kopplung mittels der Koppelhlilse zwischen dem
Werkzeug und dem Tiefseeventilaktuator gel6st wird und
das Werkzeug von dem Tiefseeventilaktuator in Axial-
richtung abnehmbar ist.

[0030] In anderen Worten wird ein Tiefseeventilaktua-
tor mittels eines Werkzeuges, was von einem fernge-
steuerten Unterwasserfahrzeug/-roboter (kurz: ROV)
gehalten wird, Giber eine Werkzeug Kopplung von hinten
(entgegensetzt einer Ventilantriebsseite) auf den Tief-
seeventilaktuator geschoben.

[0031] Bevorzugt ist durch die Bedienung des Werk-
zeugs durch das Unterwasserfahrzeug im ersten Schritt
der Tiefseeventilaktuator mit dem Werkzeug verriegelt
und im zweiten Schritt die Schnittstelle an der Ventilan-
triebsseite des Tiefseeventilaktuators entkoppelt, um
den Tiefseeventilaktuator entfernen zu kdnnen. Hierbei
ist es vorteilhaft, die beiden Arbeitsschritte iber eine Vor-
richtung und in einem Vorgang erfolgen zu lassen.
[0032] Vorteilhaft ist die Bereitstellung einer Vorrich-
tung beispielsweise in Form einer Palette auf dem Mee-
resboden, die den alten / ausgetauschten Tiefseeven-
tilaktuator aufnimmt und auch den Ersatztiefseeventilak-
tuator beinhaltet, wobei die Befestigungsaufnahmen
dem Verschluss am Ventil entspricht, wobei das Unter-
wasserfahrzeug den Tiefseeventilaktuator hier einkup-
pelt, so wie das neue Ventil aufnehmen kann.

[0033] Bevorzugt erfolgt das Entkoppeln der Tiefsee-
ventilaktuators vom Werkzeug durch entgegensetzte
Vorgehensweise wie das Koppeln, wobei erst der Tief-
seeventilaktuator mit dem antriebsseitigen Verschluss
gekoppelt wird und dann erst vom Werkzeug entkoppelt
wird, wobei beim Ubergang der beiden Schritte die Achse
sicher im Werkzeug verbunden ist.

[0034] Aus Platzgriinden ist der elektrische Steckan-
schluss des Tiefseeventilaktuators in der hinteren Werk-
zeugkopplung integriert. Dieser ist so im Anschluss inte-
griert, dass eine Beschadigung beim Tiefseeventilaktu-
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atorwechsel ausgeschlossen ist. Vorteilhaft ist auch,
dass bei eingestecktem Elektrostecker das Werkzeug
nicht auf die Werkzeugkopplung aufgesteckt werden
kann, was die Montagereihenfolge zwangsweise vorgibt
und dann nicht zur Beschadigung der Anschlusskabel
fihrt.

[0035] Verschiedene vorteilbehaftete Ausfiihrungsfor-
men der Erfindung werden nachfolgend anhand einer
Zeichnung mit Figuren naher erlautert.

[0036] Es zeigt:

Fig. 1 eine Zwischenposition zwischen einem Tief-
seeventilaktuator und einem Werkzeug in einer
perspektivischen Ansicht,

der Tiefseeventilaktuator in einer Entrie-
gel-/Entnahmeposition mit gekoppeltem Werk-
zeug in einer perspektivischen Ansicht,

Fig. 2

der Tiefseeventilaktuator in einer Verrie-
gel-/Befestigungsposition und entkoppeltem
Werkzeug in einer perspektivischen Ansicht,

Fig. 3

Fig.4 den Tiefseeventilaktuator in der Verriegel-/Be-
festigungsposition mit elektrischer Steckver-
bindung in einer perspektivischen Ansicht,
Fig. 5 eineperspektivische Ansichtdes Tiefseeventils
nach ISO-Norm.

[0037] Die Figuren sind lediglich schematischer Natur
und dienen ausschlieRlich dem Verstandnis der Erfin-
dung. Die gleichen Elemente sind mitdenselben Bezugs-
zeichen versehen. Merkmale der einzelnen Ausfih-
rungsformen lassen sich untereinander austauschen
und alternativ / kumulativ einsetzen.

[0038] Die Fign. 1 bis 3 zeigen einen Bausatz 1 aus
einem Tiefseeventilaktuator 2 und einem Werkzeug 3,
wobei das Werkzeug 3 einen Werkzeughalter 4 mit einer
zumindest in einer Richtung axial festen, aber drehbe-
weglich darauf gelagerten Koppelhiilse 5 besitzt, wobei
der Tiefseeventilaktuator 2 ein erstes Ende 6 besitzt, das
zum l6sbaren Koppeln an einem Tiefseeventil 7 vorbe-
reitet ist, wobei der Tiefseeventilaktuator 2 einen Aktua-
tor 8 besitzt, der von einer zu ihm drehbeweglichen Ver-
bindungshlilse 9 umgeben ist, wobei die Verbindungs-
hiilse 9 auf der Seite des ersten Endes 6 wenigstens
einen Axialbewegungsblockiervorsprung 10 besitzt, der
zum Hintergreifen eines Vorsprungs 11 eines Ventils vor-
bereitetist und der Aktuator 8 einen Zapfen 12 zum dreh-
bewegungsverhindernden Anliegen an den Vorsprung
11 des Ventils besitzt, wobei der Tiefseeventilaktuator 2
ein zweites Ende 13 besitzt, das zum I6sbaren Koppeln
an dem Werkzeug 3 vorgesehen ist, wobei dafiir die Ver-
bindungshiilse 9 eine Ausnehmung 14 zum Aufnehmen
eines Verriegelungshebels 15 der Koppelhiilse 5 besitzt,
Uber den eine Drehbewegung der Verbindungshiilse 9
hervorrufbar ist, und der Aktuator 8 einen Radialvor-
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sprung 16 besitzt, der an einem Axialvorsprung 17 des
Werkzeughalters 4 anliegt, wobei der Verriegelungshe-
bel 15 vorbereitet ist, die Verbindungshiilse 9 bei dazu
vom Axialvorsprung 17 in seiner Ausgangslage gehalte-
nen Aktuator 8 in eine hintergriffgeloste Entriegel-/Ent-
nahmeposition zu verbringen.

[0039] Zur Verdeutlichung der Darstellungen ist eine
Axialrichtung 18 und eine Umfangsrichtung 19 darge-
stellt.

[0040] Die Fig.1 ist eine perspektivische Ansicht des
Bausatzes 1, bei der das Werkzeug 3 an dem Tiefsee-
ventilaktuator 2 gekoppelt ist. Ebenfalls ist der Tiefsee-
ventilaktuator 2 an dem Tiefseeventil 7 gekoppelt. Der
Bausatz 1 istin der dargestellten Fig. 1 in einer Zwischen-
position gezeigt. Der Axialbewegungsblockiervorsprung
10 ist dabei nicht in einer vollstandigen Hintergreifposi-
tion des Vorsprungs 11, sondern ist in eine Zwischenpo-
sition in der Umfangsrichtung 19 gedreht. Zur besseren
Verdeutlichung ist ein Teil der Verbindungshtlse 9 aus-
geblendet, um die Verriegelgeometrie des Tiefseeven-
tilaktuators 2 mit dem Tiefseeventil 7 zu verdeutlichen.

[0041] Inderdargestellten Ausfiihrungsform weist das
Tiefseeventil 7 eine Vielzahl an Vorspriingen 11 auf, die
in Umfangsrichtung gleichmaRig / konstant zueinander
beabstandet sind. Hierbei ist auf die Fig. 5 verwiesen,
die die genormte Anschlussgeometrie des Tiefseeventils
7 darstellt.

[0042] Der Aktuator 8 weist ebenfalls eine Vielzahl an
Zapfen 12 auf, die entsprechend als Gegenpart zu den
Vorspriingen 11 des Tiefseeventils 7 ausgebildet sind,
so dass ein Zapfen 12 zwischen zwei Vorspriingen 11
eingesteckt ist. Die damit gegebene Steckverbindung
aus Zapfen 12 und Vorspriingen 11 ist drehbewegungs-
verhindernd.

[0043] Der Aktuator 8 ist von einer Verbindungshiilse
9 umgeben. In der dargestellten Ausfiihrungsform sind
die Axialbewegungsblockiervorspriinge 10 auf der Seite
des ersten Endes 6 ausgebildet. Hierbei weist die Ver-
bindungshiilse 9 eine Vielzahl an Axialbewegungsblo-
ckiervorspriingen 10 auf, die der Anzahl an Vorspriingen
11 des Tiefseeventils 7 entspricht. Die Verbindungshiilse
9 hat eine Abdeckung 20 und ist von dieser umgeben,
die den Aktuator 8 schiitzt.

[0044] Die Verbindungshilse 9 weistam zweiten Ende
13 einen zweistufigen Absatz 21, 22 mit zwei voneinan-
der unterschiedlichen Durchmessern auf. In dem Absatz
mit dem gréReren Durchmesser, einem ersten Absatz
21, ist eine Offnung 23 integriert, mit der eine Indikation
des Kopplungszustands von Tiefseeventilaktuator 2 mit
dem Tiefseeventil 7 darstellbar ist. Durch in den Aktuator
8 aufgebrachte Indikatoren 24, 25 (siehe Fign. 2 und 3)
ist zwischen einer Entriegel-/Entnahmeposition und ei-
ner Verriegel-/Befestigungsposition unterscheidbar.
Darstellungsgemaf sind die die Buchstaben "U" und "L",
fur die englischen Begriffe "Unlocked" und "Locked", bei-
spielhaft genutzt.

[0045] In dem zweiten Absatz 22, dem mit dem klei-
neren Durchmesser, ist die Ausnehmung 14 gebildet. In
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der dargestellten Ausfiihrungsform weist dieser Absatz
22 zwei Ausnehmungen 14 auf, die im 180° Abstand zu-
einander angeordnet sind. Die Kontur der Ausnehmung
14 ist in der dargestellten Ausfiihrungsform in der Axial-
richtung 18 U-férmig.

[0046] Das zweite Ende 13 des Tiefseeventilaktuators
2 weist den Radialvorsprung 16 auf, der im entkoppelten
Zustand (siehe Fig. 3) die gleiche Ausrichtung aufweist
wie die Ausnehmung 14, so dass das Werkzeug 3 in
Axialrichtung aufschiebbar ist.

[0047] Das Werkzeug 3 weist den Werkzeughalter 4
und die Koppelhtlse 5 auf. Der Werkzeughalter 4 weist
zwei voneinander unterschiedliche Absatze 26, 27 auf,
wobei der zweite Absatz 27 einen gréReren Durchmes-
ser aufweist als der erste Absatz 26. An dem zweiten
Absatz 27 istder Axialvorsprung 17 des Werkzeughalters
4 ausgebildet. Dieser Axialvorsprung 17 weist einen Ge-
genabsatz 28 auf. In der dargestellten Ausfiihrungsform
weist der Werkzeughalter 4 zwei Axialvorspriinge 17 auf,
die gemaR zu den Radialvorspriingen 16 des Aktuators
8 orientiert sind.

[0048] Der Verriegelungshebel 15 der Koppelhiilse 5
weist einen separaten Absatz 29 auf. Dieser Absatz 29
greift an dem Gegenabsatz 28 des Axialvorsprungs 17
des Werkzeugs 3 an, damit ein Verdrehen in eine erste
Drehrichtung 30 (hier mit dem Uhrzeigeersinn) des Ver-
riegelungshebels 15 begrenzt ist. Dies ist mittels eines
Formschluss umgesetzt.

[0049] Die Koppelhiilse 5 weist einen Betatigungshe-
bel 31 auf. Mittels diesem Betatigungshebel 31 ist in der
Umfangsrichtung 19 eine Drehbewegung in die erste
Drehrichtung 30 und in eine zweite Drehrichtung 32, der
entgegengesetzten Drehrichtung zur ersten Drehrich-
tung 30, vollziehbar. Die Koppelhiilse 5 weist zudem Off-
nungen 33, 34 auf, die zur Indikation des Kopplungszu-
stands des Werkzeugs 3 dienen. Hierbei ist zwischen
einem gekoppelten und entkoppelten Zustand des Tief-
seeventilaktuators 2 mit dem Werkzeug 3 unterscheid-
bar. Darstellungsgemaf sind die die Buchstaben "U" und
"L", fir die englischen Begriffe "Unlocked" und "Locked",
beispielhaft genutzt.

[0050] In der dargestellten Zwischenposition ist die
Koppelhiilse 5 des Werkzeughalters 4 in der Umfangs-
richtung 19 in die erste Drehrichtung 30 (gegen den Uhr-
zeigeersinn) gedreht. Geman der Offnung 23 im zweiten
Absatz 22 der Verbindungshiilse 9 ist kein Indikator 24,
25 fiir den Kopplungszustand gezeigt. Dies ist ein Merk-
mal fur die Zwischenposition. Bei der Drehung der Kop-
pelhilse 5 in der ersten Drehrichtung 30 wird durch den
Formschluss des Verriegelungshebels 15 mit der Aus-
nehmung 14 die Verbindungshiilse 9 mitgedreht. Damit
drehen sich ebenfalls die Axialbewegungsblockiervor-
spriinge 10 auf der Seite des ersten Endes 6 und es folgt
die dargestellte Zwischenposition.

[0051] In Fig. 2 ist die Drehung der Koppelhiilse 5 in
der ersten Drehrichtung 30 abgeschlossen. Dies ist da-
ran zu erkennen, dass die Axialbewegungsblockiervor-
spriinge 10 bindig mit den Zapfen 12 sind. Die Entrie-
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gel-/Entnahmeposition ist erreicht. Damit ist der Tiefsee-
ventilaktuator 2 von dem Tiefseeventil 7 geldst und in
Axialrichtung 18 abnehmbar. Des Weiteren zeigt der In-
dikator 24 des Aktuators 8 das Symbol "U", was auf die
Entriegel-/Entnahmeposition hinweist. Der Verriege-
lungshebel 15 ist dabei in der Endposition angelangt und
lasst sich vorzugsweise nicht weiterdrehen. Mittels des
zweiten Indikators 36 in dem Werkzeughalter kann der
gekoppelte Zustand durch die Offnung 34 entnommen
werden.

[0052] In Fig. 3 ist der Tiefseeventilaktuator 2 in der
Verriegel-/Befestigungsposition am Tiefseeventil 7 dar-
gestellt. Dies ist am Indikator 25 in der Offnung 23 im
zweiten Absatz 22 der Verbindungshiilse 9, dem indika-
tor in der Form des "L", identifizierbar. Ebenfalls ist das
Werkzeug 2 dargestellt, welches sich ebenfalls in einem
entkoppelten Zustand befindet, was auch dem zugeho-
rigen Indikator 35, dem "U" durch die Offnung 33 ent-
nehmbar ist. Der Verriegelungshebel 15 ist in Axialrich-
tung 18 blindig mit dem Axialvorsprung 17 ausgerichtet.
Dabei sind der Absatz 29 und der Gegenabsatz 28 form-
schllissig angeordnet. Am zweiten Ende 13 ist in einer
Stirnwand 37 des Aktuators 8 ein Anschluss 38 fir eine
Steckverbindung ausgebildet, wobei gemaR Fig. 4 ein
elektrischer Stecker 39 dort einsteckbar ist.

[0053] Mithilfe des ausgeblendeten Teils der Verbin-
dungshiilse 9 ist das komplette Hintergreifen der Axial-
bewegungsblockvorspriinge 10 an den Vorspriingen 11
erkennbar.

[0054] GemaR Fig. 5istder Anschluss fur das Tiefsee-
ventil in einer perspektivischen Darstellung gezeigt. Ge-
maf der dort dargestellten Ausfiihrungsform weist das
Tiefseeventil 7 vier Vorspriinge auf. Die genaue Ausge-
staltung kann der DIN EN ISO 13628-8:2008-03 entnom-
men werden.

Patentanspriiche

1. Bausatz (1) aus einem Tiefseeventilaktuator (2) und
einem Werkzeug (3), wobei das Werkzeug (3) einen
Werkzeughalter (4) mit einer zumindest in eine Rich-
tung axialfesten, aber drehbeweglich darauf gela-
gerten Koppelhilse (5), besitzt, wobei der Tiefsee-
ventilaktuator (2) ein erstes Ende (6) besitzt, das
zum lésbaren Koppeln an einem Tiefseeventil (7)
vorbereitet ist, wobei der Tiefseeventilaktuator (2)
einen Aktuator (8) besitzt, der von einer zu ihm dreh-
beweglichen Verbindungshilse (9)umgebenist, wo-
beidie Verbindungshiilse (9) aufder Seite des ersten
Endes (6) wenigstens einen Axialbewegungsblo-
ckiervorsprung (10) besitzt, der zum Hintergreifen
eines Vorsprungs (11) eines Ventils vorbereitet ist
und der Aktuator (8) einen Zapfen (12) zum drehbe-
wegungsverhindernden Anliegen an den Vorsprung
(11) des Ventils besitzt, wobei der Tiefseeventilak-
tuator (2) ein zweites Ende (13) besitzt, das zum
I6sbaren Koppeln an dem Werkzeug (3) vorgesehen
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ist, wobei daflr die Verbindungshtilse (9) eine Aus-
nehmung (14) zum Aufnehmen eines Verriegelungs-
hebels (15) der Koppelhiilse (5) besitzt, (iber den
eine Drehbewegung der Verbindungshiilse (9) her-
vorrufbar ist, und der Aktuator (8) einen Radialvor-
sprung (16) besitzt, der an einem Axialvorsprung
(17) des Werkzeughalters (4) anliegt, wobei der Ver-
riegelungshebel (15) vorbereitet ist, die Verbin-
dungshiilse (9) bei dazu vom Axialvorsprung (17) in
seiner Ausgangslage gehaltenen Aktuator (8)in eine
hintergriffgeldste Entriegel-/Entnahmeposition zu
verbringen.

Bausatz (1) nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Verbindungshiilse (9) ein- oder
mehrteilig ausgebildet ist.

Bausatz (1) nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Verbindungshiilse (9) mittels ei-
nem ersten Ring am ersten Ende (6) des Tiefsee-
ventilaktuators (2) und einem zweiten Ring am zwei-
ten Ende (13) des Tiefseeventilaktuators (2) gebildet
ist.

Bausatz (1) nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der erste Ring und der zweite Ring
drehfest miteinander verbunden sind.

Bausatz (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass das zwei-
te Ende (13) des Tiefseeventilaktuators (2) ein vom
Aktuator (8) separates Element ist.

Bausatz (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass am zwei-
ten Ende (13) des Tiefseeventilaktuators (2) eine
Aufnahme fiir eine elektrische Steckverbindung in-
tegriert ist.

Bausatz (1) nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die An-
zahl von Verriegelungshebeln eins, zwei, drei oder
eine Vielzahl ist.

Bausatz (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 7, wobei
der Axialbewegungsblockiervorsprung (10) der Ver-
bindungshiilse (9) auf der werkzeugabgewandten
Seite des Vorsprungs (11) des Ventils anliegt
und/oder der Zapfen (12) des Aktuators (8) an einer
Seite des Vorsprungs (11) des Ventils anliegt.

Verfahren zum Koppeln eines Werkzeugs (3) mit ei-
nem Tiefseeventilaktuator (2) eines Bausatzes (1),
wobei in einem ersten Schritt das Werkzeug (3) an
ein zweites Ende (13) des Tiefseeventilaktuators (2)
in Axialrichtung (18) aufgeschoben wird und dabei
ein Verriegelungshebel (15) einer Koppelhilse (5)
des Werkzeugs (3) in eine Ausnehmung (14) einer
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Verbindungshiilse (9) des Tiefseeventilaktuators (2)
eingreift, wobei ebenfalls ein Axialvorsprung (17)
des Werkzeugs (3) an einem Radialvorsprung (16)
eines Aktuators (8) des Tiefseeventilaktuators (2)
anliegt und in einem zweiten Schritt mittels einer
Drehbewegung in Umfangsrichtung (19) der Koppel-
hilse (5) in einer ersten Drehrichtung (30) der Ver-
riegelungshebel (15) durch die Drehbewegung die
Verbindungshiilse (9) im Gleichschritt und Umfangs-
richtung (19) in erster Drehrichtung (30) mitdreht,
wodurch eine Kopplung zwischen Werkzeug (3) und
Tiefseeventilaktuator (2) gebildet wird.

Verfahren zum Entkoppeln eines Werkzeugs (3) mit
einem Tiefseeventilaktuator (2) eines Bausatzes (1),
wobei durch eine Drehbewegung in Umfangsrich-
tung (19) in einer zweiten Drehrichtung (32) die
Kopplung mittels der Koppelhiilse (5) zwischen dem
Werkzeug (3) und dem Tiefseeventilaktuator (2) ge-
I6st wird und das Werkzeug (3) von dem Tiefsee-
ventilaktuator (2) in Axialrichtung (18) abnehmbar
ist.
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