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Anordnung zur Prifung einer optimalen Fillstandsho-
he in Schépfbechemn (5), die im Umfangsbereich eines

Schépfrades (3, 4) angeordnet sind, das in ein Schopfme- 13
dium, etwa ein Sand-Wassergemisch, eintaucht, wobei ein

Positionssensor (11) vorgesehen ist, der durch Eintreten

eines Schopfbechers (5) in seinen értlichen Messbereich 12
die Anwesenheit des Schopfbechers (5) detektiert und mit

zwei Flllstandssensoren (12, 13) gekoppelt ist, die bei 1.2 a
Anwesenheit eines Schdpfbechers (5) im Messbereich des

Positionssensors (11) anndhemd strahlenférmige Messsig- 1 1

nale (12a, 13a) durch die Becherdffnung in das Innere der
Schdpfbecher (5) emittieren und dabei eine obere und eine
untere Grenze flr die optimale Fullstandshdhe definieren.
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Die Erfindung bezieht sich auf eine Anordnung sowie ein Verfahren zur Prifung einer optima-
len Fullstandshohe in Schopfbechern von Schopfradern gemafn dem Oberbegriff von Anspruch 1.

Schépfrader dieser Art werden insbesondere in Anlagen zur Sand- und Kiesaufbereitung ein-
gesetzt. Im Zuge des Abbaus und der Aufbereitung von Sand und Kies stellt sich die Aufgabe, aus
einem Gemisch aus Wasser und Sand unterschiedlicher Kérnung ein entwéssertes Sandgemisch
mit bestimmter Kornzusammensetzung herzustellen. Diese Aufgabe wird dadurch erschwert, dass
heutige Sand- und Kiesvorkommen den Anforderungen der weiterverarbeitenden Industrie, insbe-
sondere der Zement- und Betonwerke, kaum mehr geniligen und eine Korrektur der urspringlich
abgebauten Kornzusammensetzung vorgenommen werden muss. Insbesondere erweist es sich
oft, dass der Anteil an Feinsand zu hoch ist.

Im sogenannten Sandfang wird somit zunéchst eine Trennung der Sandanteile in Fraktionen
unterschiedlicher Kérnung vorgenommen. Dies geschieht auf einfache Weise dadurch, dass das
Sand-Wassergemisch durch eine Wanne geleitet wird, in der sich die Sandanteile in FlieBrichtung
des Wassers absetzen kénnen. Sandanteile mit gréBerer Kérnung werden sich dabei friher abset-
zen als jene Anteile mit geringerer Kérnung. Dadurch wird eine értliche Auftrennung in Sandfrakti-
onen unterschiedlicher Kérnung erreicht. Uber Schopfrader kdnnen diese Sandfraktionen ausge-
tragen werden, wobei die entlang des Umfangsbereiches des Schopfrades angeordneten Schépf-
becher wasserdurchlassig ausgefiihrt sind, sodass die Sandanteile in den Schépfbechern mitge-
fuhrt werden, die Wasseranteile aber in die Wanne zuriickflieBen.

Werden etwa zwei Schopfrader verwendet, so werden eine Grobsandfraktion und eine Fein-
sandfraktion ausgetragen, die in weiterer Folge in frei wahlbaren Mengenanteilen vermischt wer-
den kdnnen, um ein Sandgemisch mit bestimmter Kornzusammensetzung zu erzeugen. Insbeson-
dere kann lediglich ein Teil der Feinsandfraktion dem Grobsand zugemischt werden, wobei der
verbleibende Teil als Uberschuss abgefiihrt wird. Die Mengenveranderung des Zumischanteiles an
Feinsand kann etwa Uber einen Klappenmengenteiler erfolgen, wobei je nach Stellung der Klappe
mehr oder weniger Feinsand dem Grobsand zugefiihrt wird. Hierbei ist es notwendig, die Produkt-
abgabemenge einer Sandfraktion am entsprechenden Schépfrad zu kennen.

Weisen die beiden Schopfrdder separate Antriebe auf, sodass deren Drehzahl unabhéngig
voneinander eingestelit werden kann, so kann eine Regelung des Zumischanteiles an Feinsand
auch Uber eine entsprechende Verdnderung der jeweiligen Drehzahlen erfolgen. Andererseits wird
sich die Drehzahl auch auf den Entwéasserungsgrad des Schépfbecher-Inhalts auswirken. Insbe-
sondere bei jenen Ausflihrungsformen, die im Radkérper der Schépfrader integrierte Vakuum-
kammern vorsehen, ist eine kontinuierliche und konstante Becherfiillung eine Voraussetzung fir
ein optimal entwéssertes Produkt. Fir die Regelung des Zumischanteiles an Feinsand zum Grob-
sand sowie flr eine optimale Entwasserung des Becherinhalts ist es daher vorteilhaft, den Filigrad
der Becher und bei Kenntnis der Drehzahlen der Schépfrader somit auch die ausgetragenen
Produktmengen zu kennen.

Geman dem Stand der Technik wird der Becherflligrad in der Regel nicht direkt, sondern lber
die ausgetragene Produktmenge mithilfe einer Bandwaage oder Uber die Gesamtanlagen-
Aufgabemenge und Uber die Kornzusammensetzung bestimmt. Der Becherfiligrad wird lediglich
indirekt Uber die erforderliche elektrische Antriebsleistung des Schépfradantriebes ermittelt, wobei
diese GréBe nur ungenaue Riickschilisse auf den tatsdchlichen Flllgrad der Schopfbecher erlaubt.
Eine andere Mdglichkeit besteht darin, die Schichthdhe einer Sandfraktion in einem nachgeordne-
ten Entwésserungssieb zu messen und daraus die Abgabemenge der jeweiligen Sandfraktion zu
bestimmen. Ein Nachteil der Schichthéhenmessung auf Entwésserungssieben besteht allerdings
darin, dass die Schichthéhe stark von der Kornzusammensetzung, dem Feuchtigkeitsgehalt und
der Férdergeschwindigkeit des zu messenden Produkts am Entwésserungssieb abhangt. Da sich
die Kornzusammensetzung bei fortschreitendem Abbau des weiteren erheblich verdndern kann,
wird geméaR dem Stand der Technik auch eine wiederholte Siebanalyse durchgefiihrt und durch
manuelles Eingreifen die Drehzahl des Schopfrades nachgeregelt. Derartige Verfahren sind ar-
beitsaufwandig und flihren zu Verzégerungen im Abbau- und Aufbereitungsprozess.

Es ist daher Ziel der Erfindung, (iber eine konstruktiv einfache Anordnung den Fiiligrad in den
Schépfbechern zu kontrollieren. Uber die Kenntnis des Fllgrades kann einerseits die Entwésse-
rung des Produkts optimiert werden und andererseits gemeinsam mit den bekannten Drehzahlen
der Schépfréder die Produktabgabemengen errechnet werden, was eine genauere Regelung der
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Zumischanteile von Fein- und Grobsand erlaubt. Dieses Ziel wird durch die kennzeichnenden
Merkmale von Anspruch 1 erreicht.

Anspruch 1 sieht vor, dass ein Positionssensor (11) vorgesehen ist, der durch Eintreten eines
Schopfbechers (5) in seinen ortlichen Messbereich die Anwesenheit des Schépfbechers (5) detek-
tiert und mit zwei Fllstandssensoren (12, 13) gekoppelt ist, die bei Anwesenheit eines Schépfbe-
chers (5) im Messbereich des Positionssensors (11) anndhernd strahlenférmige Messsignale durch
die Becherdffnung in das Innere der Schépfbecher (5) emittieren und dabei eine obere und eine
untere Grenze flr die optimale Fillstandshéhe definieren. Insbesondere liegt dieser Anordnung die
ldee zugrunde, dass es nicht notwendig ist, die absolute Filllstandshéhe zu kennen, was nur mit
gréBerem und teurem Aufwand moglich wére. Stattdessen ist es ausreichend, lediglich dariber
Kenntnis zu erlangen, ob der Fillstand in einem optimalen Bereich liegt oder nicht. Der optimale
Fullstandsbereich wird dabei durch die beiden Messschranken der beiden Fillstandssensoren
festgelegt, wobei bei Unter- bzw. Uberschreiten dieses Fiillstandsbereiches ein entsprechendes
Signal zur Ansteuerung des Antriebes des entsprechenden Schopfrades gesetzt wird. Die Uberprii-
fung des Flllstandes in einem Schopfbecher auf diese Art und Weise bedingt allerdings eine
bestimmte Position des Schopfbechers relativ zu den Flllstandssensoren und deren Messschran-
ken. Daher sind beide Fllstandssensoren mit einem Positionssensor gekoppelt, der die Anwesen-
heit eines Schépfbechers in seinem eng abgegrenzten Messbereich detektiert. In dieser Position
des Schdpfbechers werden die Fillstandssensoren gemas Verfahrensanspruch 7 aktiviert und
wahrend eines kurzen Zeitintervalls die Prifung des Fllstandes vorgenommen. Gemafn Anspruch
2 befinden sich die Fillstandssensoren sowie der Positionssensor vorzugsweise im Austrittsbe-
reich der Schépfbecher aus dem Schépfmedium, etwa einem Sand-Wassergemisch, und in der
Né&he des duBeren Umfanges des Schopfrades.

Die Information dariiber, ob der Flllstand in den Schépfbechern einem optimalen Wert ent-
spricht oder nicht, kann fiir eine Vielzahl an Regelungsvorgangen verwendet werden. So kénnen
geman Anspruch 3 die Fullstandssensoren mit einer Regelungseinheit fiir den Antrieb des ent-
sprechenden Schépfrades verbunden sein. Geman Verfahrensanspruch 8 wird bei Unterschreiten
einer optimalen Fillstandshéhe der Schépfbecher die Drehzah! des Schépfrades verringert und bei
Uberschreiten einer optimalen Fiillstandshéhe der Schopfbecher die Drehzahl des Schopfrades
erhéht.

GemdB Anspruch 4 umfassen die Flllstandssensoren eine Einrichtung zur Emission einer
elektromagnetischen Welle sowie eine Einrichtung zur Detektion des Streumusters der elektro-
magnetischen Welle. Fillstandssensoren dieser Art, die berlihrungslos das Uberschreiten eines
bestimmten Wertes eines Fillstandes messen, sind hinlénglich bekannt. Auch Sensoren, die die
Anwesenheit eines Schopfbechers in ihrem Messbereich detektieren und sich somit als Positions-
sensoren eignen, sind hinlanglich bekannt. So kann es sich bei den Fiillstandssensoren etwa um
optische Reflextaster oder auch um Taster auf der Basis von Ultraschall handeln. Als Positions-
sensoren kénnen etwa induktive Naherungsschalter verwendet werden.

Der Verfahrensanspruch 6 beschreibt die allgemeine Verfahrensweise zur Prifung der FUll-
standhohe, die der Anordnung geméan Anspruch 1 zugrunde liegt. Mithilfe eines ersten Filistands-
sensors wird bei Uberschreiten einer unteren Fullstandshdhe ein erstes Anzeigesignal erzeugt und
mithilfe eines zweiten Fullstandssensors bei Uberschreiten einer oberen Fiillstandshéhe ein zwei-
tes Anzeigesignal vorzugsweise gleichzeitig erzeugt, sodass bei Vorliegen lediglich eines einzigen
Anzeigesignals ein optimaler Fullstandsbereich detektiet wird. Dies ermdglicht eine einfache
Prifung der Fullstandshéhe in Schépfbechern eines Schopfrades, wobei allein die Kenntnis, ob ein
optimaler Fullstandsbereich Uber- oder unterschritten bzw. eingehalten wird, bereits fir eine Viel-
zahl an weiteren Regelungsmoglichkeiten herangezogen werden kann, ohne die absolute Fill-
standshéhe zu kennen.

Die Erfindung wird nun anhand der beiliegenden Figuren naher erldutert. Dabei zeigen

Fig. 1 eine Ansicht eines Sandfanges in koaxialer Richtung,

Fig. 2 eine Ansicht des Sandfanges gemaB Fig. 1 entlang der Richtung "A" in Fig. 1,

Fig. 3 eine Ansicht einer weiteren Ausflihrungsform eines Sandfanges entlang der Richtung "A"
in Fig. 1,

Fig. 4 eine schematische Darstellung einer Prifung der Fillstandshéhe in einem Schépfbecher
bei optimaler Fllstandshéhe,
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Fig. 5 eine schematische Darstellung einer Prifung der Fillstandshohe in einem Schépfbecher
bei Uberschreiten einer optimalen Fullstandshéhe, und

Fig. 6 eine schematische Darstellung einer Prifung der Fillstandshéhe in einem Schépfbecher
bei Unterschreiten einer optimalen Fiillstandshéhe.

Fig. 1 zeigt eine Ansicht einer Ausfiihrungsform eines Sandfanges in koaxialer Richtung, bei
der zwei Schopfréader 3, 4 an je einer Welle 16 koaxial angeordnet sind und dabei teilweise in eine
Wanne 1 eintauchen. In die Wanne 1 wird {ber eine Einlauféffnung 2 entlang der Pfeilrichtung das
Schépfmedium, etwa ein Sand-Wassergemisch, zugefihrt, das Sand mit unterschiedlicher Koér-
nung enthélt. Wie in Fig. 2 ersichtlich ist, durchlduft das Sand-Wassergemisch die Wanne 1 und
wird (ber einen Ablauf 17 wieder ausgetragen. Die im Sand-Wassergemisch enthaltenen Sandan-
teile werden dazu neigen, sich entlang des Transports von der Einlauféffnung 2 zum Ablauf 17 am
Boden der Wanne 1 abzusetzen, wobei sich jene Sandanteile mit gréBerer Kérnung zuerst abset-
zen und die Sandanteile mit geringerer Kérnung ber weitere Strecken innerhalb der Wanne 1
verfrachtet werden. Die Aufgabemenge an Sand-Wassergemisch an def Einlauféffnung 2 wird
dabei im Laufe des Betriebes variieren, ebenso wie die Zusammensetzung der Sandanteile hin-
sichtlich ihrer Kérnung. Um die am Boden der Wanne 1 angesetzten Sandanteile zuriick in Rich-
tung der Einlauféffnung 2 zu férdern und sie somit Ianger im Abschépfbereich der Schopfrader 3, 4
zu halten, kénnen Férderschnecken 7 vorgesehen sein, die sich aufgrund deren Anordnung an der
Welle 16 ebenfalls in Drehbewegung befinden.

Die Welle 16 ist gemaB der Ausflihrungsformen in den Fig. 1-3 mit zwei separaten Antrieben
19, 20 verbunden, die Gber ein Planetengetriebe unterschiedliche Drehzahlen der Schépfrader 3, 4
verwirklichen kénnen. Die Schépfrader 3, 4 kdnnen somit getrennt voneinander angesteuert wer-
den. Alternativ dazu kann die Welle 16 aber auch nur mit einem Antrieb 19, 20 verbunden sein,
sodass beide Schopfrader 3, 4 lediglich mit ein und derselben Drehzahl rotieren kénnen.

Entlang der Welle 16 kénnen eine unterschiedliche Anzahl an Schépfradern angeordnet sein,
wobei in den Fig. 1 bis 3 eine Ausfiihrungsform eines Sandfanges mit zwei Schopfradern 3, 4
gezeigt ist. Wie in Fig. 1 ersichtlich ist, sind entlang des Umfangsbereiches der Schopfrader 3, 4
Schépfbecher 5 angeordnet, die im Zuge der Drehbewegung der Schopfrader 3, 4 in das Sand-
Wassergemisch eintauchen und beim Auftauchen aus dem Sand-Wassergemisch Mengenanteile
des Sand-Wassergemisches mitnehmen. Unterschiedliche Mengenanteile des Sand-
Wassergemisches werden sich in den Schopfbechern 5 als unterschiedliche Flllhéhen manifestie-
ren. Die Mengenanteile des Sand-Wassergemisches in den Schépfbechern 5 werden im weiteren
Verlauf der Drehbewegung des Schopfrades 3, 4 entwéssert und nach Durchlaufen des oberen
Umfangsbereiches des Schépfrades 3, 4 einer Abgabe 6 zugefiihrt, in die der entwésserte Inhalt
der Schopfbecher 5 entleert wird. Die Entwasserung der abgeschépften Mengenanteile des Sand-
Wassergemisches kann etwa alleine dadurch erreicht werden, dass der Boden der Schopfbecher 5
wasserdurchlassig gestaltet ist, sodass die Wasseranteile der abgeschépften Mengenanteile des
Sand-Wassergemisches im Laufe der Drehbewegung des Schépfrades 3, 4 vom Austrittsbereich
aus dem Sand-Wassergemisch bis zur Abgabe 6 in die Wanne 1 zurlckflief}t. Die Entwasserung
kann aber auch etwa durch Vakuumkammern unterstitzt sein, die im Radkérper der Schépfrader
3, 4 integriert sind.

Die durch die Schépfrader 3, 4 iber die Abgaben 6 ausgetragenen Sandanteile werden den
Férderbandern 9, 10 zugefihrt. In Bezug auf Fig. 2 wird dabei jene Sandfraktion mit gréBerer
Kérnung, im folgenden auch Grobsandfraktion genannt, durch das Schépfrad 3, im folgenden auch
als Grobsandschdpfrad 3 bezeichnet, dem Forderband 9 zugefiinrt. Jene Sandfraktion mit kieinerer
Kérnung, im folgenden auch Feinsandfraktion genannt, wird durch das Schépfrad 4, im folgenden
auch als Feinsandschdpfrad 4 bezeichnet, zundchst dem Kiappenmengenteiler 8 zugefuhrt. Der
Klappenmengenteiler 8 kann einer Steuerung 18 unterliegen und sorgt je nach Klappenstellung flr
eine geregelte Zufuhr der Feinsandfraktion zum Forderband 9, wo sie der Grobsandfraktion bei-
gemischt wird. Die Ubrigen Anteile der Feinsandfraktion, die zur Herstellung eines Sandgemisches
mit einer gewlinschten Zusammensetzung nicht benétigt werden, gelangen auf das Férderband 10,
durch das sie anderen Verfahrensschritten zugefiihrt werden.

Gemén der Ausfiihrungsform in Fig. 3 befindet sich der Klappenmengenteiler 8 an der dem
Grobsandschdpfrad 3 zugeordneten Abgabe 6. Die zur Herstellung eines Sandgemisches mit einer
gewlnschten Zusammensetzung benétigten Anteile der Grobsandfraktion werden hier dem
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Forderband 10 zugefuhrt, wo sie mit der Gber das Feinsandschopfrad 4 ausgetragenen Feinsand-
fraktion vermengt werden. Auch in dieser Ausfiihrungsform kann (ber eine Regelung der Klappen-
stellung des Klappenmengenteilers 8 die Zusammensetzung des Gemisches aus Grob- und Fein-
sandfraktion auf dem Férderband 10 variiert werden. Die brigen Anteile der Grobsandfraktion, die
zur Herstellung eines Sandgemisches mit einer gewiinschten Zusammensetzung nicht benétigt
werden, gelangen auf das Forderband 9, durch das sie anderen Verfahrensschritten zugefihrt
werden. Auch in dieser Ausfihrungsform kann zur Regelung der Klappenstellung des Klappen-
mengenteilers 8 eine Steuerung 18 vorgesehen sein.

Die Zusammensetzung des Gemisches aus Grob- und Feinsandfraktion auf dem Férderband 9
(Fig. 2) bzw. Férderband 10 (Fig. 3) kann nun auch Uber eine Regelung der Drehzahlen der
Schopfrader 3, 4 variiert werden. Das kann besonders dann effektiv erfolgen, wenn die Flllgrade
der Schopfbecher 5 bekannt sind und somit gemeinsam mit den Drehzahlen der Schépfrader 3, 4
die ausgetragenen Produktmengen an Grob- und Feinsand ermittelt werden kénnen. Eine Bestim-
mung der Flllgrade der Schopfbecher 5 kann geman dem Stand der Technik etwa dadurch erfol-
gen, dass die erforderliche elektrische Antriebsleistung der Antriebe 19, 20 Uberwacht wird. Erfin-
dungsgeman ist jedoch vorgesehen, die jeweiligen Fullgrade der Schépfbecher 5 lber Fillstands-
sensoren 12, 13 direkt zu liberwachen, wobei nicht die absolute Fillstandsh6he gemessen wird,
sondern lediglich eine Prifung dahingehend erfolgt, ob die Fullstandshdéhe in einem optimalen
Bereich liegt. Das wird erfindungsgemé&n dadurch erreicht, dass fiir ein Schopfrad 3, 4 zwei Full-
standssensoren 12, 13 vorgesehen sind, die bei erfoigter Aktivierung durch den Positionssensor 11
jeweils strahlenférmige Messsignale 12a, 13a emittieren, die im folgenden auch als Messschran-
ken 12a, 13a bezeichnet werden, wobei sich die Messschranken 12a, 13a durch die Becherdffnung
in das Innere der Schépfbecher 5 erstrecken und dabei einen Bereich fiir die optimale Fillstands-
héhe begrenzen. Bei den Fiillstandssensoren kann es sich etwa um optische Reflextaster handein,
die eine Lichtwelle emittieren und das Streumuster detektieren. Optische Sensoren dieser Art sind
optoelektronische Systeme, die mit einem lichtemittierenden Sender und einem Fotoelement als
Empfanger ausgestattet sind. Abhangig von der empfangenen elektromagnetischen Strahlung wird
ein Schaltsignal gesetzt bzw. ein Analogsignal ausgegeben. Es ist unmittelbar ersichtlich, dass das
Streumuster je nachdem, ob die Lichtwelle auf das in einem Schépfbecher 5 enthaltene Sand-
Wassergemisch trifft oder nicht, deutlichen Variationen unterworfen sein wird. Diese Variationen
kdnnen ermittelt werden und erlauben einen Riickschluss darauf, ob die Fiillstandshéhe in einem
Schépfbecher den Messbereich der Lichtwelle (iberschritten hat oder nicht. Alternativ dazu kénnen
die Flllstandssensoren 12, 13 etwa auch auf der Basis von Ultraschall arbeiten. Der Vorteil der
Verwendung von Uitraschall liegt in der niedrigeren Empfindlichkeit gegentiber von Verschmutzun-
gen, wéhrend die Verwendung von Lichtwellen eine schnellere Messmethode darstellt.

Die Prifung der Fiillstandshéhe in einem Schépfbecher 5 wird dabei zweckmaBigerweise nicht
permanent erfolgen, sondern nur kurzzeitig und immer nur dann, wenn ein Schépfbecher den
Messbereich der Fillstandssensoren 12, 13 passiert und sich hierbei in einer optimalen Messstel-
lung relativ zu den Fillstandssensoren 12, 13 befindet. Dazu ist erfindungsgeman ein Positions-
sensor 11 vorgesehen, der durch Eintreten eines Schépfbechers 5 in seinen értlichen Messbereich
die Anwesenheit des Schépfbechers 5 detektiert. Bei dem Positionssensor 11 kann es sich etwa
um einen induktiven Naherungsschalter handeln, der einen értlich eng begrenzten Messbereich
erfasst, der im Zuge der Drehbewegung des Schopfrades 3, 4 von den Schoépfbechern 5 durchiau-
fen wird. Tritt ein Schépfbecher 5 in den Messbereich des Positionssensors 11 ein, wird ein ent-
sprechendes Signal an die Fillstandssensoren 12, 13 gesetzt, die dadurch zur Messwertermittiung
aktiviert werden. Dazu missen der Positionssensor 11 und die Flllstandssensoren 12, 13 nur
entsprechend angeordnet und gekoppelt sein. Gemaf einer bevorzugten Ausfiihrungsform befin-
den sich die Flillstandssensoren 12, 13 sowie der Positionssensor 11 vorzugsweise im Austrittsbe-
reich der Schopfbecher 5 aus dem Sand-Wassergemisch und in der Néhe des &uBBeren Umfanges
des Schépfrades 3, 4. Wie in den Fig. 1 bis 3 ersichtlich, sind hierbei die Flllstandssensoren 12, 13
oberhalb des Positionssensors 11 angeordnet, sodass zunéchst durch Eintreten eines Schopfbe-
chers 5 in den Messbereich des Positionssensors 11 die Anwesenheit eines Schopfbechers 5
detektiert wird. Die Flllstandsensoren 12, 13 sind nun relativ zum Messbereich des Positionssen-
sors 11 so angeordnet, dass sich nach erfolgter Aktivierung durch den Positionssensor 11 die
strahlenférmigen Messsignale 12a, 13a durch die Becheréffnung in das Innere des Schépfbechers
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5 erstrecken. Hierdurch wird eine relative Lagebeziehung geméaf der Fig. 4 bis 6 eingenommen.
Die Zeitdauer der Messung durch die Fiillstandssensoren 12, 13 ist so kurz gewahlt, dass die
Messung durch die Weiterbewegung des Schopfbechers 5 nicht nennenswert beeinflusst wird.
Theoretisch wére es auch denkbar, lediglich ein strahlenférmiges Messsignal 12, 13 einzusetzen,
mit dem an zeitlich aufeinanderfolgenden Zeitpunkten gemessen wird und aus den Messwerten auf
die Flllstandshohe zurlickzurechnen, was aber einen héheren Steuer- und Regelungsaufwand
bedingen wirde. Gemafl einer bevorzugten Ausfihrungsform verlaufen die strahlenférmigen
Messsignale 12a, 13a im wesentlichen parallel zueinander.

Hinsichtlich der Fig. 4 bis 6 ist zundchst zu bemerken, dass sich aufgrund der Kornzusammen-
setzung und Restfeuchte die Oberflache 15 des durch den Schéptbecher 5 transportierten Sand-
Wassergemischanteils nicht horizontal erstrecken wird, sondern eine Neigung zur Horizontalen
aufweisen wird. Somit werden die Flillstandssensoren 12, 13 zweckmaBigerweise so angeordnet
werden, dass deren Messschranken 12a, 13a ebenfalls geneigt verlaufen. Die Neigung der durch
die Fiillstandssensoren vorgegebenen Messschranken 12a, 13a sowie deren Abstand werden auf
die Gblichen Drehzahlbereiche der Schopfrader 3, 4 so abgestimmt sein, dass fiir Ubliche Dreh-
zahlbereiche der Schépfrader 3, 4 und der dadurch definierten Neigungen der Oberflachen 15 der
optimale Fiillstandshéhenbereich zuverldssig ermittelt werden kann.

Eine optimale Fillstandshéhe ist geméaB Fig. 4 dann gegeben, wenn die Oberflache 15 zwi-
schen den Messschranken 12a, 13a liegt. In diesem Fall wird durch den Fillstandssensor 12 ein
Signal an eine Regelungseinheit (in den Fig. 1 bis 6 nicht dargestellt) fir die Antriebe 19, 20 gelie-
fert, das das Uberschreiten der Messschranke 12a anzeigt. Da kein vergleichbares Signal vom
Fillstandssensor 13 vorliegt, kann daraus geschlossen werden, dass die Fdllstandshéhe im
Schépfbecher 5 zwischen den Messschranken 12a, 13a liegt und somit eine optimale Fullstands-
héhe gegeben ist. Die Drehzahl des entsprechenden Schépfrades 3, 4 kann unveréndert beibehal-
ten werden. Falls ein solches Signal geméf Fig. 5 von beiden Fullstandssensoren 12, 13 vorliegt,
liegt die Fullstandshohe (ber dem optimalen Bereich, sodass Uber einen Frequenzumformer eine
Erhéhung der Drehzahl des entsprechenden Schopfrades 3, 4 vonnéten ist, bis eine Fillstandshd-
he gemén Fig. 4 erreicht ist. Falls ein solches Signal gemaB Fig. 6 von keinem der beiden Fiill-
standssensoren 12, 13 vorliegt, liegt die Fiillstandshéhe unter dem optimalen Bereich, sodass eine
Reduzierung der Drehzahl des entsprechenden Schopfrades 3, 4 vonnéten ist, bis eine Fullstands-
héhe geméan Fig. 4 erreicht ist.

Im praktischen Betrieb wird allerdings eine Nachregelung der Drehzahl des Schépfrades 3, 4
nicht aufgrund der Prifung der Fillstandshohe eines einzelnen Schopfbechers 5 vorgenommen,
sondern erst dann, wenn mehrere Uberprifungen an mehreren Schépfbechern 5 ein Unter- bzw.
Uberschreiten des optimalen Fllstandsbereiches ergeben haben. Damit werden eventuelle Fluk-
tuationen bei den Schdpfbecherinhalten ausgeglichen, die Regelung der Antriebe 19, 20 verein-
facht und die Drehzahl der Schopfrader 3, 4 gleichméBiger gehalten.

Die Kenntnis der Fillstandshéhe kann alternativ auch fiir eine Regelung des Klappenmengen-
teilers 8 verwendet werden, wobei durch die Messung des Becherfiligrades von jedem Schdpfbe-
cher 5 in kurzen Zeitintervallen eine exakte Produktimengenbestimmung des durch den Becher 5
abgegebenen Materials errechnet werden kann und dadurch der Kiappenmengenteiler 8 in Abhan-
gigkeit von der Produktmenge angesteuert wird.

Der Vorteil der Messung des Becherfliligrades direkt am Radkorper 3, 4 liegt insbesondere
auch darin, dass die daraus ermittelte Abgabemenge unabhéngig von der Kornzusammensetzung,
der Gesamtanlagenaufgabemenge, dem Feuchtigkeitsgehalt und der Férdergeschwindigkeit ist.

Eine Prifung der Fiillstandshohe mittels der erfindungsgeméBen Anordnung bzw. des erfin-
dungsgeméflen Verfahrens ermdglicht somit eine preisgiinstige Mdglichkeit, die Abgabemenge
eines Schopfrades 3, 4 Uber vielféltige RegelungsmaBnahmen wie Drehzahivariation, Klappen-
mengenteiler-Einstellung oder Gesamtanlagenaufgabemenge zu steuern, sowie die Entwéasserung
des Produkts zu optimieren.

PATENTANSPRUCHE:

1. Anordnung zur Prifung einer optimalen Fillstandshéhe in Schopfbechern (5), die im
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Umfangsbereich eines Schépfrades (3, 4) angeordnet sind, das in ein Schépfmedium,
etwa ein Sand-Wassergemisch, eintaucht, dadurch gekennzeichnet, dass ein Positions-
sensor (11) vorgesehen ist, der durch Eintreten eines Schépfbechers (5) in seinen 6rili-
chen Messbereich die Anwesenheit des Schopfbechers (5) detektiert und mit zwei Fall-
standssensoren (12, 13) gekoppelt ist, die bei Anwesenheit eines Schdpfbechers (5) im
Messbereich des Positionssensors (11) anndhernd strahlenférmige Messsignale (12a,
13a) durch die Becherdffnung in das Innere der Schopfbecher (5) emittieren und dabei
eine obere und eine untere Grenze fir die optimale Fulistandshéhe definieren.

Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass sich die Flllstandssensoren
(12, 13) sowie der Positionssensor (11) vorzugsweise im Austrittsbereich der Schépfbe-
cher (5) aus dem Schépfmedium und in der Nahe des duBeren Umfanges des Schépfra-
des (3, 4) befinden.

Anordnung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die Flllstandssenso-
ren mit einer Regelungseinheit fiir den Antrieb (19, 20) verbunden sind.

Anordnung nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass die Fiill-
standssensoren (12, 13) eine Einrichtung zur Emission einer elektromagnetischen Welle
als strahlenférmiges Signal sowie eine Einrichtung zur Detektion des Streumusters der
elektromagnetischen Welle umfassen.

Anordnung nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass die Full-
standssensoren (12, 13) eine Einrichtung zur Emission von Ultraschall als strahlenférmi-
ges Signal sowie eine Einrichtung zur Detektion des Streumusters der Ultraschallwelle um-
fassen.

Verfahren zur Priifung einer optimalen Fullstandshéhe in Schdpfbechern (5) eines Schépf-
rades (3, 4), dadurch gekennzeichnet, dass mithilfe eines ersten Fillstandssensors (12)
bei Uberschreiten einer unteren Fullstandshdhe ein erstes Anzeigesignal erzeugt wird und
mithilfe eines zweiten Fillstandssensors (13) bei Uberschreiten einer oberen Fiillstands-
héhe ein zweites Anzeigesignal vorzugsweise gleichzeitig erzeugt wird, sodass bei Vorlie-
gen lediglich eines einzigen Anzeigesignals ein optimaler Fullstandsbereich detektiert wird.
Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass mithilfe eines Positionssen-
sors (11) durch Eintreten eines Schopfbechers (5) in den ortlichen Messbereich des Posi-
tionssensors (11) die beiden Fullstandssensoren (12, 13) aktiviert werden.

Verfahren nach Anspruch 6 oder 7, dadurch gekennzeichnet, dass bei Unterschreiten
einer optimalen Fiillstandshhe der Schépfbecher (5) die Drehzahl des Schopfrades (2, 3)
verringert wird und bei Uberschreiten einer optimalen Fullstandshéhe der Schopfbecher (5)
die Drehzahl des Schopfrades (2, 3) erhéht wird.
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