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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Windenvorrichtung
mit einem System zur heave-compensation gemafR dem
Oberbegriff des Patentanspruchs 1.

[0002] Derartige Windenvorrichtungen werden z.B.
auf Schiffen montiert und dienen zum Heben und Senken
von Lasten auRerhalb der Bordwand. Um eine mdglichst
konstante Hohe der Last zu erreichen, also insbesondere
zur Kompensation von Auf- und Abwartsbewegungen
des Schiffes, werden Systeme zur heave-compensation
vorgesehen.

[0003] Aus dem Stand der Technik sind passive und
aktive Systeme zur heave-compensation bekannt. Bei
passiven Systemen wird ein Feder-Konzept realisiert,
wahrend bei aktiven Systemen eine Hohenkontrolle mit
aktiver Hohenkorrektur realisiert wird. Dazu bendtigen
aktive Systeme - im Gegensatz zu passiven Systemen -
eine externe Energiezufiihrung.

[0004] Die Druckschrift US 4,021,019 zeigt eine Win-
denvorrichtung in Form eines Kranes, dessen Ausleger
Uber ein Paar schrag zueinander angestellte Hydraulik-
zylinder abgestutzt ist. Diese sind einerseits als passives
Kompensationssystem weitergebildet, deren quasi Fe-
derkraftim Wesentlichen von der Spannung eines an die
Zylinder angeschlossenen Hydrospeichers bestimmt ist.
Dariiber hinausgehend kann erganzend oder parallel ein
aktives Kompensationssystem geschaltet werden, das
eine bidirektionale Verstellpumpe aufweist. Beide Sys-
teme verwenden das gleiche Paar von Hydraulikzylin-
dern.

[0005] Nachteilig an der letztgenannten Windenvor-
richtung ist, dass zur Anpassung des passiven Kompen-
sationssystems an schwerere Lasten ein Kompressor
oder eine Pumpe und ein entsprechend vorrichtungs-
technisch aufwandiges hydraulisches System benétigt
wird, die den Druck in dem Hydrospeicher erhoht. Dies
ist z.B. nétig, nachdem zuvor der Druck des Hydrospei-
chers verringert wurde, um das passive Kompensations-
system an geringere Last anzupassen. Weiterhin wird
zur Erhéhung des Drucks in dem Hydrospeicher ver-
gleichsweise viel Energie und Zeit benétigt.

[0006] DemgegentberliegtderErfindungdie Aufgabe
zu Grunde, eine Windenvorrichtung mit einem passivem
Kompensationssystem zu schaffen, das an verschiede-
ne Lasten anpassbar ist. Weiterhin soll zur Anpassung
wenig Energie und Zeit bendétigt werden.

[0007] Diese Aufgabe wird geldst durch eine Winden-
vorrichtung mit den Merkmalen des Patentanspruchs 1.
[0008] Die beanspruchte Windenvorrichtung hat einen
Ausleger, an dem zumindest eine Umlenkrolle fiir ein bie-
geschlaffes Zugmittelangeordnetist. Das Zugmittel dient
zum Heben und Senken einer Last mittels einer Winde.
Der Ausleger ist um eine etwa waagerechte Achse dreh-
bar oder schwenkbar, so dass die Umlenkrolle hebbar
und senkbar ist. Der Ausleger ist von einem Kompensa-
tionssystem zur passiven heave compensation unter-
stltzt oder abgestiitzt um die Hebekraft - quasi Feder-
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kraft -, die der Ausleger Uber das biegeschlaffe Zugmittel
auf die Last Ubertragt, zu vergleichmafigen. Erfindungs-
gemal ist ein Abstand zwischen einem Anlenkpunkt des
Kompensationssystems an dem Ausleger und der Achse
veranderbar. Damit |asst sich das Stlitzmoment, die das
Kompensationssystem auf den Ausleger ubertragt, ver-
andern, wodurch das Kompensationssystem an unter-
schiedliche Lasten angepasst oder fiir unterschiedliche
Lasten voreingestellt wird. Reibungen und Massentrag-
heiten sind gegeniber den Kompensationssystemen
des Standes der Technik verringert. Weiterhin wird zur
Anpassung des Kompensationssystems an unterschied-
liche Lasten wenig Energie bendtigt, da im Wesentlichen
eine Verschiebearbeit geleistet werden muss.

[0009] Vorzugsweise ist die Windenvorrichtung an
Deck eines Schwimmkoérpers, insbesondere eines Schif-
fes angeordnet, so dass dessen Wellenbewegung kom-
pensiert wird. Die Umlenkrolle ist auRerhalb der Bord-
wand positionierbar oder positioniert.

[0010] Vorzugsweise weist das passive Kompensati-
onssystem als Hauptbestandteil eine Zylinder-Kolben-
Kombination auf. Dabei kann eine Kolbenstange der Zy-
linder-Kolben-Kombination an den erfindungsgemaf
veranderbaren Anlenkpunkt gekoppelt sein.

[0011] Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfin-
dung sind in den abhangigen Patentanspriichen be-
schrieben.

[0012] Vorzugsweise hat die erfindungsgemafle Win-
denvorrichtung einen Antrieb, Uber den eine translatori-
sche Bewegung des Anlenkpunktes entlang einer Bewe-
gungsbahn am Ausleger erzeugbar ist. Dann ist der Zeit-
bedarf eines Anpassungsvorganges minimal, zum Bei-
spiel bei einem Ausflihrungsbeispiel etwa 20 Sekunden.
[0013] Vorzugsweise ist der Antrieb direkt am Ausle-
ger angeordnet.

[0014] Bei einer bevorzugten Ausgestaltung des An-
triebs weist dieser einen Verstell-Hydraulikzylinder auf,
der einerseits an dem Ausleger und andererseits an ei-
nen Laufer gekoppelt ist, an dem auch der Anlenkpunkt
gebildet ist.

[0015] Wenn die erfindungsgemafle Windenvorrich-
tung einen Hauptabschnitt oder Hauptkorper hat, der an
dem Schiff befestigt ist, wird die Achse von einem oberen
Dreh- oder Schwenkgelenk zwischen dem Hauptab-
schnitt und dem Ausleger definiert, und das passive
Kompensationssystem ist tiber ein unteres Schwenkge-
lenk mit dem Hauptabschnitt gelenkig verbunden.
[0016] Beieinerbevorzugten Ausgestaltungist die Be-
wegungsbahn des Anlenkpunktes kreisbogenférmig und
hat einen Kreisbogen-Mittelpunkt etwa in dem unteren
Schwenkgelenk. Damit kann das Stiitzmoment veran-
dert werden, ohne die Dreh- oder Schwenkposition des
Auslegers und damit die Héhe der Umlenkrolle und der
Last zu veréandern. Damit ist es moglich eine Anpassung
des passiven Kompensationssystems an verschiedene
Lasten und insbesondere eine Anpassung an erhéhte
Lasten mit einem Energieeinsatz zu realisieren, der the-
oretisch Null ist, und der praktisch lediglich zur Uberwin-
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dung von Reibungsverlusten ausreichen muss.

[0017] Vorrichtungstechnisch einfach ist es, wenn die
Zylinder-Kolben-Kombination einerseits an den beweg-
baren Anlenkpunkt und andererseits an das untere
Schwenkgelenk gekoppelt ist. Dabei ist ein kompressib-
les Gas in dem Zylinder vorgesehen. Wenn der Zylinder
mittels Stickstoff und vorzugsweise mittels eines Kolben-
speichers des passiven Kompensationssystems spann-
bar ist, ist das Risiko des Dieseling-Effektes vermieden.
Dieser Effekt kann entstehen, wenn gemafl dem Stand
der Technik Luft mit Ol z.B. aus Griinden von Undichtig-
keiten unter Druck zusammenkommt.

[0018] Vorrichtungstechnisch einfach ist es, wenn die
Menge des Gases im passiven Kompensationssystem
im Wesentlichen unverandert ist.

[0019] Vorzugsweise ist eine Geometrie des Ausle-
gers an eine Gaskurve angepasst. Damit wird ein linearer
Verlauf der Hebekraft - quasi Federkraft - erreicht.
[0020] Die Bewegungsbahn des Anlenkpunktes kann
auch von der oben genannten Kreisbogenform abwei-
chen. Allgemein wird die Bewegungsbahn optimiert mit
Blick auf Anderungen der Gaskurve und mit Blick auf
eine Minimierung der Einstellkrafte des Antriebs.
[0021] Eine bevorzugte Weiterbildung der erfindungs-
gemalen Windenvorrichtung hat ein zusatzliches akti-
ves Kompensationssystem. Dann kann das passive
Kompensationssystem im Wesentlichen die statische
Lastkompensieren, wahrend das aktive Kompensations-
system im Wesentlichen die Bewegung des Schwimm-
korpers - insbesondere des Schiffs - kompensiert. Das
aktive Kompensationssystem kann auch eine erganzen-
de Kompensation der von dem passiven Kompensati-
onssystem nicht ganzlich kompensierten Wellenbewe-
gungen durchfliihren. Das aktive Kompensationssystem
kann auch die aus der Gaskurve resultierenden Abwei-
chungen kompensieren, insbesondere wenn diese nicht
Uber die zuvor genannte Geometrie des Auslegers
und/oder der Bewegungsbahn kompensiert werden. Bei
einem Absetzvorgang der Last kann diese besonders
schnell kompensiert werden.

[0022] Das zuséatzliche aktive Kompensationssystem
istvorrichtungstechnisch unabhéangig und modular nach-
ristbar, wenn es einen Hydraulikzylinder aufweist.
[0023] Der Hydraulikzylinder des aktiven Kompensa-
tionssystems und die Zylinder-Kolben-Kombination des
passiven Kompensationssystems und der Verstell-Hy-
draulikzylinder haben jeweils als wesentliche Kompo-
nenten ein Zylindergehause, einen Kolben und eine oder
zwei Kolbenstangen.

[0024] Der Hydraulikzylinder des aktiven Kompensa-
tionssystems kann zwischen dem Hauptabschnitt und
dem Ausleger eingespannt sein. Dann werden auch die
aktiven Kompensationsbewegungen Uber ein Ver-
schwenken des Auslegers (Anheben und absenken der
Umlenkrolle) erzeugt, so dass eine nicht kompensierte
Winde verwendet werden kann.

[0025] Wenn ein groRerer Teil der Kompensation vom
passiven Kompensationssystem und ein kleinerer Teil
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vom aktiven Kompensationssystem tubernommen wird,
ist der Energiebedarf des aktiven Kompensationssys-
tems minimiert. Dem entsprechend kann der Hydraulik-
zylinder des aktiven Kompensationssystems kleiner als
die Zylinder-Kolben-Kombination des passiven Kompen-
sationssystems sein.

[0026] Dann kann der Hydraulikzylinder des aktiven
Kompensationssystems Bauraum sparend zwischen der
von dem Schwenk- oder Drehgelenk gebildeten Achse
und der Zylinder-Kolben-Kombination des passiven
Kompensationssystems angeordnet sein.

[0027] Insbesondere wenn die passive und die aktive
heave-compensation tiber die Verschwenkung oder Ver-
drehung des Auslegers erfolgt, und so die Umlenkrolle
vergleichsweise ortsfest gehalten wird, verringert sich
die Walkarbeit, die das biegeschlaffe Zugmittel durch
Hin- und Herbewegung ertragen muss. Dann kann als
biegeschlaffes Zugmittel ein Kunststoffkabel oder ein
Leichtgewichts-Glasfaserkabel (z.B. Dyneema) vorge-
sehen werden. Alternativ kann auch ein Stahlkabel ver-
wendet werden.

[0028] Zur Erhéhung der Hebekraft kénnen auch
mehrfache Umlenkrollen fir das biegeschlaffe Zugmittel
- ein so genannter Flaschenzug - vorgesehen werden.
[0029] Drei Ausfiihrungsbeispiele einer erfindungsge-
mafRen Windenvorrichtung sind in den Zeichnungen dar-
gestellt. Anhand der Figuren dieser Zeichnungen wird
die Erfindung nun naher erlautert.

[0030] Es zeigen

Figur 1 ineinerschematischen Seitenansichtdas ers-
te Ausflihrungsbeispiel mit einem Schiff,

Figur 2  in einer schematischen perspektivischen An-
sicht das zweite Ausfiihrungsbeispiel und

Figur 3  in einer schematischen perspektivischen An-
sicht das dritte Ausfiihrungsbeispiel.

[0031] Figur 1 zeigtin einem Querschnitt einen Rumpf

1 eines Schiffes, an dessen Deck eine nicht kompensier-
te Winde 2 drehbar befestigt ist. Am Rand des Decks ist
ein Hauptabschnitt 4 am Rumpf 1 befestigt, an dessen
oberen Endabschnitt tber ein oberes Drehgelenk 6 ein
Ausleger 8 gelenkig angekoppelt ist. Das Drehgelenk 6
bildet damit eine Achse 10, die etwa horizontal und pa-
rallel zum Deck des Rumpfes 1 des Schiffes ist.

[0032] Der Ausleger 8 erstreckt sich im Wesentlichen
weg vom Rumpf 1 in Richtung zum offenen Wasser und
hat an dem vom Rumpf 1 entfernten Endabschnitt und
an einem zum Rumpf 1 gerichteten Endabschnitt jeweils
eine Umlenkrolle 12, 18.

[0033] Im Betrieb der Windenvorrichtung wird eine
Last 14 Uber einen (nicht gezeigten) Antrieb der Winde
2 und Uber ein Glasfaserkabel 16 angehoben oder ab-
gesenkt oder mdglichst ruhig gehalten. Dabei ist ein En-
dabschnitt des Glasfaserkabels 16 an dem vom Rumpf
1 entfernten Endabschnitt des Auslegers 8 befestigt und
verlauft von dort Uber eine Umlenkrolle 18, an der die
Last 14 befestigt ist und die beiden Umlenkrollen 12, 18
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des Auslegers 8 zur Winde 2.

[0034] Figur1zeigteine Zylinder-Kolben-Kombination
20 mit einem Differenzialzylinder und mit einer Kolben-
stange, die Giber einen Anlenkpunkt 22 gelenkig mit dem
Ausleger 8 verbunden ist, wahrend der Differenzialzylin-
der Uber ein unteres Schwenkgelenk 24 mit einem unte-
ren Bereich des Hauptabschnitts 4 gelenkig verbunden
ist. Damit bildet die Zylinder-Kolben-Kombination 20 eine
schrage Stitze fir den Ausleger 8. Diese Stitze ist fe-
dernd, da ein Kolbenbodenraum des Differenzialzylin-
ders Uber eine Leitung 26 mit einem Druckraum eines
Hochdruck-Kolbenspeichers 28 verbunden und mit einer
konstanten Menge Stickstoff gefiillt ist.

[0035] Damit ist die Kraft, die die Zylinder-Kolben-
Kombination 20 entlang ihrer Kolbenstange auf den An-
lenkpunkt 22 austibt, von einer Gaskurve des Stickstoffs
bestimmt. Die gesamte Kompensation des passiven
Kompensationssystems wird dartiber hinaus von einem
Winkel zwischen der Zylinder-Kolben-Kombination 20
und dem Ausleger 8 und von einem Abstand des Anlenk-
punktes 22 von der Achse 10 des Drehgelenks 6 be-
stimmt. Dieser Abstand ist erfindungsgemaf einstellbar.
Genauer gesagt kann Uber einen translatorischen An-
trieb 30 der Anlenkpunkt 22 entlang dem Ausleger 8 be-
wegt werden. Eine Bewegungsbahn und insbesondere
deren Lange werden durch einen Doppelpfeil 32 symbo-
lisiert.

[0036] BeiBetatigungdes Antriebs 30 wird der Anlenk-
punkt 22 entlang dem Doppelpfeil 32 bewegt, wodurch
das Stitzmoment des passiven Kompensationssystems
und damit die Hebekraft, die der Ausleger 8 Uber das
Glasfaserkabel 16 auf die Last 14 Ubertragt, variiert wer-
den.

[0037] In Erganzung ist ein aktives Kompensations-
system vorgesehen, von dem in Figur 1 nur ein Hydrau-
likzylinder 34 dargestellt ist. Dieser ist beim gezeigten
Ausfiihrungsbeispiel als Gleichgangzylinder ausgefuhrt,
der ebenfalls zwischen dem Ausleger 8 und dem Haupt-
abschnitt 4 eingespannt ist, wobei die entsprechenden
Gelenke nicht verschiebbar sind. Der Hydraulikzylinder
34 kann uber eine (nicht gezeigte) hydraulische Aktorik
aktiv und vergleichsweise schnell eingezogen und aus-
gefahren werden. Der Hydraulikzylinder 34 des aktiven
Kompensationssystems ist kleiner als die Zylinder-Kol-
ben-Kombination 20 des passiven Kompensationssys-
tems. Im Betrieb Ubertragt das passive Kompensations-
system ein groReres Stiitzmoment an den Ausleger 8,
als das aktive Kompensationssystem.

[0038] Figur 2 zeigt ein zweites Ausfiihrungsbeispiel
der erfindungsgemafRen Windenvorrichtung in einer per-
spektivischen Ansicht. Dabei wurden das biegeschlaffe
Zugmittel und die Winde weggelassen.

[0039] Der an Deck des Rumpfes 1 befestigte Haupt-
abschnitt 4 und der daran iber das obere Drehgelenk 6
gekoppelte Ausleger 8 mit den beiden Umlenkrollen 12,
18 entsprechen denjenigen des ersten Ausfliihrungsbei-
spiels gemaR Figur 1. Ein auslegerseitiger Endabschnitt
der Kolbenstange der Zylinder-Kolben-Kombination 20
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des passiven Kompensationssystems ist zwischen zwei
seitlich zueinander beabstandeten Abschnitten des Aus-
legers 8 Uber einen Laufer 36 entlang einer Bewegungs-
bahn 38 geflhrt.

[0040] Die Bewegungsbahn 38 ist kreisbogenférmig.
Der Kreisbogen der Bewegungsbahn 38 hat seinen Mit-
telpunkt im unteren Schwenkgelenk 24. Dadurch wird
erreicht, dass der (in Figur 2 aus Griinden der Ubersicht-
lichkeit nicht gezeigte Antrieb) wenig Kraft und Energie
benotigt, um den Laufer 36 entlang der Bewegungsbahn
38 zu verstellen, womit das passive Kompensationssys-
tem mit minimalem vorrichtungstechnischen Aufwand
und Energiebedarf an unterschiedliche Lasten ange-
passt werden kann.

[0041] Abweichend vom in Figur 2 gezeigten zweiten
Ausflhrungsbeispiel wird dort bevorzugt auch ein zu-
satzliches aktives Kompensationssystem vorgesehen.
[0042] Abweichend von der Kreisbogenform kann die
Bewegungsbahn auch andere Formen aufweisen, die fiir
die Anwendung optimiert sind.

[0043] Figur 3 zeigt in einer schematischen perspekti-
vischen Ansicht die erfindungsgemafRe Windenvorrich-
tung gemaf einem dritten Ausfiihrungsbeispiel mit einer
Bewegungsbahn 138, die bogenférmig und dabei nicht
kreisbogenférmig ist. Der Ausleger 8 mitden beiden Um-
lenkrollen 12 und 18, der Hauptabschnitt 4, die Zylinder-
Kolben-Kombination 20 des passiven Kompensations-
systems, der Hydraulikzylinder 34 des aktiven Kompen-
sationssystems und das Drehgelenk 6 mit der Achse 10
entsprechen denjenigen des ersten Ausflihrungsbei-
spiels aus Figur 1.

[0044] Entlang der Bewegungsbahn 138 des Ausle-
gers 8 ist ein Laufer 136 gemal dem Doppelpfeil 132
verfahrbar. Der Laufer 136 hat an seiner Oberseite meh-
rere Rollen, auf denen der Ausleger 8, genauer gesagt
seine Bewegungsbahn 138 aufliegt.

[0045] GemalR dem dritten Ausflihrungsbeispiel ist der
Antrieb als Verstell-Hydraulikzylinder 130 ausgestaltet,
dessen Zylindergehause gelenkig mit dem Ausleger 8
benachbart zur Achse 10 verbunden ist, und dessen Kol-
benstange gelenkig mit dem Laufer 136 verbunden ist.
Der Verstell-Hydraulikzylinder 130 ist etwa parallel zum
Ausleger 8 angeordnet.

[0046] Uber den Anlenkpunkt 22 sind die Kolbenstan-
ge des Verstell-Hydraulikzylinders 130 und der Zylinder-
Kolben-Kombination 20 des passiven Kompensations-
systems mit dem Laufer 136 verbunden.

[0047] Mitden erfindungsgemalien Windenvorrichtun-
gen kdénnen Lasten 14 mit einem Gewicht von z.B. 150
tin einer Wassertiefe von z.B. 2500 m gehalten werden.
Dabei wiegt das Glasfaserkabel z.B. weitere 60 t.
[0048] Offenbartist eine Windenvorrichtung mit einem
heave-compensating-System, das passiv ist und eine fi-
xe Menge kompressibles Gas hat. Ein Verstellung oder
Einstellung des Systems erfolgt (iber eine Anderung ei-
nes Stlitzmomentes an einem schwenkbaren Ausleger-
arm. Dazu kann eine Stelle, an der die Stiitzkraft in den
Ausleger eingeleitet wird, entlang dem Ausleger ver-
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schoben werden.

Bezugszeichenliste

[0049]

1 Rumpf

2 Winde

4 Hauptabschnitt

6 Drehgelenk

8 Ausleger

10 Achse

12 Umlenkrolle

14 Last

16 Glasfaserkabel

18 Umlenkrolle

20 Zylinder-Kolben-Kombination
22 Anlenkpunkt

24 unteres Schwenkgelenk
26 Leitung

28 Kolbenspeicher

30 Antrieb

32; 132  Doppelpfeil

34 Hydraulikzylinder

36; 136 Laufer

38; 138  Bewegungsbahn

130 Verstell-Hydraulikzylinder
Patentanspriiche

1. Windenvorrichtung mit einem Ausleger (8), an dem

zumindest eine Umlenkrolle (12) fur ein biegeschlaf-
fes Zugmittel angeordnet ist, wobei der Ausleger (8)
um eine Achse (10) schwenkbar oder drehbar ist,
wobei der Ausleger (8) von einem passiven Kom-
pensationssystem zur heave-compensation unter-
stltzt oder abgestitzt ist, dadurch gekennzeich-
net, dass ein Abstand zwischen einem Anlenkpunkt
(22) des Kompensationssystems an dem Ausleger
(8) und der Achse (10) veranderbar ist.

Windenvorrichtung nach Anspruch 1 mit einem An-
trieb (30; 130), Uber den eine translatorische Bewe-
gung des Anlenkpunktes (22) entlang einer Bewe-
gungsbahn (38; 138) des Auslegers (8) erzeugbar
ist.

Windenvorrichtung nach Anspruch 2, wobei der An-
trieb ein Verstell-Hydraulikzylinder (130) ist.

Windenvorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche mit einem Hauptabschnitt (4), wobei die
Achse (10) von einem oberen Schwenk- oder Dreh-
gelenk (6) zwischen dem Hauptabschnitt (4) und
dem Ausleger (8) definiertist, und wobei das passive
Kompensationssystem uber ein unteres Schwenk-
gelenk (24) mit dem Hauptabschnitt (4) gelenkig ver-
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10.

1.

12.

13.

14.

15.

bunden ist.

Windenvorrichtung nach den Anspriichen 2 und 4,
wobei die Bewegungsbahn (38) des Anlenkpunktes
(22) kreisbogenférmig ist und einen Mittelpunkt etwa
in dem unteren Schwenkgelenk (24) hat.

Windenvorrichtung nach Anspruch 4 oder 5, wobei
das passive Kompensationssystem eine mit Gas ge-
fullte Zylinder-Kolben-Kombination (20) aufweist,
die einerseits an den bewegbaren Anlenkpunkt (22)
und andererseits an das untere Schwenkgelenk (24)
gekoppelt ist.

Windenvorrichtung nach Anspruch 6, wobei die Zy-
linder-Kolben-Kombination (20) mittels eines mit
dem Gas beflillten Kolbenspeichers (28) spannbar
ist.

Windenvorrichtung nach Anspruch 7, wobei die
Menge des Gases im Kolbenspeicher (28) im We-
sentlichen unverandert ist.

Windenvorrichtung nach einem der Anspriiche 6 bis
8, wobei eine Geometrie des Auslegers (8) oder der
Bewegungsbahn (138) an eine Gaskurve angepasst
ist.

Windenvorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche mit einem zusatzlichen aktiven Kompen-
sationssystem.

Windenvorrichtung nach Anspruch 10, wobei das
aktive Kompensationssystem einen Hydraulikzylin-
der (34) aufweist.

Windenvorrichtung nach den Anspriichen 4 und 11,
wobei der Hydraulikzylinder (34) zwischen dem
Hauptabschnitt (4) und dem Ausleger (8) einge-
spannt ist.

Windenvorrichtung nach Anspruch 11 oder 12, wo-
bei der Hydraulikzylinder (34) kleiner als die Zylin-
der-Kolben-Kombination (20) ist.

Windenvorrichtung nach Anspruch 13, wobei der
Hydraulikzylinder (34) zwischen der Achse (10) und
der Zylinder-Kolben-Kombination (20) angeordnet
ist.

Windenvorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, wobei das biegeschlaffe Zugmittel ein
Kunststoffkabel oder ein Glasfaserkabel (16) ist.

Claims

1.

Winch device having a cantilever arm (8) on which



10.

1.

12.

9 EP 3 252 001 B1 10

atleast one deflection roller (12) for a flexible traction
means is arranged, wherein the cantilever arm (8)
is pivotable or rotatable about an axis (10), wherein
the cantilever arm (8) is supported or braced by a
passive compensation system for heave compensa-
tion, characterized in that a distance between an
articulation point (22) of the compensation system
on the cantilever arm (8) and the axis (10)is variable.

Winch device according to Claim 1, having a drive
(30; 130) via which a movement of the articulation
point (22) in translation along a movement path (38;
138) of the cantilever arm (8) is able to be generated.

Winch device according to Claim 2, wherein the drive
is an adjusting hydraulic cylinder (130).

Winch device according to one of the preceding
claims, having a main portion (4), wherein the axis
(10) is defined by an upper pivot joint or rotary joint
(6) between the main portion (4) and the cantilever
arm (8), and wherein the passive compensation sys-
temis connected in an articulated mannerto the main
portion (4) via a lower pivot joint (24).

Winch device according to Claims 2 and 4, wherein
the movement path (38) of the articulation point (22)
is in the form of a circular arc and has a central point
approximately at the lower pivot joint (24) .

Winch device according to Claim 4 or 5, wherein the
passive compensation system has a gas-filled pis-
ton/cylinder combination (20) which is coupled to the
movable articulation point (22) on one side and to
the lower pivot joint (24) on the other.

Winch device according to Claim 6, wherein the pis-
ton/cylinder combination (20) is able to be tensioned
by means of a piston accumulator (28) filled with the
gas.

Winch device according to Claim 7, wherein the
quantity of gas in the piston accumulator (28) is sub-
stantially unchanged.

Winch device according to one of Claims 6 to 8,
wherein a geometry of the cantilever arm (8) or of
the movement path (138) is adapted to a gas curve.

Winch device according to one of the preceding
claims, having an additional active compensation
system.

Winch device according to Claim 10, wherein the
active compensation system has a hydraulic cylinder

(34) .

Winch device according to Claims 4 and 11, wherein
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13.

14.

15.

the hydraulic cylinder (34) is fixed between the main
portion (4) and the cantilever arm (8).

Winch device according to Claim 11 or 12, wherein
the hydraulic cylinder (34) is smaller than the pis-
ton/cylinder combination (20).

Winch device according to Claim 13, wherein the
hydraulic cylinder (34) is arranged between the axis
(10) and the piston/cylinder combination (20).

Winch device according to one of the preceding
claims, wherein the flexible traction means is a plas-
tics cable or a glass-fibre cable (16).

Revendications

Dispositif de treuil comprenant un bras (8), sur lequel
estagencée au moins une poulie de renvoi (12) pour
un moyen de traction mou en flexion, le bras (8) pou-
vant pivoter ou tourner autour d’'un axe (10), le bras
(8) étant soutenu ou supporté par un systeme de
compensation passif pour la compensation du pilon-
nement, caractérisé en ce qu’une distance entre
un point d’articulation (22) du systeme de compen-
sation sur le bras (8) et I'axe (10) est modifiable.

Dispositif de treuil selon la revendication 1, compre-
nant un entrainement (30 ; 130), par l'intermédiaire
duquel un mouvement de translation du point d’arti-
culation (22) peut étre produit le long d’une trajec-
toire de déplacement (38 ; 138) du bras (8) .

Dispositif de treuil selon la revendication 2, dans le-
quel I'entrainement est un cylindre hydraulique de
réglage (130).

Dispositif de treuil selon I'une quelconque des re-
vendications précédentes, comprenant une section
principale (4), dans lequel I'axe (10) est défini par
une articulation pivotante ou tournante supérieure
(6) entre la section principale (4) et le bras (8), et
dans lequel le systeme de compensation passif est
relié de maniére articulée a la section principale (4)
par l'intermédiaire d’'une articulation pivotante infé-
rieure (24) .

Dispositif de treuil selon les revendications 2 et 4,
dans lequel la trajectoire de déplacement (38) du
point d’articulation (22) est en forme d’arc de cercle
et a un centre approximativement dans I'articulation
pivotante inférieure (24).

Dispositif de treuil selon la revendication 4 ou 5, dans
lequel le systéeme de compensation passif présente
une combinaison cylindre-piston (20) remplie de
gaz, qui est couplée d’une part au point d’articulation
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mobile (22) et d’autre part a l'articulation pivotante
inférieure (24).

Dispositif de treuil selon la revendication 6, dans le-
quel la combinaison cylindre-piston (20) peut étre
tendue au moyen d'un accumulateur a piston (28)
rempli avec le gaz.

Dispositif de treuil selon la revendication 7, dans le-
quel la quantité du gaz dans I'accumulateur a piston
(28) est essentiellement inchangée.

Dispositif de treuil selon 'une quelconque des re-
vendications 6 a 8, dans lequel une géométrie du
bras (8) ou de la trajectoire de déplacement (138)
est adaptée a une courbe de gaz.

Dispositif de treuil selon 'une quelconque des re-
vendications précédentes, comprenant un systeme
de compensation actif supplémentaire.

Dispositif de treuil selon la revendication 10, dans
lequel le systéme de compensation actif présente
un cylindre hydraulique (34).

Dispositif de treuil selon les revendications 4 et 11,
dans lequel le cylindre hydraulique (34) est serré en-
tre la section principale (4) et le bras (8).

Dispositif de treuil selon la revendication 11 ou 12,
dans lequel le cylindre hydraulique (34) est plus petit
que la combinaison cylindre-piston (20).

Dispositif de treuil selon la revendication 13, dans
lequel le cylindre hydraulique (34) est agencé entre
I'axe (10) et la combinaison cylindre-piston (20) .

Dispositif de treuil selon 'une quelconque des re-
vendications précédentes, dans lequel le moyen de
traction mou en flexion est un cable en matiére plas-
tique ou un cable en fibre de verre (16).
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