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(54) Kran, welcher auf einer fahrbaren Arbeitsmaschine fiir Forstarbeit anzubringen ist

(57) Die Erfindung betrifft einen Kran, welcher auf einer

fahrbaren Arbeitsmaschine far Forstarbeit
anzubringen ist, eine Basis (1) eihen an dieser
schwenkbar befestigten Hauptarm (2) und einen am
freien Ende des Hauptarms (2) schwenkbar
befestigten Knickarm (5) aufweist, wobei das freie
Ende des Knickarms dazu ausgelegt ist einen
Ladegreifer l16sbar zu befestigen, und wobei am Kran
eine Seilwinde (11) befestigt ist, von welcher aus ein
Seil (13) zu einer durch das Seil zu ziehenden Last
spannbar ist.
Sowohl die den Anhangepunkt (12) - also jener Punkt
von welchem aus das Seil (13) vom Kran weg zur
Last hin verlauft - definierende Vorrichtung also auch
die Seilwinde (11) sind im Nahbereich des freien
Endes des Knickarms (5) am Knickarm (5) befestigt.
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Zusammenfassung (Fig. 1)

Die Erfindung betrifft einen Kran, welcher auf einer fahrbaren
Arbeitsmaschine fir Forstarbeit anzubringen ist, eine Basis (1)
einen an dieser schwenkbar befestigten Hauptarm (2) und einen am
freien Ende des Hauptarms (2) schwenkbar befestigten Knickarm (5)
aufweist, wobei das freie Ende des Knickarms dazu ausgelegt ist
einen Ladegreifer 16sbar zu befestigen, und wobei am Kran eine
Seilwinde (11) befestigt ist, von welcher aus ein Seil (13) zu
einer durch das Seil zu ziehenden Last spannbar ist.

Sowohl die den Anhangepunkt (12) - also Jjener Punkt von welchem
aus das Seil (13) vom Kran weg zur Last hin verlduft - definie-
rende Vorrichtung also auch die Seilwinde (11) sind im Nahbereich

des freien Endes des Knickarms (5) am Knickarm (5) befestigt.
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Beschreibung

Die Erfindung betrifft einen Kran, welcher auf einer fahrbaren
Arbeitsmaschine fir Forstarbeit anzubringen ist, mehrgliedrig
ist, eine Aufnahmevorrichtung fir einen Lastgreifer aufweist und

mit einer Seilwinde ausgestattet ist.

Mit "fahrbare Arbeitsmaschine" ist dabei typischerweise ein Trak-
tor oder ein Raupenfahrzeug oder ein Holzernteanhdnger gemeint.
Unter "mehrgliedriger Kran" ist in diesem Dokument jeweils ein
Kran gemeint, welcher neben einer auf der fahrbaren Arbeitsma-
schine verankerten Basis zumindest zwel miteinander verkettete
Arme, namlich einen Knickarm und einen Hauptarm aufweist. Dabei
befindet sich am freien Ende des sogenannten Knickarms eine Vor-
richtung fiir das l&sbare Befestigen eines antreibbaren Arbeitsge-
rates wie beispielsweise eines Ladegreifers oder einer Bagger-
schaufel. Mit dem zweiten Ende ist der Knickarm schwenkbar am
Hauptarm befestigt. Der Hauptarm ist {iblicherweise direkt an der
auf dem Chassis der Arbeitsmaschine verankerten Basis des Krans

um zwel Achsen schwenkbar gelagert gehalten.

Es ist Ublich, fahrbare Arbeitsmaschinen fiir die Forstarbeit zu-
mindest mit einer Seilwinde und mit einem mehrgliedrigen Kran

auszustatten.

Die AU 2010202945 Al zeigt ein Beispiel fiir eine fir Forstarbeit
vorgesehen Arbeitsmaschine bei welcher mehrgliedriger Kran und
Seilwinde voneinander vollkommen unabhidngig zu betdtigen sind. Im
Nahbereich der Arbeitsmaschine werden die Stdmme bzw. Biume mit
Hilfe des am Kran befindlichen Ladegreifers mandvriert. Die Seil-
winde wird vor allem dazu verwendet, Baumstdmme oder gefdllte
Baume iUber mittlere Entfernungen zu bewegen, typischerweise an
die Arbeitsmaschine heranzuziehen oder sie unter Anwendung einer
ortsfest von der Arbeitsmaschine entfernt verankerten Umlenkrolle

von der Arbeitsmaschine weg zu ziehen.
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Die DE 1277621 B schldagt eine sehr spezielle Bau- und Funktions-
weise einer mit einem teleskopierbaren Auslegerarm, Ladegreifer
und Seilwinde ausgestatteten fahrbaren Arbeitsmaschine fir Forst-
arbeit vor. Der Ladegreifer ist am freien Ende des Auslegerarms
zu sehr einfacher Losbarkeit aufgesteckt. Eine Seilwinde ist am
Chassis der Arbeitsmaschine befestigt und das Seil ist liber meh-
rere am Auslegerarm angeordnete Seilrollen zum Ladegreifer ge-
fihrt und mit diesem verbunden. Bei der bestimmungsgemdBen Arbeit
wird der Ladegreifer durch den Auslegerarm an einem zu f&llenden
Baum angesetzt und daran fixiert. Durch den Auslegerarm wird in
der gewinschten Fallrichtung des Baumes an diesen gedriickt, wobei
die Seilwinde im Freilaufzustand ist und der Lastgreifer nur
durch den Druck =zwischen Auslegerarm und Baum am Auslegerarm
halt. Nun wird der Baum gef&allt, d.h. unterhalb des Angriffs-
punkts des Auslagerarms durchgeschnitten oder einfach durch Druck
durch den Auslegerarm umgeworfen. Beim Fallen des Baumes 186st
sich der am Baum fixierte Ladegreifer vom Auslegerarm. Nachdem
der Baum liegt, wird der Ladegreifer mit Hilfe des immer noch mit
ihm verbundenen Seils wieder an den Auslegerarm herangezogen -
und mit dem Ladegreifer auch der Baum. Die Bau- und Arbeitsweise

hat sich nicht durchgesetzt.

Ublicherweise wird als Ergdnzung zu mehrgliedrigen Kr&nen fir
fahrbare Arbeitsmaschinen fiir Forstarbeit auch der Anbau einer
Seilwinde auf den Hauptarm des Krans angeboten. Ein Beispiel da-
fir ist im Internet unter der Adresse
http://foresttrailer.com/de/ct/ct-38-6-3/ zu sehen (Stand
29.2.2016). Die Windentrommel wird dabei an der dem Chassis zuge-
wandten Seite des Hauptarms befestigt. Das Windenseil wird nur am
Hauptarm entlang bis in den Bereich des zweiten Endes des Haupt-
arms gefihrt und ist Uber eine dort angeordnete Seilrolle abwi-
ckelbar bzw. einziehbar. D.h. der Knickarm wird nicht mit dem
Seil belastet und der Seilverlauf ist unabhdngig von der Stellung

des Knickarms. Das bringt die Vorteile, dass durch das Seil rela-
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tiv starke Zugkrafte aufgebracht werden koénnen ohne den Kran zu
Uberlasten und dass sich Bewegung des Krans nicht auf die Seil-
lange zwischen Lasthaken und Anhdngepunkt am Kran auswirkt- womit
die Steuerung einfach bleibt. Es bringt den Nachteil, dass die
Position des Anhdngepunktes am Kran relativ zum Chassis der fahr-
baren Arbeitsmaschine nur in einem recht begrenzten Bereich ein-

stellbar ist.

Die der Erfindung zu Grunde liegende Aufgabe besteht darin, einen
auf einer fahrbaren Arbeitsmaschine fir Forstarbeit anzubringen-
den mehrgliedrigen Kran mit Seilwinde bereitzustellen. Verglichen
mit den zuvor besprochenen Bauweisen von gattungsgem&len Krdnen
soll die zuldssige Hochstzugkraft der Seilwinde nicht zwangsweise
niedriger sein missen und auch die Steuerung soll nicht zwangs-
weise komplizierter sein, aber dennoch soll der Anhdngepunkt (al-
so jener Punkt von welchem aus das Seil vom Kran weg zur Last hin
verlauft) relativ zur Basis des Krans in einem weiteren Bereich

verstellbar sein.

Zum Losen der Aufgabe wird vorgeschlagen, den Anhangepunkt am
freien Ende des Knickarms anzubringen - also dort wo beispiels-
weise auch ein Lastgreifer befestigt ist - und auch die Seilwinde
selbst am Knickarm an einem relativ zum Anh&ngepunkt unbewegli-

chen Teil anzubringen.

Indem das freie Ende des Knickarms wesentlich weiter und flexib-
ler relativ zum Chassis des Krans und damit =zur Position der
fahrbaren Arbeitsmaschine verstellbar ist, als das von der fahr-
baren Arbeitsmaschine abgewandte Ende des Hauptarms, ist natir-
lich auch der Anhdngepunkt an die Seilwinde weiter und flexibler

verstellbar.
Indem die Seilwinde am Knickarm gegeniiber dem Anhdngepunkt unver-

schiebbar angeordnet ist, ist die gespannte Seilldnge zwischen

Anhdngepunkt und Seilwinde unabhdngig von Bewegungen des Krans,
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womit gegeniiber anderen Ausfihrungen die Steuerung recht einfach

sein kann.

Durch eine einfache, 1leicht durchfiihrbare MaBnahme ist es auéh
moglich, durch die Seilwinde hochste Zugkraft tber das Seil auf
die am Lasthaken hangende Last aufzubringen, ohne dabei durch die
Tragféhigkeit des Krans begrenzt =zu sein. Die MaBnahme besteht
darin, das freie Ende des Knickarms an ortsfesten Objekten in der
Umgebung der fahrbaren Arbeitsmaschine dagegen abzustiitzen, dass
es 1in Seilrichtung auf die durch das Seil 2zu ziehende Last hin

bewegt wird.

Beim typischen Einsatzfall im Forst kann mit Hilfe der Seilwinde
Holz, welches mit dem Ladegreifer nicht erreichbar ist, durch die
Seilwinde genau an den Ladegreifer herangezogen werden. Der Lade-
greifer kann bei dieser Arbeitsweise bedarfsweise dazu verwendet
werden, das Ende des Knickarms zu fixieren, indem er beispiels-
welse einen krdftigen, noch im Boden verwurzelten Baumstrunk um-—
fasst, sodass so gut wie keine Reaktionskrafte auf den Seilzug

vom Knickarm an den Hauptarm abgeleitet werden miissen.
Die Erfindung wird an Hand einer Zeichnung veranschaulicht.

Fig. 1: zeigt stark stilisiert in Seitenansicht einen beispiel-

haften erfindungsgeméfien mehrgliedrigen Kran

Der in Fig. 1 skizzierte Kran weist eine Basis 1 auf, welche bei-
spielsweise die Form einer vertikalen S&ule hat und bestimmungs-
gemdl starr mit dem Chassis einer fir Forstarbeit vorgesehenen
fahrbaren Arbeitsmaschine verbunden ist. An der Basis 1 ist der
Hauptarm 2 an einem seiner beiden Enden schwenkbar gelagert be-
festigt. Gegeniliber der Basis 1 ist der Hauptarm 2 um eine verti-
kale Achse und eine horizontale Achse 3 schwenkbar. Schwenkbewe-
gung um die horizontale Achse 3 ist durch einen Hydraulikzylinder
4 antreibbar bzw. blockierbar, welcher exzentrisch beziiglich der

Achse 3 jeweils schwenkbar einerseits mit dem Hauptarm 2, ande-

e 4
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rerseits mit einem um die vertikale Achse schwenkbaren Teil der

Basis 1 verbunden ist.

Weiters weist der Kran einen Knickarm 5 auf, welcher an einem
seiner beiden Enden mit dem von der Basis 1 abgewandt liegenden
Ende des Hauptarms 2 schwenkbar verbunden ist, wobei die Achse 6
der Schwenkbarkeit horizontal ausgerichtet ist. Schwenkbewegung
des Knickarms 5 gegeniber dem Hauptarm 2 ist durch einen Hydrau-
likzylinder 7 antreibbar bzw. blockierbar, welcher exzentrisch
bezliglich der Achse 6 jeweils schwenkbar einerseits mit dem

Hauptarm 2, andererseits mit dem Knickarm 5 verbunden ist.

Der Knickarm 5 weist zwel ineinander teleskopierbare Teilarme 8,
9 auf, wobei der &ulBere Teilarm 8 gegeniiber der Achse 6 am Haupt-
arm 2 nur schwenkbar aber nicht in Langsrichtung verschiebbar ist
und wobei der innere Teilarm 9 in seiner und des &duBeren Teilarms
Langsrichtung beziglich der Achse 6 auch radial verschiebbar ist.
(Der die Radialbewegung antreibende Hydraulikzylinder ist in Fig.

1 nicht sichtbar)

Am vom Hauptarm 2 abgewandten "freien" Ende des Teilarms 9 ist
der Knickarm 5 mit einer Montagebasis 10 ausgestattet, an welcher
ein antreibbares Arbeitsgerdt wie typischerweise ein Ladegreifer
befestigbar ist. Ublicherweise ist =zwischen der Montagebasis 10
und dem Arbeitsgerat noch eine Verbindungsbaugruppe angeordnet,
welche es ermdglicht das Arbeitsgerdt gegeniber der Montagebasis

10 um eine oder zwei Achsen zu schwenken.

Erfindungsgemdfl ist vorgesehen, dass im Nahbereich des freien En-
des des Knickarms 5, was im Fall des skizzierten teleskopierbaren
Knickarms gleichbedeutend ist mit dem freien Ende des langsver-
schiebbaren Teilarms 9, eine Seilwinde 11 befestigt ist, und dass
auch der zur Seilwinde 11 gehorige Anhdngepunkt 12, an welchem
das Seil 13 vom Kran weg verlduft, im Bereich des freien Endes

des Knickarms 5 liegt.

Seite 5
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Typischerweise ist die Seilwinde 11 hydraulisch angetrieben. Die

dazu erforderlichen Hydraulikleitungen sind - wie alle anderen
erforderlichen Hydraulikleitungen - in Fig. 1 nicht eingezeich-
net.

Es ist angesichts von Fig. 1 offensichtlich, dass der Anh&nge-
punkt 12 dadurch, dass er sich im Bereich des freien Endes des
Knickarms 5 befindet, gegeniber der Basis 1 (und damit gegeniiber
dem die Basis 1 tragenden Fahrzeug) flexibler und weiter bewegbar
ist als wenn er wie den gem&B dem Stand der Technik tiblichen Bau-

weisen im Nahbereich der Achse 6 am Hauptarm 2 angebracht wire.

Indem der Knickarm 5 mit seinem freien Endbereich, konkret mit
der Montagebasis 10 oder mit dem an dieser befestigten (nicht
dargestellten) Werkzeug an ortsfesten Gegenstdnden, wie bei-
spielsweise einem Baumstamm abgestiitzt wird, kann von der Seil-
winde 11 aus durch das Seil 13 erheblicher Zug auf eine am freien
Ende des Seils angehdngte Last ausgelibt werden, ohne dass stdrend
grofe Reaktionskrédfte vom Knickarm 5 aus in den Hauptarm 2 und
weiter an die Basis 1 eingeleitet werden miissen. In der Versuchs-
praxis hat sich zudem gezeigt, dass der hiufigste Anwendungsfall
fir die Seilwinde 11 der ist, dass Holz, welches sich nur ein
kleines Stick auBerhalb der Reichweite des an der Montagebasis 10
befestigten Lastgreifers befindet, mit Hilfe der Seilwinde 11 und
des Seils 13 an den Lastgreifer herangezogen wird. In fast allen
diesen Anwendungsf&llen koénnen Hauptarm 2 und Knickarm 5 parallel
zur Zugrichtung des Seils 13 ausgerichtet werden und dann gezogen
werden. Bei dieser Betriebsweise kodnnen auch ohne separate Ab-
stiitzung des freien Endes des Knickarms 5 an starren ortsfesten
Gegenstédnden, so hohe Zugkréfte am Seil 13 angewendet werden, wie

wenn der Anhdngepunkt am Hauptarm 2 ware.

Bei einer typischen Auslegung der Seilwinde 11 hat diese ein Ge-
wicht von etwa 30 kg. Dieses Gewicht f&llt bei Kr&nen der be-

schriebenen Bauart fiir den beschriebenen Einsatzzweck auch dann

Seite ©
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nicht ins Gewicht, wenn die Seilwinde wie erfindungsgemidf vorge-

sehen am freien Ende des Knickarms 5 angeordnet ist.

Die Seilwinde 11 sowie die den Anhdngepunkt 12 definierende Vor-
richtung sind bevorzugt starr aber 1ldsbar am freien Endbereich
des Knickarms 5, typischerweise an der Montagebasis 10 befestigt.
Typischerweise kann diese Befestigung mittels Schrauben erfolgen,
mit Hilfe derer die Seilwinde 11 bzw. die besagte Vorrichtung an

den Knickarm bzw. die Montagebasis 10 angedriickt werden.

Bei der praktischen Arbeit des mit der Seilwinde 11 ausgestatte-
ten Krans reicht es durchaus aus, wenn jeweils immer nur entweder
die Seilwinde 11 oder der Lastgreifer angetrieben werden muss.
Daher ist es vorteilhaft, fir den Antrieb der beiden Gerate nur
einen gemeinsamen Hydraulikkreis vorzusehen, und in diesem Hyd-
raulikreis eine Umschaltmoglichkeit vorzusehen, mit Hilfe derer
einstellbar ist, ob Fluss von Hydraulikfliissigkeit in dem Hydrau-
likreis entweder Uber den Antrieb (Hydraulikmotor) fir die Seil-
winde 11 gefihrt wird oder iber den Antrieb (Hydraulikzylinder)
fir den Lastgreifer, was gleichbedeutend damit ist, dass mit dem
Fluss im Hydraulikkreis entweder die Seilwinde 11 oder der Last-

greifer angetrieben wird.

Im Rahmen des fachmd@nnischen Handelns gibt es schon eine Vielzahl
von Moglichkeiten die Hydrauliksteuerung so aufzubauen, diese Um-
schaltmdglichkeit zwischen "Antrieb Seilwinde" und "Antrieb Last-

greifer" zu realisieren.

Besonders vorteilhaft ist es, wenn fir dieses Umschalten nicht
ein eigener Steuerungshebel mit eigenem Olkreislauf erforderlich
ist, sondern wenn dieses Umschalten durch Zustdnde der Antriebe

und der angetriebenen Gerdte selbst ausldsbar ist.

Gemdl einer vorteilhaften Ausfihrung dazu ist das Umschalten vom
Betrieb "Antrieb Lastgreifer" auf "Antrieb Seilwinde"™ dadurch
auslésbar, dass die Offnungsbewegung des Lastgreifer so lange an-

getrieben wird, bis die Backen des Lastgreifers in maximal offe-
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nem Winkel an einem Anschlag anstehen, der Druck der Hydraulik-
flissigkeit in weiterer Folge einen Schwellwert iberschreitet und
dadurch einen Schaltvorgang an einem druckabhidngigen Ventil aus-
16st. Durch den Schaltvorgang am Ventil wird in weiterer Folge
Fluss der Hydraulikflissigkeit nicht mehr durch den Antrieb des
Lastgreifers geleitet, sondern durch den Antrieb der Seilwinde.
Die Steuerung kann weiters so aufgebaut sein, dass das Umschalten
in den vorherigen Zustand (Antrieb Lastgreifer) dadurch auslésbar
ist, dass der Druck der Hydraulikfliissigkeit im antreibenden Hyd-
raulikkreislauf unter einen unteren Schwellwert sinkt und der
Fluss der Hydraulikflissigkeit beispielsweise durch SchlieBen des
typischerweise von Hand betdtigten Steuerventils, welches den be-
sagten Hydraulikkreislauf "Antrieb Seilwinde" und "Antrieb Last-

greifer" steuert, unterbrochen wird.
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Patentanspriiche

1.

Kran, welcher auf einer fahrbaren Arbeitsmaschine flir Forst-
arbeit anzubringen ist, wobeil der Kran eine auf der fahrbaren
Arbeitsmaschine verankerte Basis (1) einen an dieser schwenk-
bar befestigten Hauptarm (2) und einen am freien Ende des
Hauptarms (2) schwenkbar befestigten Knickarm (5) aufweist,
wobei das freie Ende des Knickarms (2) dazu ausgelegt ist ei-
nen Ladegreifer losbar zu befestigen, und wobei am Kran eine
Seilwinde (11) befestigt ist, von welcher aus ein Seil (13)

zu einer durch das Seil zu ziehenden Last spannbar ist,

dadurch gekennzeichnet, dass

sowohl die den Anhangepunkt (12) - also jenen Punkt von wel-
chem aus das Seil (13) vom Kran weg zu der Last hin verlauft
- definierende Vorrichtung als auch die Seilwinde (11) im
Nahbereich des freien Endes des Knickarms (5) am Knickarm (5)

befestigt sind.

Kran nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass der Knick-
arm (5) zwei ineinander teleskopierbare Teilarme (8, 9) auf-
weist, wobeil der eine Teilarm (8) gegeniiber dem Hauptarm (2)
nur um Jjene Achse (6) schwenkbar ist um welche der Knickarm
(5) gegeniiber dem Hauptarm (2) schwenkbar ist, und wobei der
zweite Teilarm (9) in seiner Langsrichtung radial beziiglich
der Achse (6) verschiebbar ist, wobeli die Seilwinde (11) im
Bereich des freien Endes des zweiten Teilarms (9) befestigt

ist.

Kran nach Anspruch 1 oder Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet,
dass der Ladegreifer und die Seilwinde (11) durch einen ge-
meinsamen Hydraulikkreis antreibbar sind, wobei die beiden
Gerdte nicht gleichzeitig antreibbar sind und wobei umschalt-
bar ist, ob Hydraulikflissigkeit durch den Antrieb des Lade-

greifers oder durch den Antrieb der Seilwinde (11) flieRt.

Seite 9
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4. Kran nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, dass das Um-
schalten vom Antrieb des Ladegreifers auf den Antrieb der
Seilwinde (11) dadurch auslésbar ist, dass Offnungsbewegung
der Backen des Lastgreifers angetrieben wird, bis weitere
Offnungsbewegung der Backen an einem Anschlag blockiert ist
und darauffolgender Druckantrieb der Hydraulikflissigkeit ei-

nen Schaltvorgang in einem druckabhdngigen Ventil auslést.

Seite 10
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dem Prioritatstag der Anmeldung verdffentlicht wurde.

Dokument, das von besonderer Bedeutung ist (Kategorie X), aus dem
ein ,alteres Recht" hervorgehen kénnte (friiheres Anmeldedatum, jedoch
nachverdéffentlicht, Schutz ist in Osterreich maoglich, wirde Neuheit in Frage
stellen).

Veroffentlichung, die Mitglied der selben Patentfamilie ist.
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Patentanspriiche

1. Kran, welcher auf einer fahrbaren Arbeitsmaschine fiir Forst-
arbeit anzubringen ist, wobel der Kran eine auf der fahrbaren
Arbeitsmaschine verankerte Basis (1) einen an dieser schwenk-
bar befestigten Hauptarm (2) und einen am freien Ende des
Hauptarms (2) schwenkbar beflfesligten Knickarm (5) aufweilst,
wobei das freie Ende des Knickarms (2) dazu ausgelegt st ei-
nen Ladegreifer 1ésbar zu befestigen, und wobei am Kran eine
Seilwinde (11) befestigt ist, von welcher aus ein Seil (13)
zu einer durch das Seil zu ziehénden Last spannbar ist,
dadurch gekennzeichnet, dass
sowohl die den Anhdngepunkt (12) - also jenen Punkt von wel-
cghem aus das Seil (13) vom Kran weg zu der Last hin verlduft
- definierende Vorrichtung als auch die Seilwinde (11) im
Nahbereich des freien Endes des Knickarms (5) am Knickarm (5]

befestigt sind.

?. Kran nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass der Knick-
arm (5) zwel ineinander teleskopierbare Teilarme (8, 9) auf-
weist, wobei der eine Teilarm (8) gegeniiber dem Hauptarm {2)
nur um jene Achse (&) schwenkbar ist um welche der Knickarm
(5) gegeniiber dem Hauptarm (2) schwenkbar ist, und wobei der
zweite Teilarm (9) in seiner Langsrichtung radial beziiglich
der Achse (6) wverschiebbar ist, wobei die Seilwinde (11) im
Bereich des fréeien Endes des zweiten Teilarms (9) befestigt

ist.

3. Kran nach Anspruch 1 oder Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet,
dass der Ladegreifer und die Seilwinde (11) durch einen ge-
meinsamen Hydraulikkreis antreibbar sind, wobei die beiden
Gerdate nicht gleichzeitig antreibbar sind und wobci umschalf-
bar ist, ob Hydraulikfliissigkeit durch den Antrieb des Lade-
greifers oder durch den Antrieb der Seilwinde (11) flieBt.
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4. Verfahren fiir den Beltrieb eines Kiranes mnach Anspruch 3,
dadurch gekennzeichnet, dass das Umschalten vom Entrieb des
T.adegreifers auf den Antrieb cder Seilwinde (11) dadurch aus-
gelést wird, dass Offnungsbewegunyg der Backen des Lastgrel-
fers angetrieben wird, bis weitere Offnungsbewegung der Ba-
cken an einem Anschlag blockiert wird, und darauffolgender
bruckantrieb der Hydraulikflissigkeit einen Schaltvergang in

einem druckabhingigen Veatil auslést.
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