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(154)‘ - Bewegliches Gegengewicht, insbesondere fiir Ausiegérkrane

(57) Das Ziel der Erfindung besteht darin, optimale Kranparameter zu u erreichen. Als Aufgabe steht die Schaffung -
einer beweglichen Gegengewichtsanordnung, durch die die Schwerpunktlage des Kranes wihrend des Kranbetriebes
- den im Schwenkbereich des Kranoberteiles von 360° unterschiedlichen Stiitzbasen angepal3t wird. Die Erfindung

- besteht darin; daB die Verschiebung des Gegengewichtes entweder elektro-hydraulisch oder mechanisch von der
Schwenkwinkelstellung des Kranoberteiles angesteuert wird. Die elektro-hydraulische Steuerung ist derart
ausgebildet, daB ein Steuerverstérker lber eine Steuereinheit einen Druckmittelerzeuger so lange mit einem
Arbeitszylinder verbindet, bis eine vom Steuerverstarker registrierte Differenz eines Sollwertgebers zu einem
Istwertgeber ausgegllchen ist. Durch dié Anordnung eines Zahnradtriebes und:eines Hebelgestanges wird die
Umsetzung der Schwenkbewegung des Kranobertelles in einedas Gegengewxcnt verschiebende Langsbewegung
mechamsch erreicht. Fig. 3 :
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Titel der Erfindung
Bewegliches Gegengewicht, insbesondere fiir
Auslegerdrehkrane '

Anwendungsgebiet der Erfindung

Die Brfindung betrifft eine bewegllche Gegengew1chtsan—
ordnung, insbeseondere fiir Auslegerdrehkrane. Sie ist 0=
wohl an Eisenbahndrehkranen, Autodrehkranen als auch
Baggern anwendbar, bei denen die Stiitzbasis in ihrer Léngs-
richtung gréBer ist als in ihrer Querrichtung. '

Charskteristik der bekannten technischen Ldsungen

Es sind Auslegerdrehkrane bekannt, deren- Gegengewichte
wihrend des Krantransportes auf einem gesonderiten Waggon
abgelegt werden und zur Vorbereitung des Kranbetriebes
am zum Ausleger entgegengesetzten Ende des Kranoberwagens
fest montiert werden. Das Gegengewicht ist bei dieser Aus-

, fuhrung unbeweglich angeordnet, so da8 das Gegengewichts;

moment im Kranbetrleb stets konstant bleibt (DD-WP 38572'
DD-WP 38 856).

s sind weitere Auslegerdrehkrane bekannt, bei denen das
Gegengewicht in Abhéngigkeit von der Wipp- oder Telesko -
pierstellung des Auslegers bewegt wird.

Nach der DE-OS 2 652 543 sind die Gegengewichie auf einem
schwenkbaren Gegengewichtstréger'montiért,lder mit dem

Ausleger verbunden ist. Die Verdnderung der Ausladung die-
ger Gegengewichtstriger und damit des Gegengewichtsmomentes
wird durch die Wippveranderung des Auslegers bewirkt. |
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Weitere Gegengéwichtsanordnungen an Aﬁslegerdrehkranen ‘
gind bekannt, bei denen: das Gegengewicht horizontal auf
einer Trégerkonstrukiion, in Abhéngigkeit von der Aus-
legerstellung, bewegt wird (DD-WP 148 798, DE-PS 28 21 286).

Die genannten Ausfithrungen haben den gemeinsamen Nachteil,
daB die Stellung der beweglichen Gegengewichte nicht in
Abhiingigkeit zu den unterschiedlichen Stiltzbasen des Aus-

. legerdrehkranes steht. Dies bedeutet, daB die Lage des

10

Gesamtschwerpunktes des Auslegerdrehkranes und somit

guch die Stellung der Gegengewzchte nach der kleinsten

- zZur Verfligung stehenden Stiitzbasis festgelegt werden muB,

damit die erforderliche riickwdrtige Stand31cherheit des

" Auslegerdrehkranes gewahrlelstet ist.
15 |

Wéiterhin»ist bei den bekannten'Ausfﬁhrungen von'Nachteil,'

daB sie‘Lasungen-darlegen, bei denen die beweglichenGe=-

_\gengewichte nur am drehbaren Kranoberteil angeordnet sind.

20

25

30.

Ist einsatzbedingt eine bestimmte kleine riickwdrtige Aus-
ladung des drehbaren Kranobertelles erforderlich, dann
sind diese Ausfiihrungen nur fiir Krane mit kleiner Trag—'
kraft- verwendbar, da bei einer klelnen ruckwartlgen
Ausladung des Kranoberteiles und mit einem dort angeord- '

.neten Gegengewlcht nur ein kleines Gegengewichtsmoment

erreicht wird.

Ziel der Brfindung

Ziel der Erfindung ist die Schaffung elner bewegllchen
Gegengewichtsanordnung, durch die optimale Kranparameter
und damit eine Verbesserung der Gebrauchseigenschaften

des Auslegerdrehkranes erreicht wird.

35

:Darlegung des Wesens der Erfindung -

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, die bcnmerpunki-
lage des Auslegerdrehkranes mittels eines beweglich angeord-
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neten Gegengewichtes, den im Schwenkbereich von 360%es
Kranoberteiles unterschiedlichen Abstlitzbasen anzupassen. -
Die Verschiebung des Gegengewichtes soll dabei automa-
tisch erfolgen. Die Losung soll sowohl fiir ein am Kran-
oberteil als auch am Kranunterteil angeordnetes Gegenge-
wicht verwendbar sein. | '

Die Aufgabe wird dadurch geldst, daB die Verschiebung des
Gegengewichtes mittels eines Druckstromverbrauchers, Z.B.
eines hydraulischen Arbeiﬁszylinders, erfindungsgem#8 Uber
eine elektro-hydraulische Steuerung erfolgt, die von der
Schwenkbewegung des Kranoberteiles angesteuert wird. Dabei
ist die elektro-hydraulische Steuerung derart ausgebildet,
daB ein Steuer#erstérker iiber eine Steuereinheit einen
Druckmittelerzeuger so lange mit einem hydraunlischen Arbeits

‘zylinder verbindet, bis eine vom Steuerverstdrker registrier

te Differenz des Sollwertes vom Sollwertgeber zum Istwert

des Istwertgebers ausgeglichen ist. Die Anordnung weiterer

Sollwertgeber sowie eines Mikroprozessors, ermﬁglicht}eine
ele ktro-hydraulische Steuerung, die auBier von der Schwenk-
bewegung des Kranoberteiles vom jeweils vorhandenen
Lestmoment und von der jeweiligen Absttitzvariante ange-
steuert.wird, Die verschiebbaren Gegengewichte sind

dabei entweder am Kranoberteil in Liéngsrichtung bazw.

im Kranunterteil in L&ngs- oder Querrichtung angeordnet.

Als weitere Variante der erfindungsgeméflen Ausfiihrung

kann die automatisohe Verschiebung des beweglichen Ge-

gengewichtes mechanisch erfolgen. Die Umsetzung der
Schwenkbewegung des Kranoberteiles in eine das bewegliche
Gegengewicht verschiebende Léngsbewegung, erfolgt dabel
durch die Anordnung eines Zahnradpaares in der Drehmitte

‘und eines von diesem angetriebenen Hebelgesténges, das

am Gegengewicht angreift.

-4 -
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Ausfihrungsbeispiel

' Die Erfindung wird nachstehend an Hand von Ausfihrungs-
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beispielen ngher erldutert. ,
In den zugehdrigen Zeichnungen zeigen:

Fig. 1: einen Auslegerdrenkran mit Stellung des
: Kranoberteiles in Fahrazeugléngsrichtung,

'Fig.42:.einen.Auslegerdrehkran mit Stellung des

~ Kranoberteiles quer zZur Fahrzeugléngsrichtung,

Fig. 3: einen mechanischen Antrieb zur Verschiebung des‘

/ im Kranoberteil angeordneten Gegengewichtes,
Fige 4 einen Aualegerdrehkran mit kurzer riickwdrtiger

| Ausladung und einer beweglichen Gegengew1chts—';

'anordnung im Kranuntertell, .
Fig. 5: eine Draufsicht auf das Kranunterteil nach Fig. 4,
: mit der Darstellung eines mechanischen Antrlebes,

Fig. 6 eln Schema einer elektro-hydraullschen Steuerung

Bei einem Auslegerdrehkran 1 ist im unabgestiitzten Be-
triebszustand die Stiitzbasis 2 in der Lingsachse des

Auslegerdrehkranes (Fig. 1) bedeutend gréBer, als die

25

Stlitzbasis 3 quer zur Léngsachse des Auslegerdrehkranes
(Fig. 2). Die Lage des Schwerpunktes 4 des Ausleger-
drehkranes 1 wird dabedi maﬁgebllch mit durch die kleine
Stdtzba31s 3 bestimmt.:

' Bei gleidher Masse des AuSlegerdrehkraneé 1 wird ein

optimales Lastmoment erflndungsgemaﬁ dadurch erzielt,
daB eine Verschlebung des beweglichen Gegengewichtes 5
durch das Schwenken des drehbaren Kranoberteiles 6, in

:Abhanglgkelt von den im Schwenkberelch unterschledllchen

&

~Stutzbasen 2; 3 erfolgt.

‘Das Gegengewicht 5 wird durch einen hydraulischen Arbeits-

35 zylinder 7 verscpoben, der von eiﬁer elektro—hydrauli—
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gchen Steuerung, in Abhéngigkeit vom Schwenkwinkel des
Kranoberteiles 6, angetrleben wird (Pige 6). Dabei wird
der hydraulische Arbeitszylinder 7 von elnem Druckmittel~
erzeuger 18 ilber eine Steuereinheit 17, in der vom
Steuervergtédrker 14 vorgegébenen Druckstromrichtung, so
lange mit Druckmittel beaufschlagt, bis eine vom Steuer-
verstdrker 14 registrierte Differenz des Sollwertes vom
Sollwertgeber 15 zum Istwert des Istwertgebers 16 ausge- _
glichen igt. Der Steuerverstdrker 14, der an eine Spannungs-
quelle 19 angeschlossen ist, ist mit der Schwenkbewegung
des Kranoberteiles 6 und der Istwertgeber 16 mit der
Stellung des Gegengewichies 5 verbunden.

Die elektro-hydraulische Steuerung zur Verstellung des
beweglichen Gegengewichtes -5 in Abhingigkeit von der
Schwenkwinkelstellung des Kranoberteilea 6 wird durch
die Beriicksichtigung der Signale aus dem Lastmoment und
der Abstiitzvariante erweitert. Dazu werden weitere Soll=-

- wertgeber 15 angeordnet, wobel die jeweiligen Differenz-

werte aus den Géberwerten, gemeinsem mit den Differenz- |
werten aus der Schwenkwinkelstellung des Kranoberteiles 6,
von einem angeordneten Mikroprozessor 20 dufgenommén :
werden. Vom Steuerverstédrker 14 iiber einen Mikropro-

"gegsor 20 wird der Arbeitszylinder 7 iiber die Steuer-

einheit 17 mit dem Druckmittelerzeuger 18 verbunden.

Tn einer Ausfiihrungsvariante (Fig. 3) der Erfindung ist -
die Losung einer mechanischen automatischen‘Verschiebung
des im Kranoberteil 6 angeordneten beweglichen Gegenge-
wichtes dargestellt, die zwangslaufig vom SchweDKW1nkel
des Kranoberteiles 6 abhingig ist. Dabei wird die Schwenk-
bewegung des Kranoberteiles 6 iber ein Zahnradpaar 11 und
ein Hebelgestidnge 12 auf das verschiebbar angedrdpeﬁe,'
Gegengewicht 5 iibertragen. o

i
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- In. Flg. 4 lst eine Ausfuhrungsvarlante der Erflndung

dargestellt bei der kraneinsatzbedingt eine vorgegebene
kurze ruckwartige Ausladung des Kranoberteiles 6 not-

N

“wendig ist. In diesem Falle wird elne optimale Aus=~
.nntzung des Masse-Le1stungsverhaltnisses dadurch er-

reicht, daB das bewegliche Gegengewicht 5 am Kranunter-
teil 8 angeordnet ist. Beim;Schwenken des Kranoberteiles
erfolgt die Verschiebung des Gegengewichtes 5 in entge~

. gengesetzter Richtung zum Ausleger 10 von der Kran-

mitte 9 aus, quer zur Langsrlchtung des Auslegerdreh-

" kranes 1.

In Fig. 5 ist éine‘wéitere'Variante einer erfindungs- -
geméBen mechanischen Ausfithrung des Antriebes darge- '

stellt, wobei das Gegenmgewicht 5 im Kranunterteil 8

vangeordnet‘ist.’Mit'seinem'einen Bnde ist ein Hebelge-

sténge 12 an der Kranmitte 9 und mit seinem anderea

Ende an einer Fihrung 13 engeordnet. Die Fihrung 13

greifffin das bewegliche Gegengewicht 5 ein. Durch -
das Schwenken des Kranoberteiles 6 wird das Gegenge-

wlcht 5 quer zur Fahrzeugléngsrichtung verschoben.

Die automgtiéChe Verschiebuﬁg des beweglichen GegengeQ :
wichtes 5, in Abhéingigkeit von der Schwenkbewegung des.
Kranoberteiles 6 wird auch durch angeordnete getremnnte

elektrische Antriebe ber eine PrOportionaisteuerung

. erreicht.
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Erfindungsanspriiche

Bewegliches Gegengewicht, insbesondere fiir Ausleger~‘
drehkrane, bei denen ein Ausleger und ein Gegenge-
wicht, sich in entgegengesetzten Richtungen er-
streckend, angeordnet sind, wobel das Gegengewicht
entweder auf dem Kranoberteil in der Léngsrichtung
des Auslegerdrehkranes beweglich oder eauf dem Kran-
unterteil in der Lingsrichtung des Auslegerdrehkranes
bzw. auch quer dazu beweglich angeordnet ist, wobedl
die Stellung des Gegengewichies wihrend des Kranbe-
triebes verdndert wird, gekemnzeichnet dadurch, dafl
die Verstellung des beweglichen Gegengewichtes (5)
in Abhéngigkeit von der Schwenkwinkelstellung des
Kranoberteiles (6) zum Kranunterteil (8) erfolgte

Bewegliches Gegengewicht nach Punkt 1,.gekennzeichnet
dadurch, daB zur Verstellung des beweglichen Gegenge-
wichtes (5), in Abhiéngigkeit von der Schwenkwinkel-

. gtellung des Kranoberteiles (6) eine-e;éktroéhydrau—

25

30

3e

1lische Steuerung, wobei ein Steuerverstidrker (14)

bei Differenzen vom Sollwert des Sollwertgebers (15)
zum Istwert des Istwertgebers (16) lber eine Steuer-
einheit (17) den Arbeitszylinder (7), der das Gegen-
gewicht (5) verstellt, mit dem Druckmiitelerzeuger
(18) verbindet, angeordnet ist.

Bewegliches Gegengewichi nach Punkt 1, gekennzeichnet
dadurch, daB zur Verstellung des beweglichen Gegen~
gewichtes (5), in Abhéingigkeit von der Schwenkwinkel-
stellung des Kranoberteiles (6), eine mechanische
Kopplung mit einem Zahnradpaar (11) und einem Hebel-
gesténge (12), angeordnet ist. '
o . -8 =
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A. Bewegliches Gegengewicht nach Punkt 1, gekenn~

zeichnet dadurch, daB das bewegliche Gegengewicht -
J.m Kranoberteil (6) und/oder im Kranunterteil (8)
angeordnet ist.

s

5 Bewegliches Gegengew1cht nach Punkt 1, 2 und 4,

gekennzeichnet dadurch, da8 in der elektro-hydrau-
lischen Steuerung zur Verstellung des beweglichen

‘Gegengewichtes (5) in Abhéngigkeit von der ochmenk- -

winkelstellung des.Kranoberteiles (6), weitere Soll-

. wertgeber (15) zur Erfassung der Signale aus dem

Lastmoment und der: Abstutzvarlante in einen Mikro-
prozessor (20), gemeinsam mit den Signalén aus der
Schwenkwinkelstellung, aufgenommen werden, der iUber

‘die Steuereinheit (17) den Arbeitszylinder (7) mit
‘dem Druckmittelerzeuger (18) verbindet, angeordnet
- sind. ' |
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