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(57) Die Erfindung betrifft eine hydraulisch
betétigte Drehvorrichtung fir ein an einem

Ausleger (5) eines Zugfahrzeuges 9
befestigtes, einen Dreharm (9) aufweisen- 6
des Arbeitsgerat, insbesondere eine 1 3

Holzzange (2), einen Holzkran oder einen
Bagger, zur Verdrehung um eine im '
wesentlichen horizontale Drehachse (3), 9
wobei am Ausleger (5) eine weitere, zur

Drehachse (3) parallele Hilfsachse (7) - q B
vorgesehen ist, um die ein Hilfshebel (6), A / 3 » 2
der beidseits iber die Hilfsachse (7) ragt, s

rotiert, und dass einer der Schenkel den \

Hilfshebel (6) und der Dreharm (9) die |
Arme eines Gelenkvierecks (5,6,9,8) :
bilden, das mittels einer Koppel (8) ver- A4
vollstandigt ist, und dass am anderen

Schenke! des Hilfshebels (6) die hydrau-

lische Zylinder-Kolben-Einheit (4) mit

einem Ende an einem Gelenk (10) angreift

und mit dem anderen Ende am Ausleger

5).
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Zusammenfassung

Die Erfindung betrifft eine hydraulisch betitigte Drehvorrichtung fiir ein an einem
Ausleger (5) eines Zugfahrzeuges befestigtes, einen Dreharm (9) aufweisendes
5 Arbeitsgerit, insbesondere eine Holzzange (2), einen Holzkran oder einen Bagger, zur
Verdrehung um eine im wesentlichen horizontale Drehachse (3), wobei am Ausleger (5)
eine weitere, zur Drehachse (3) parallele Hilfsachse (7) vorgesehen ist, um die ein
Hilfshebel (6), der beidseits iiber die Hilfsachse (7) ragt, rotiert, und dass einer der
Schenkel den Hilfshebel (6) und der Dreharm (9) die Arme eines Gelenkvierecks (5,6,9,8)

10  bilden, das mittels einer Koppel (8) vervollstindigt ist, und dass am anderen Schenkel des
Hilfshebels (6) die hydraulische Zylinder-Kolben-Einheit (4) mit einem Ende an einem
Gelenk (10) angreift und mit dem anderen Ende am Ausleger (5).
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Hydraulische Drehvorrichtung

Die Erfindung betrifft eine hydraulische Drehvorrichtung fiir ein an einem Ausleger eines
Zugfahrzeuges befestigtes Arbeitsgerit, insbesondere eine Holzzange, einen Holzkran oder
einen Bagger. Unter Zugfahrzeug werden in dieser Anmeldung und in den Anspriichen alle
Arten von Traktoren und Schieppern, aber auch LKWs und im Bauwesen und der Land-
und Forstwirtschaft eingesetzte Kettenfahrzeuge verstanden; unter Ausleger alle Arten von

Auslegern von Zangen, Krénen, etc..

Im Bauwesen und in der Land- und Forstwirtschaft werden Holzzangen, Holzkrine,
Bagger und #hnliche Arbeitsgerite an Auslegern oder richtiggehenden Kranen befestigt um
Material wie insbesondere Holz, Baumstimme, Erdreich aber auch biogenes Material wie
Strohballen oder Dung zu ergreifen und an einen anderen Ort als den an dem sie vor dem

Ergreifen befindlich waren zu verbringen.

Bei einer ganzen Reihe von Anwendungsgebieten wire es fiir die Benutzer dieser
Vorrichtungen vorteilhaft oder ist sogar unerlisslich, dass das Arbeitsgerét nicht nur, wie
praktisch iiberall moglich, um eine vertikale Achse herum verdrehbar wire, sondern wenn
auch im Endbereich des Auslegers (sei dieser nun mit fester Linge ausgebildet oder
teleskopierbar, sei er mit festen Winkel zur Horizontalen vorgesehen oder seinerseits

neigbar) um eine im wesentlichen horizontale Achse verschwenkbar wire.

Bei Baggem ist eine solche Beweglichkeit iiberhaupt unerldsslich, durch sie wird die
Baggerschaufel in den Boden gegraben; bei Holzzangen und dergleichen ist eine solche
Verschwenkbarkeit wiinschenswert, da es dadurch beispielsweise méglich wird, stehendes
Schwachholz zu ergreifen und in diesem gesicherten Zustand zu schneiden oder auch von

oben ergriffene Heuballen oder dergleichen in horizontaler Richtung in den Stall oder die

Scheune einzubringen.

Es besteht nun keine Schwierigkeit, eine solche Achse bzw. ein derartiges Gelenk
auszubilden und an passender Stelle des Auslegers (dieser steht im folgenden fiir alle
entsprechenden Banteile, um die Anmeldung leichter lesbar zu halten) vorzusehen, doch ist

es sehr schwierig einen hydraulischen Antrieb zu finden, der kompakt und leicht ist und
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demnoch in der Lage ist, die in diesem Gelenk zwangsldufig aufiretenden grofien
Drehmomente {iber den gesamten Schwenkbereich sicher zu liefern. Dies héngt in erster
Linie damit zusammen, dass bei vorbekannten Schwenkvorrichtungen eine hydraulische
Zylinder-Kolben-Einheit an einem Dreharm des verschwenkbaren Teils angreifen und
durch die Verdrehung dieses Teils der momentan tatsdchlich vorliegende Hebelarm von

der momentanen Drehlage abhéingt.

Es gibt daher auch zwei gegeniiberliegende Positionen, in denen der Hebelarm die Lange
Null aufweist, ein Erreichen oder gar Uberschreiten dieser Lage ist vollig ausgeschlossen.
Dabei spielt die GroBe des verfiigbaren Schwenkwinkels oft nicht die grofite Rolle, da,
abgesehen vom Bagger, schon ein Schwenkwinkel von etwas tiber 90° fiir viele Zwecke,
insbesondere in der Landwirtschaft, ausreicht, wenn natiirlich ein groferer Schwenkwinkel
oft niitzlich wire und immer wieder angestrebt wird, sondern es ist die starke Anderung

des Drehmomentes, die Probleme mit sich bringt.

Es ist daher das Ziel der Erfindung eine Drehvorrichtung fiir ein Arbeitsgerﬁt der eingangs
definierten Art zu schaffen, bei der es méglich ist auch mit einer leichten und kieinen
hydraulischen Zylinder-Kolben-Einheit einen relativ groBen Drehwinkel zu iiberstreichen
und dabei bei konstanter Antricbskraft ein méglichst gleichmaBiges Drehmoment iiber den

gesamten Drehwinkel zu erzielen.

ErfindungsgemiB werden diese Ziele dadurch erreicht, dass am Ausleger zwei zueinander
parallele, im wesentlichen horizontal verlaufende Drehachsen vorgesehen sind, wobei um
die eine der Drehteil, der drehfest mit einem Dreharm verbunden ist, verdrehbar ist und um
die andere ein Hilfshebel, der beidseits iiber die Hilfsachse ragt, und dass der eine
Schenkel des Hilfshebels und der Dreharm die Arme eines Gelenkvierecks bilden, das
mittels einer Koppel vervollstindigt ist, und dass am anderen Schenkel des Hilfsarms die
hydraulische Zylinder-Kolben-Einheit mit einem Ende angreift und mit dem anderen Ende

am Ausleger.

Auf diese Weise erreicht man es, durch passende Wahl der Léange der Basis, der Arme und
der Koppel den gewiinschten Drehwinkel in weiten Bereiche zu realisieren und dabei bei

konstanter Antriebskraft das zur Verfiigung stehende Drehmoment je nach Wunsch
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weitgehend konstant zu halten oder bewufit in einem bevorzugten Bereich grofier als in
anderen Bereichen zu wihlen. Auch ist es moglich, den Schwenkwinkel, den die Zylinder-
Kolben-Einheit im Zuge der Drehbewegung vollfiihrt, an den zur Verfligung stehenden
Raum anzupassen. Die Wahl der Parameter, um zum gewiinschten Ergebnis zu kommen,
ist fiir den Fachmann in Kenntnis der Erfindung und der ebenen Kinematik, wie sie
beispielsweise in ,,Wunderlich, ebene Kinematik” und der dort genannten Literatur

dargelegt wird, kein Problem.

Die Erfindung wird im Folgenden anhand der Zeichnung naher erliutert. Dabei zeigen
die Fig. 1 und 2 eine erfindungsgemiBe Zange in der iiblichen Arbeitsposition,
die Fig. 3 und 4 in der angehobenen Lage der Zange und

die Fig. 5 die beiden Positionen direkt nebeneinander in vergroBerter, teilweiser Ansicht.

Die Fig. 1 und 2 zeigen, Fig. 1 in Draufsicht, Fig. 2 im Schnitt entlang der Linie IT, IT der
Fig. 1, eine erfindungsgemiB ausgebildete Holzzange 2 in Verbindung mit einem Riicke-
schild 1. Die Zange 2, bzw. deren Aufhingevorrichtung, ist um eine horizontale Achse 3
mittels einer doppelt wirkenden hydraulischen Zylinder-Kolben-Einheit 4 um das freie
Ende eines teleskopierbaren Auslegers 5 schwenkbar. Der Ausleger 5 wiederum ist an der
Riickezange 1 montiert, die, beispielsweise mittels einer herkémmlichen
Dreipunktanlenkung, oder auch mittels einer fiir groBere Krifte gedachten
Befestigungsvorrichtung, an einem nicht dargestellten Zugfahrzeug montierbar ist.

Es soll schon hier darauf hingewiesen werden, dass weder die Zange 2 noch der Ausleger 5
oder gar der Riickeschild 1 die dargestellle Form und Ausbildung haben miissen,
wesentlich ist fiir die Erfindung nur die Ausbildung des Drehmechanismus zwischen dem
Ausleger 5 und dem Arbeitsgerit, im vorliegenden Fall der Aufhéingung der Zange 2. Ob
diese Zange noch iiber einen Rotator oder eine andere Vorrichtung zur Verdrehung um die
in Fig. 2 vertikale Hauptachse 14 des Arbeitsgerites verfiigt oder nicht, und welcher Art
gegebenenfalls diese Rotationsvorrichtung ist, spielt fiir die Erfindung auch keine Rolle.

Allgemein kann bei fast jedem Arbeitsgerit eine derartige Hauptachse 14 leicht definiert

werden, eine gewisse Bedeutung fiir die Erfindung kommt ihr nur insofern zu, als sie sich




am Besten zur Definition der Lage des Armes 9 eignet, der als Angriffspunkt fiir die
Drehkraft dient.

Die Fig. 3 und 4 zeigen die Vorrichtung gemiB den Fig. 1 und 2 in Zhnlichen Ansichten
5 allerdings in der hochgeschwenkten Lage der Zange 2. In dieser Position ist die
hydraulische Zylinder-Kolben-Einheit 4 ausgefahren, ein Hilfshebel 6 wurde dadurch um

die sogenannte Hilfsachse 7, die parallel zur Drehachse 3 verlduft, verschwenkt und hat

damit eine Koppel 8, die mit einem weiteren Gelenk mit der Zange 2, die drehfest mit
einem Dreharm 9 verbunden ist, um die Drehachse 3 verschwenkt. Wie insbesondere aus
10 Fig. 4 gut ersichtlich ist, bilden der Hilfsarm 6 und der Dreharm 9 die Schenkel eines
Gelenkviereckes, das als Basis die Verbindung der Achsen 3, 7 am Ausleger 5 aufweist,
und iiber die Achsen bzw. Gelenke zwischen diesen Armen 6, 9 und der Koppel 8
geschlossen ist.
Das Gelenkviereck (5, 6, 8, 9) ist auch durch seine vier Achsen, die zwei ,ortsfesten”
15 Achsen 3, 7, die die Basis definieren und um die die Arme 6, 9 rotieren, und die zwei
,beweglichen“ Achsen 13, 17, jeweils zwischen der Koppcl und einem der Arme

vorgesehen sind, bestimmt und beschreibbar.

Bei jedem Gelenkviereck (5, 6, 8, 9 bzw. 3, 7, 13, 17) kann im Sinne der klassischen
20 ebenen Kinematik sowohl jeder der Arme als auch die Koppel selbst anders als einfach
stabformig ausgebildet sein, und auf diesen anderen Teilen bzw. Bereichen weitere,

technisch interessante, Elemente tragen. So trigt in diesem Fall der Hilfshebel 6 auf der der

Koppel gegeniiberliegenden Seite ein Anlenkgelenk 10 fiir die hydraulische Zylinder-
Kolben-Einheit und der Dreharm 9 triigt, in einem Winkel von etwa 90°, die Zange 2,
25 genauer gesagt, die Aufhingung fiir die Zange 2.

Die Fig. 5 zeigt diesen Mechanismus in vergroBertem Mafistab in den beiden Positionen
der Fig. 2 und 4 direkt nebeneinander. In dieser Darstellung ist auch die Teleskopierbarkeit

des Auslegers 5 gut erkennbar, sie erfolgt im dargestellten Beispiel mittels einer

30 hydraulischen Zylinder-Kolben-Einheit 11. Diese Teleskopierbarkeit spielt aber fiir die
erfindungsgemaBe Ausbildung des Drehmechanismus keine Rolle, wesentlich ist nur, dass
der FuBpunkt 12 der hydraulischen Zylinder-Kolben-Einheit 4 beziiglich der Drehachse 3

und der Hilfsachse 7 unverriickbar 1st.
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Aus Fig. 5 ist deutlich ersichtlich, dass die hydraulische Zylinder-Kolben-Einheit 4
wihrend ihrer Bewegung, somit wihrend der gesamten Verdrehung der Zange 2, ihre
Winkellage kaum #ndert. Auch ist deutlich zu erkennen, dass bei Benutzung einer
Zylinder-Kolben-Einheit mit lingerem Arbeitsweg der Hilfshebel 6 in beiden Richtungen
noch weiter um die Hilfsachse 7 verschwenkt werden kann, wodurch auch der
Schwenkwinkel der Zange 2 vergroBert wird. Dies ist insbesondere dann niitzlich oder
notwendig, wenn keine Holzzange sondern ein Bagger od.dergl. mittels einer

erfindungsgemifen Drehvorrichtung bewegt werden soll.

Es ist auch deutlich zu sehen, dass es auch bei gegebener Zylinder-Kolben-Einheit 4
méglich ist, die Lage des iiberstreichbaren Schwenkwinkels zu #ndern, wenn am
Hilfshebel 6 mehrere Anlenkpunkte 10 vorgesehen sind. Es kann dann zwar nattirlich nicht
,unter Last* der Winkel veréindert werden, doch ist es moglich fiir bestimmte Arbeiten

beispielsweise an Boschungen und dergleichen die Lage des Winkels passend zu wihlen.

Es ist auch ersichtlich, dass der Dreharm 9 im Zuge seiner Verdrehung stets einen solchen
Winkel zur Koppel 8 aufweist, dass der wirksame Hebelarm grof8 bleibt. Der wirksame
Hebelarm zwischen der Koppel 8 und dem Hilfshebel 6 erreicht im Zuge der
Drehbewegung zwar nicht die theoretisch mégliche maximale GroBe, bleibt aber, was
wichtiger ist, ebenfalls nahezu konstant, der Hebelarm der Zylinder-Kolben-Einheit 4 um
die Hilfsachse 7 erfiillt wiederum die Bedingungen wie der Dreharm 9. Durch diese
Verhiltnisse, die, wie eingangs erwihnt, dem Fachmann auf dem Gebiete der ebenen
Kinematik geldufig sind, kénnen in Kenntnis der Erfindung leicht auf die jeweiligen

Anwendungsfille angepasst werden.
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Patentanspriiche:

Hydraulisch betitigte Drehvorrichtung fiir ein an einem Ausleger (5) eines
Zugfahrzeuges befestigtes, einen Dreharm (9) aufweisendes Arbeitsgerit, insbesondere
eine Holzzange (2), einen Holzkran oder einen Bagger, zur Verdrehung um eine im
wesentlichen horizontale Drehachse (3), dadurch gekennzeichnet, dass am Ausleger (5)
eine weitere, zur Drehachse (3) parallele Hilfsachse (7) vorgesehen ist, um die ein
Hilfshebel (6), der beidseits iber die Hilfsachse (7) ragt, rotiert, und dass einer der
Schenkel des Hilfshebels (6) und der Dreharm (9) die Arme eines Gelenkvierecks (5, 6,
9, 8) bilden, das mittels einer Koppel (8) vervollstindigt ist, und dass am anderen
Schenkel des Hilfshebels (6) die hydraulische Zylinder-Kolben-Einheit (4) mit einem
Ende an einem Gelenk (10) angreift und mit dem anderen Ende am Ausleger (5).

Drehvorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die drei am
Hilfshebel (6) vorgesehenen Achsen (10, 7, 17) im wesentlichen auf einer Geraden
liegen, und dass der Dreharm (9) im wesentlichen normal zur Hauptachse (14) des

Arbeitsgerites (2) verlduft.
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