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(57) Abstract: The present invention relates to a material-receiving device for a suction excavator (02), the material-receiving device
having an articulated tube support (01) and a suction tube. A first, proximal end of the articulated tube support (01) can be attached
to the suction excavator by means of a rotationally movable fastening mount (03). At a second, distal end, the articulated tube support
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degree of freedom, so that the links (05) are pivotable in a common plane (16). According to the invention, the material-receiving
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located, and the first hinge joint. The rotary joint (08) has a different degree of freedom than the hinge joints (06), so that the link (05)
disposed subsequently to the rotary joint (08) can be moved out of the plane. The invention also relates to a suction excavator (02)
having the material-receiving device.

(57) Zusammenfassung: Die vorliegende Erfindung betrifft ein Materialaufnahmegerit mit einem Gelenkschlauchtriger (01) und
einem Saugschlauch fiir einen Saugbagger (02). Der Gelenkschlauchtrager (01) ist mit einem ersten, proximalen Ende mittels einer
drehbeweglichen Befestigungshalterung (03) an dem Saugbagger anbringbar. An einem zweiten, distalen Ende umfasst der Gelenk-
schlauchtrager (01) einen mit dem Saugschlauch verbundenen Saugstutzen (04). Der Gelenkschlauchtrager (01) umfasst mindestens n>3
Glieder (05), zwischen denen jeweils ein Scharniergelenk (06) mit zugeordnetem Antrieb (07) ausgebildet ist. Alle Scharniergelenke
(06) weisen den gleichen Freiheitsgrad auf, sodass die Glieder (05) in einer gemeinsamen Ebene (16) verschwenkbar sind. Erfindungs-
gemih umfasst das Materialaufnahmegerét weiterhin ein Drehgelenk (08), das zwischen dem letzten, distalen Scharniergelenk (09),
an welchem der Saugstutzen befindlich ist, und dem ersten Scharniergelenk angeordnet ist. Das Drehgelenk (08) weist einen anderen
Freiheitsgrad als die Scharniergelenke (06) auf, sodass eine Bewegung des dem Drehgelenk (08) nachfolgend angeordneten Glieds (05)
aus der Ebene heraus erméglicht wird. Weiterhin betrifft die Erfindung einen Saugbagger (02) mit dem Materialaufnahmegerét.
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Materialaufnahmegerat fiur einen Saugbagger

sowlie Saugbagger mit diesem Materialaufnahmegerat

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Materialaufnahmegerat
mit einem Gelenkschlauchtrager und einem Saugschlauch zum
Anbringen an einem Saugbagger. Die Erfindung betrifft auBerdem
einen Saugbagger mit dem Materialaufnahmegeradat mit Gelenk-

schlauchtrager und Saugschlauch.

Bei einem Saugbagger handelt es sich um ein Fahrzeug mit einem
Fahrzeuggestell, welches einen vorzugsweise auskippbaren Mate-
rialsammelbehalter tragt. In zweckmdRigen Ausfiihrungen besitzt
ein solcher Saugbagger eine Teleskopiereinrichtung, die zweil
Teleskoparme aufweist, deren behdlterseitiges Ende jeweils an
einer Kippachse angeordnet ist, um welche der Materialsammel-
behalter drehbar ist, wobeili das gestellseitige Ende Jjedes
Teleskoparms Jjeweils am Fahrzeuggestell angeordnet ist. Regel-
maRig ist der Saugschlauch mit einem Ende am Saugbagger ange-
ordnet und weist an seinem anderen Ende einen Saugstutzen auf,
mittels dem Material angesaugt werden kann. Das angesaugte
Material wird durch den Saugschlauch transportiert und in den
Materialsammelbeh&dlter eingebracht. Ein Saugschlauch weist
bekanntlich einen gr&Reren Durchmesser als Standardschlauche
auf, wie sie beispielsweise zum Abpumpen von Wasser oder dem
Zzufihren von Fliissigbeton verwendet werden. Bekannte Gelenk-
schlauchtrager flir Saugbagger weisen zwischen einzelnen Glie-
dern winkelveranderliche Gelenke auf, sodass die Glieder in
einer einzigen Ebene verfahrbar bzw. rotierbar sind. Weiterhin
ist eine Rotation des Gelenkschlauchtradagers um einen Drehpunkt
Uber einen Drehantrieb ermdglicht, wobeil dieser Drehantrieb
die Verbindung zwischen Gelenkschlauchtrdger und Fahrzeug

bildet. Die Ebene, in welcher sich der Gelenkschlauchtrager
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erstreckt, lasst sich somit beschreiben durch die Rotations-
achse des Drehantriebs und die Schwenkrichtung des ersten
Gliedes, welches am Drehantrieb angebracht ist; sie liegt
regelmaBig senkrecht zum Fahrzeugboden bzw. Fahrzeuggestell.
Die Verbindung ist demnach eine drehbewegliche Befestigungs-
halterung. Aus dieser bekannten Anordnung ergibt sich ein
Arbeitsbereich der durch ein Zylinderkoordinatensystem
beschrieben werden kann. Ein typischer Gelenkschlauchtrager
fir Saugbagger besitzt eine Anzahl n von Gliedern, bevorzugt
n=24, mit dazwischen befindlichen Gelenken, wobel zwischen den
Gliedern jeweils mithilfe eines zugeordneten Antriebs eine
Winkelveradanderung bewirkt werden kann. Es sind aber auch ein-
fache Gelenkschlauchtrager mit weniger als vier Gliedern

moéglich.

Durch die Bewegung eines Gelenks des Gelenkschlauchtragers
wird die Position der weiteren, vorgelagerten Gelenke und des
Saugschlauchs beeinflusst. Da die Gelenke lediglich Bewegungen
in einer einzigen, gemeinsamen Ebene ermdglichen, kann es zu
Kollisionen der einzelnen Glieder miteinander kommen. Dies
kann durch moderne Steuerungen vermieden werden, welche den

Bewegungsbereich einzelner Gelenke ggf. einschranken.

Die vorbekannten Anordnungen bzw. Materialaufnahmegerate an
Saugbaggern weisen eine beschrankte Arbeitsflache bzw. einen
beschrankten Arbeitsbereich auf, weil sich deren Glieder nur
in einer Ebene bewegen lassen. Flir Saugbagger ist aber grund-
satzlich ein breit gefasster Anwendungsbereich bevorzugt, da
verschiedenste Stellen bearbeitet bzw. von Material freige-
saugt werden sollen. Beispielsweise sollen sich kreuzende
Leitungen im Erdboden allseits freigesaugt oder Bauschutt aus
einem Gebaude abgesaugt werden. Um den erforderlichen Arbeits-

raum abzudecken ist teilweise eine Positionsanderung des Fahr-
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zeudgs notwendig, wobei der Rangierbereich auf Baustellen meist
knapp bemessen ist, oder es bedarf einer manuellen Zuarbeit
durch eine Person mittels einer Schaufel oder &dhnlichem. Somit
ist fir bestimmte Anwendungsfalle ein flexibleres Materialauf-
nahmegerat, insbesondere mit einem weiteren Freiheitsgrad des

Gelenkschlauchtragers wilinschenswert.

In der EP 2 149 434 Bl sind ein Drehgelenk und eine Dreh-
gelenkverbindung fir einen Industrieroboter beschrieben. Die
Drehgelenkverbindung ist zwischen einer Arbeitsvorrichtung und
einem Gelenkabschnitt angeordnet und umfasst einen drehbaren
Wellenabschnitt mit Fluidtransportweg. Der Fluidtransportweg
wird durch einen Schlauchweg gebildet, der aus zweil Schl&auchen
besteht die lose spiralfdrmig mit Abstand um einen rotierenden
Abschnitt gewunden sind. Solche Versorgungsschlauche sind aber
in Art und GroRe nicht fir das Absaugen von grobem Material

geeignet.

Aus der DE 10 2007 063 408 Al ist ein Drehgelenk fir Schlauch-
und/oder Rohverbindungen bekannt, welches insbesondere in der
pharmazeutischen Industrie genutzt und durch welches ein Fluid
geleitet wird. Dieses Drehgelenk kann jedoch nicht zum
Abtransport groben Materials eingesetzt werden, da es aufgrund
seines starren Aufbaus zu Verstopfungen und hohem Verschleif
neigt, die beil Saugbaggern bendtigte Schlauchlange nicht
realisiert werden kann und die Bewegungsmoglichkeit des

gefihrten Schlauchs massiv eingeschrankt ist.

In der EP 3 705 662 Al ist eine Gelenkarm-Steuerung einer
Betonpumpe beschrieben. Der Gelenkarm besteht aus einem Dreh-
bock und vier Segmenten, wobei der Drehbock ein durch einen

Hydraulikmotor steuerbares Drehgelenk aufweist.
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Die EP 0 166 800 Al zeigt ein Kopfstick fir ein bewegliches
oder ortsfestes Betankungssystem, umfassend eine Betankungs-
kupplung und eine Rohrleitung. Die Rohrleitung besteht aus
finf Rohrstiicken, die jeweils durch ein Drehgelenk mit einem
einzigen Freiheitsgrad verbunden sind. Drei der finf Dreh-
gelenke weisen parallele Drehachsen auf. Die zweli anderen
Drehgelenke besitzen Drehachsen die zu den vorhergenannten
Drehachsen der drei Drehgelenke senkrecht angeordnet sind.
Weiterhin weist das Kopfstiick ein weiteres Drehgelenk an einem
Ende auf, das als Anschluss an dem Betankungssystem dient.
Aufgrund der Verwendung von Rohrstlicken, die nicht flexibel

sind, ist der Betankungsbereich eingeschrankt.

In der DE 10 2016 106 427 B3 ist ein Verfahren zur Steuerung
der Bewegung elines Gelenkschlauchtradgers beschrieben. Der
Gelenkschlauchtrédger besitzt mindestens drei Glieder, wobei
zwischen benachbarten Gliedern jeweils mithilfe eines zugeord-

neten Antriebs eine Winkelanderung bewirkt werden kann.

Die US 3,495,878 A beschreibt eine Rohrvorrichtung fiir den
pneumatischen Transport von Schiittgut. Die Vorrichtung umfasst
ein stationares Rohr, ein drehbares Rohr, das an einem Ende
mit dem Ende des stationdren Rohrs drehbar verbunden ist, eine
flexibel biegbare Rohreinheit, die an ihrem Ende mit dem ande-
ren Ende des drehbaren Rohrs verbunden ist. Eine erste
Antriebseinrichtung bewirkt eine Drehbewegung des drehbaren
Rohrs und der biegsamen Rohreinheit. Eine zweite Antriebs-
einrichtung ist zum Biegen der biegsamen Rohreinheit vorge-

sehen, wodurch eine Hebebewegung verursacht wird.

Die DE 10 2018 004 334 Al beschreibt einen Saugbagger mit
einem Chassis und einem auf dem Chassis angeordneten Aufbau.

Der Aufbau umfasst einen Saugriissel zum Aufnehmen von Sauggut
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und einen Saugrisselarm mit zumindest einem Armglied zur
Abstiitzung des Saugrissels. Der Saugrilsselarm ist um eine
parallel zu einer Hohenachse des Saugbaggers verlaufende erste
Schwenkachse schwenkbar. Der Saugriisselarm ist mit einem dem
Aufbau zugewandten Ende an einem Tragelement gelagert. Das
Tragelement ist zusammen mit dem Saugrisselarm relativ zum
Aufbau um eine parallel zu einer Langsachse des Saugbaggers
verlaufende zweite Schwenkachse schwenkbar und auBerdem zusam-
men mit dem Saugrisselarm in verschiedenen Schwenkstellungen

relativ zum Aufbau fixierbar.

Die EP 3 399 108 Bl zeigt einen gelenkigen Saugarm eines Saug-
baggers. Der Saugarm umfasst mindestens zwei Teile, die in
derselben Ebene definiert sind, und in einer Schwenkverbindung
entlang einer ersten Achse senkrecht zur Ebene aneinander
angelenkt sind. Die zwei Teile definieren ein hinteres und ein
vorderes Ende. Ein Sockelstiick ist in Schwenkverbindung mit
dem hinteren Ende entlang einer zweiten Achse senkrecht zu der
Ebene angelenkt. Schwenkverbindungsmittel sind an dem Sockel-
stiick angeordnet, um die mindestens zwel Teile entlang einer
dritten Achse, die in der Ebene definiert ist, zu schwenken.
Eine Diise, die im Bereich des vorderen Endes angeordnet ist,
ist konfiguriert, um an einem vorderen Ende einer Saugleitung
angeschlossen zu werden. Die DlUse definiert eine vierte Achse,
welche in der Ebene entsprechend einer Anfangsposition defi-
niert ist. Der Saugarm umfasst eine Neigungsvorrichtung,
welche konfiguriert ist, um die Ausrichtung der Dise derart zu
andern, sodass die vierte Achse auf die eine oder andere Seite
der Ebene geneigt werden kann. Als Neigungsvorrichtung kommen
exzentrisch angeordnete Hydraulikzylinder zur Anwendung,
welche ein Neigen der vierten Achse bzw. des korrespondieren-
den Abschnitts des Saugarms um etwa 10° bewirken kann. GrdBere

Neigungen, beispielsweise von etwa 90° sind aufgrund des



10

15

20

25

30

WO 2024/042014 PCT/EP2023/072887

gewahlten Aufbaus nicht méglich. Daher lassen sich durch die
Diise weiterhin bestimmte Bereiche im Untergrund nicht

erreichen.

FEine Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, ein Material-
aufnahmegerat fir Saugbagger mit vergrdBertem bzw. besser
erreichbarem Arbeitsraum bereitzustellen, ohne die Gefahr,
dass der Saugschlauch wahrend der Bewegung des Gelenkschlauch-
tragers beschadigt oder dessen Durchmesser verringert wird,
sodass ein durchgangiger Materialfluss in beliebigen Arbeits-
positionen erhalten bleibt. Insbesondere soll zur Erweiterung
des Einsatzbereichs des Saugbaggers eine Arbeitsposition des
Saugstutzens aus verschiedenen Richtungen zu erreichen sein,

ohne dass dafiir der Saugbagger seine Position verdndern muss.

Erfindungsgemdl erfolgt die Ldsung der Aufgabe durch ein Mate-
rialaufnahmegerat mit einem Gelenkschlauchtrager und einem
Saugschlauch gemal dem beigefligten Anspruch 1 sowie durch
einen Saugbagger mit dem Materialaufnahmegeradat mit Gelenk-
schlauchtrager und Saugschlauch gemaR dem nebengeordneten

Anspruch 10.

Das erfindungsgemaBe Materialaufnahmegerat umfasst einen
Gelenkschlauchtrager und einen Saugschlauch, wobei der Gelenk-
schlauchtrdger den Saugschlauch tragt und fiithrt. Das Material-
aufnahmegerat ist im Betrieb an einem Saugbagger angebracht,
sodass Material Uber den Saugschlauch in einen RBeh&lter des
Saugbaggers befdrdert werden kann. Der dafir erforderliche
Unterdruck und Saugluftstrom wird von einer Ventilatoreinheit
des Saugbaggers erzeugt. Der Gelenkschlauchtrager weist an
einem ersten Ende eine drehbewegliche Befestigungshalterung
auf, mittels welcher der Gelenkschlauchtrdger an dem Saugbag-

ger anbringbar ist. Die Befestigungshalterung kann ein
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Schwenkgelenk oder Drehgelenk mit einer Rotationsachse sein.
RegelmalRig steht die Rotationsachse der Befestigungshalterung
senkrecht zu einem Fahrzeugboden, wobei die Befestigungshalte-
rung iiblicherweise in Fahrtrichtung hinten an dem Saugbagger
befestigt ist. Mithilfe der Befestigungshalterung kann der
Gelenkschlauchtrager mit dem Saugschlauch bewegt werden. An
seinem anderen Ende umfasst das Materialaufnahmegerat einen
Saugstutzen, der am distalen Ende des Saugschlauchs angebracht
ist. Der Gelenkschlauchtrager besteht aus einer Anzahl n von
Gliedern, wobeil n=23, besonders bevorzugt n24 ist, zwischen
denen jeweils ein Scharniergelenk (nachfolgend vereinfacht
auch Gelenk genannt) ausgebildet ist. Jedem Scharniergelenk
ist ein Antrieb zugeordnet, wobei die Antriebe vorzugsweise
hydraulisch betrieben werden. Alternativ kdénnen elektrische
oder pneumatische Antriebe eingesetzt werden. Alle Gelenke
weisen den gleichen Freiheitsgrad auf, d. h. alle Glieder des
Gelenkschlauchtragers sind durch die Gelenke und deren
Antriebe in einer einzigen gemeinsamen Ebene verfahrbar bzw.

schwenkbar.

Erfindungsgemal umfasst das Materialaufnahmegerat weiterhin
mindestens ein Drehgelenk, welches zwischen dem letzten
(distal entferntesten) Scharniergelenk, welches am Glied an
dem der Saugstutzen befindlich ist, und dem ersten Scharnier-
gelenk, welches am nd&chsten an der drehbeweglichen Befesti-
gungshalterung liegt, angeordnet ist. In einer bevorzugten
Ausfihrungsform befindet sich das Drehgelenk zwischen dem
letzten und dem vorletzten Scharniergelenk, also zwischen den
beiden am weitesten vom proximalen Ende des Gelenkschlauchtra-

gers entfernten Scharniergelenken.

In abgewandelten Ausfiihrungsformen ist das Drehgelenk ein oder

zwel Glieder weiter in Richtung proximalem Ende des Gelenk-
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schlauchtrdgers montiert. Damit erhoht sich der Bewegungs-
bereich des Saugstutzens, da mehrere Glieder aus der Ebene,
welche durch die Rotationsachse der Befestigungshalterung und
die Lage des zweliten Gliedes definiert ist, herausbewegt

werden konnen.

In einer nochmals abgewandelten Ausfihrungsform kdnnen auch
zwel Drehgelenke am Gelenkschlauchtrdger angeordnet sein.
Damit kann der Gelenkschlauchtrdger zum Beispiel um eine Haus-

ecke oder ein dhnliches Hindernis herum gefilhrt werden.

Das Drehgelenk weist eine Drehachse auf, wobei das Drehgelenk
einen anderen Freiheitsgrad als die Scharniergelenke besitzt,
sodass eine BRewegung des dem Drehgelenk nachfolgend angeordne-
ten Glieds aus der Ebene der ibrigen Gelenke heraus ermdglicht
wird. Weiterhin weist das Drehgelenk entlang seiner Achse eine
durchgangige Aufnahmedtffnung auf, mit einem Querschnitt groBer
dem Querschnitt des Saugschlauchs. Durch die Aufnahmedffnung
wird der Saugschlauch durchgefiihrt. Das Drehgelenk ist somit
koaxial und konzentrisch zum Saugschlauch montiert, d.h. die
Drehachse des Drehgelenks verlauft in der Aufnahmedffnung
deckungsgleich mit der Langsachse des Saugschlauchs. Die
Drehung im Drehgelenk erfolgt damit um die Langsachse des
Saugschlauchs. Um eine solche Drehung ungehindert ausfiihren zu
konnen, muss das Drehgelenk auch tragender Bestandteil des
Gelenkschlauchtragers (Gesamttragwerk) sein. Weitere (nicht-
mitdrehende) Tragelemente kénnen nicht iber das Drehgelenk

hinweg gefilhrt werden, denn sie wlrden die Drehung behindern.

Aufgrund des zuvor beschriebenen Aufbaus des Materialaufnahme-
gerats kann der Saugschlauch mit dem Gelenkschlauchtrager und
seinen Scharniergelenken und dem Drehgelenk bewegt werden. Mit

dem erfindungsgemalRen Materialaufnahmegerat ist somit mindes-
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tens ein weiterer Freiheitsgrad realisiert, sodass das
Absaugen von Material durch einen Saugbagger auch auBerhalb
der bei herkémmlichen Saugbaggern durch die Gelenke definier-
ten Ebene mdglich ist, z. B. parallel zur Fahrtrichtung des

Saugbaggers.

Ein Vorteil des erfindungsgemaBen Materialaufnahmegerats ist
welterhin, dass aufgrund des mindestens einen Drehgelenks und
dessen zusatzlichem Freiheitsgrad, im Vergleich zu den anderen
Gelenken, ein groRerer Arbeitsbereich des Materialaufnahmege-
rates mit dem Gelenkschlauchtrager und dem Saugschlauch ermog-

licht wird.

Mit dem erfindungsgemdlRen Materialaufnahmegerat ist vorteil-
hafterweise ein Arbeiten in groReren Arbeitsrdumen m&glich,
ohne dass der Saugbagger, an dem das Materialaufnahmegerat
befestigt ist, verfahren werden muss. Das Drehgelenk ermdg-
licht es erstmals, ganze Abschnitte des Gelenkschlauchtragers
aus der Ublichen Arbeitsebene heraus zu bewegen. Der Bewe-
gungsbereich des Gelenkschlauchtragers wird damit qualitativ
vergrdBert, sodass er vollstandig erst durch ein Zylinderkoor-
dinatensystem beschreibbar ist, wahrend herkémmliche Schlauch-
trdger nur in einem Arbeitsraum bewegt werden k&énnen, der in
einem kartesischen Koordinatensystem abgebildet wird. Somit
ist ein Einsatz auf beengten Baustellen oder dhnlichem m&glich
und der Saugbagger muss weniger exakt im Arbeitsbereich
geparkt werden, da der Arbeitsbereich durch das erfindungs-
gemaBe Materialaufnahmegerat flexibler und weitraumiger
gestaltet ist. Ebenso ist keine manuelle Zuarbeit mit Schau-
feln oder dergleichen notwendig. Freizulegende Leitungen,
Kandle, Schienen etc. koénnen vorteilhafterweise seitlich und

unterhalb durch das Materialaufnahmegerat freigelegt werden.
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Somit kann auch Material, wie Erdboden oder Schotter, wvon sich

kreuzenden Leitungen o.4. einfach abgetragen werden.

Flir die beste Wirkungsweise bzw. einen groBen Bewegungsbereich
soll das Drehgelenk bevorzugt in der durch den Gelenkschlauch-
trdger gebildeten kinematischen Kette nicht am saugseitigen

Ende der kinematischen Kette (Saugstutzen) angeordnet sein.

Das Drehgelenk des Materialaufnahmegeriats ist bevorzugt um 90°
bis 190° in negativer und positiver Richtung, ausgehend von
einer Mittelposition, drehbar. Vorzugsweise ist das Drehgelenk
um mindestens 170° bis 190° in negativer und positiver Rich-
tung drehbar. Besonders bevorzugt ist das Drehgelenk um 190°
in negativer und positiver Richtung drehbar, sodass ein
Gesamtdrehbereich von etwas mehr als 360° erreichbar ist.
RegelmaRig liegt die Mittelposition in der gemeinsamen Ebene

der Scharniergelenke.

An dem Drehgelenk kann ein elektrischer Antrieb ausgebildet
sein. Besonders bevorzugt ist an dem Drehgelenk ein hydrauli-
scher Antrieb angeordnet. Auch andere fluidtechnische Antrie-
be, wie ein pneumatischer Antrieb, sind denkbar. Der hydrauli-
sche Antrieb des Drehgelenks weist vorzugsweise eine Bremse
auf. Die Bremse ist im Normalzustand geschlossen, insbesondere

auch bei Energieausfall oder wahrend des Transports.

Flir die Versorgungsleitungen des hydraulischen Antriebs, auch
der nachfolgende Gelenke und deren hydraulischen Antriebe, ist
das Drehgelenk so ausgebildet, dass die Versorgungsleitungen
sich nicht miteinander verwickeln oder beschadigt werden
kénnen. Dabei muss auch beachtet werden, dass das Drehgelenk
selbst tragender BRestandteil des Gelenkschlauchtragers ist.

Dafir umfasst das Drehgelenk mindestens zwel, vorzugsweise
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vier Schlduche und je Schlauch eine Umlenkrolle. Die Schlauche
sind mittels Verbinder mit den vorgelagerten und den nachfol-
genden Hydraulik-Versorgungsleitungen gekoppelt. Die Schléauche
sind bevorzugt gemeinsam auf einer Seitenfldche des Dreh-
gelenks angeordnet. Beispielsweise ist ein Schlauch an einem
ersten Verbinder auf dem Drehgelenk angeschlossen und verlauft
von dort zu der beabstandet befindlichen Umlenkrolle und um
diese herum zurilck zu einem zweiten Verbinder. Der erste
Verbinder ist fest mit dem Drehgelenk verbunden und dreht mit
diesem. Der zweite Verbinder befindet sich an einem drehfesten
Bauteil, welches mittelbar am Drehgelenk angeordnet ist. Somit
bildet der zweite Verbinder einen drehfesten Punkt. Der zweite
Schlauch ist zu dem ersten Schlauch in gleicher Weise gespie-
gelt angeordnet. Die Umlenkrollen sind gegenld&ufig und in
einer Wirkweise 1:2 miteinander verbunden. Die mindestens zweil
Umlenkrollen wirken zusammen und sind bevorzugt durch ein
Element, insbesondere eine Feder miteinander verbunden. Die
Feder dient dem Ausgleich eines mdglichen Langenfehlers der

einbaubedingt entstehen kann.

In einer vorteilhaften Ausfiihrungsform ist am Drehgelenk eine
verdrehbare Schlauchkupplung ausgebildet, welche auch als
Drehflansch oder Drehflanschrohr bezeichnet werden kann. Bei
einer verdrehbaren Schlauchkupplung am Drehgelenk ist der
Saugschlauch bevorzugt zweiteilig ausgebildet. Der erste Teil
des Saugschlauchs ist biegbar. Der zweite Teil des Saug-
schlauchs ist biegbar und verwindbar. Somit kann sich der
Saugschlauch mit dem Gelenkschlauchtrager bewegen ohne abzu-
knicken oder sich zu stark zu verdrehen, sodass der innere
Querschnitt des Saugschlauchs nicht oder nur geringfiigig

verkleinert wird, um den Materialfluss nicht zu behindern.
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Der lichte Zylinderquerschnitt innerhalb des Drehgelenks kann
vorzugsweise einen Durchmesser von etwa 500 mm aufweisen, um

einen typischen Saugschlauch durchzufiihren.

In einer bevorzugten Ausfihrungsform ist der Saugschlauch an
dem Saugbagger, insbesondere an einem Deckel eines Material-
sammelbehalters des Saugbaggers drehbar anbringbar. Besonders
bevorzugt ist der Saugschlauch mittels eines Drehflanschs an

dem Materialsammelbehdlter angebracht.

Ein erfindungsgemédler Saugbagger umfasst das zuvor beschrie-
bene Materialaufnahmegerdat mit Gelenkschlauchtrager und Saug-
schlauch. Der Saugbagger als Fahrzeug umfasst weiterhin ein
Fahrzeuggestell, ein Sauggebladse (Ventilatoreinheit) und einen
Materialsammelbeh&dlter, in dem aufgesaugtes Material gesammelt
und transportiert werden kann. Das Material wird mittels des
am Saugschlauch befindlichen Saugstutzens abgetragen und iiber
den Saugschlauch in den Materialsammelbehédlter befdrdert.

Weiterhin umfasst der Saugbagger eine Steuereinheit.

Weitere Einzelheiten, Vorteile und Weiterbildungen der Erfin-
dung ergeben sich aus der nachfolgenden Beschreibung bevorzug-

ter Ausfihrungsformen, unter Bezugnahme auf die Zeichnung. Es

zelgen:

Fig. 1 eine perspektivische Ansicht eines erfindungsgemalRen
Materialaufnahmegerats in ausgeschwenkter Arbeits-
stellung, welches an einem Saugbagger angebracht ist;

Fig. 2 eine Draufsicht auf das Materialaufnahmegerat gemal
Fig. 1;

Fig. 3 einen Querschnitt eines Drehgelenks des Materialauf-

nahmegerdats; und
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Fig. 4 eine perspektivische Ansicht des Materialaufnahmege-
rats gemal Fig. 1 in eingeschwenkter Transportstel-

lung an dem Saugbagger.

Fig. 1 zeigt eine perspektivische Ansicht eines erfindungs-
gemaBen Materialaufnahmegerdts in Arbeitsstellung mit einem
Gelenkschlauchtrdger 01 und einem Saugschlauch 10 (zur Verein-
fachung nur in Fig. 3 gezeigt), wobeil das Materialaufnahme-
gerat an einem Saugbagger 02 angebracht ist. Das Materialauf-
nahmegerdt ist in einem betriebsbereiten Zustand (Arbeitsstel-
lung) ausgefahren dargestellt. Der Gelenkschlauchtrager 01 ist
an einem ersten, proximalen Ende drehbeweglich an dem Saugbag-
ger 02 mittels einer drehbeweglichen Befestigungshalterung 03
angebracht. Mittels der Befestigungshalterung 03, die eine
Rotationsachse aufweist, ist der Gelenkschlauchtrager 01 um
die Rotationsachse drehbar, sodass der Gelenkschlauchtrager 01
und ein darauf angeordneter Saugschlauch aus einer Ruheposi-
tion bzw. Transportstellung am Saugbagger 02 in eine Arbeits-
stellung gedreht werden kann. An seinem zweiten, distalen Ende
welst der Gelenkschlauchtrager 01 einen Saugstutzen 04 auf, an
dem der Saugschlauch anbringbar ist und der zum Abtragen und

Aufnehmen von Material dient.

Der Gelenkschlauchtradger 01 besteht im dargestellten Beispiel
aus finf Gliedern 05, zwischen denen Jjeweils ein mechanisches
Scharniergelenk 06 mit einem jeweiligen hydraulischen Antrieb
07 angeordnet ist. Die Scharniergelenke 06 kdnnen &dhnlich
einem Scharnier bewegt werden. Alle Scharniergelenke 06 besit-
zen den gleichen Freiheitsgrad, sodass die Glieder 05 zunachst

in einer gemeinsamen Ebene verschwenkbar sind.

Erfindungsgemal umfasst das Materialaufnahmegerat weiterhin

ein in dem Gelenkschlauchtrdger 01 integriertes Drehgelenk 08,
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Das Drehgelenk 08 ist in der dargestellten Ausfihrungsform
zwischen dem letzten, distalen, am weitesten von der
drehbewegliche Befestigungshalterung (03) des Saugbaggers
entfernt liegenden Scharniergelenk 09, an welchem der
Saugstutzen 04 befindlich ist, und dem vorletzten
Scharniergelenk 11 angeordnet. Vorzugswelse ist das Drehgelenk
08 unmittelbar an dem vorletzten Gelenk 11 angeordnet und kann
mit diesem auch eine Raueinheit bilden. Das Drehgelenk 08 ist
um eine Drehachse rotierbar und weist somit einen anderen
Freiheitsgrad als die anderen Gelenke 06, 09, 11 auf. Die
Drehung des Drehgelenks 08 um die Drehachse bei einem anderen
Freiheitsgrad als die restlichen Scharniergelenke 06, 09, 11
ermdglicht eine Rewegung des dem Drehgelenk 08 nachfolgend
angeordneten Glieds 05 aus der Ebene der anderen Gelenke
heraus. Dadurch wird der Bewegungsbereich des Gelenkschlaucht-
ragers 01 und damit der Arbeitsbereich des Saugbaggers 02 um
einen Freiheitsgrad erweitert und das Abtragen von Material
auch von der Seite und unterhalb eines Hindernisses, wie z. B.
bei sich kreuzenden Rohren, ermdglicht. Das Materialaufnahme-
gerat ermdglicht daher auch das Saug-Graben parallel zur

Fahrtrichtung des Saugbaggers 02.

Das Drehgelenk 08 weist eine durchgédngige Aufnahmedffnung 12
mit einem Querschnitt groBler dem Querschnitt des Saugschlauchs
auf, sodass der Saugschlauch durch das Drehgelenk 08 hindurch
verlauft. Der Saugschlauch ist mittels eines Flansches 13 an
einen Materialsammelbehalter 14 des Saugbaggers 02 anbringbar,
sodass abgetragenes Material {iber den Saugschlauch in den
Materialsammelbehdlter 14 befdrdert werden kann. Das Drehge-
lenk 08 besitzt vorzugsweise einen hydraulischen Antrieb 20,
kann aber beispielsweise auch mit einem elektrischen Antrieb
betrieben werden. Zum Versorgen der Antriebe umfasst das Mate-

rialaufnahmegerat Versorgungsleitungen 15, die entlang des
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Gelenkschlauchtragers 01 gefithrt sind. Der Aufbau des Dreh-

gelenks 08 wird in Fig. 3 nadher erlautert.

Fig. 2 zeigt eine Draufsicht auf das Materialaufnahmegerat
gemal Fig. 1. In Fig. 2 ist erkennbar, dass mittels des Dreh-
gelenks 08 der Saugstutzen 04 aus einer ersten Ebene 16, in
welcher die zwischen dem Drehgelenk und dem Saugbagger befind-
lichen Gelenke und Glieder des Gelenkschlauchtragers beweglich
sind, in eine zweite Ebene 17 schwenkbar ist. In Fig. 2 ist
der Saugstutzen 04 mit dem letzten, distalen Gelenk 09 und dem
dazwischen befindlichen Glied 05 um etwa 60° geschwenkt,
sodass der Saugstutzen 04 parallel zur Fahrtrichtung des Saug-
baggers 02 liegt und beispielsweise in einem Graben A zur

Aufnahme von Material wverfahren werden kann.

Fig. 3 zeigt eine Querschnittsansicht des Drehgelenks 08 des
Materialaufnahmegerats. Das Drehgelenk 08 als Bestandteil des
Gelenkschlauchtragers 01 ist so ausgestaltet, dass beim Rotie-
ren des Drehgelenks 08 die Versorgungsleitungen 15 und insbe-
sondere Hydraulikschlauche 18, welche die Versorgungsleitungen
15 liber das Drehgelenk 08 hinweg verbinden, nicht geknickt
werden und sich nicht miteinander verwickeln. Die Versorgungs-
leitungen 15, verlaufen von dem Saugbagger 02 {iber die Glieder
05 bis zum letzten, distalen bzw. am entferntesten vom Saug-
bagger positionierten Gelenk 09. Das Drehgelenk 08 umfasst
zwel Hydraulikschl&uche 18, die jeweils mit einem Ende mit
einem ersten Verbinder 19 drehfest verbunden sind. Der erste
Verbinder 19 ist an einem AuBenring 21 am AuBeren Umfang des
Drehgelenks 08 angeordnet, wobei der AubBenring 21 des Drehge-
lenks 08 nicht rotierbar ist. Das zweilte Ende der beiden
Hydraulikschl&uche 18 ist jeweils mit einem zweiten Verbinder
22 verbunden. Der zweite Verbinder 22 ist an einem Innenring

23 des Drehgelenks 01, welcher rotierbar ist, angeordnet. Der
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drehende Innenring 23 rotiert bei einer Rotation des Drehge-
lenks 01, wobei die Rotation des Innenrings 23 gegeniiber dem
AuBenring 21 erfolgt. Damit die Schlduche sich nicht miteinan-
der verwickeln, sind sie jeweils um eine Umlenkrolle 24
gelegt. Die beiden Umlenkrollen 24 sind gegenlaufig beweglich
auf dem Innenring 23 angeordnet und mittels einer Feder 25
verbunden, sodass mdgliche einbaubedingte Langenfehler ausge-
glichen werden. Demnach umfasst das Drehgelenk 08 gemdR Fig. 3
zwel Hydraulikschlauche 18, zwel erste Verbinder 19, zweil
zwelte Verbinder 22 und zwei Umlenkrollen 24, wobel diese
Bauteile gespiegelt in einer Ebene angeordnet sind. Aufgrund
der Gegenlaufigkeit bewegt sich die Umlenkrolle 24 des ersten
Schlauches 18 um die gleiche Wegstrecke in gleicher Richtung
wie die gegenlaufige zweite Umlenkrolle 24 mit dem zweiten
Schlauch 18. In abgewandelten Ausfihrungsformen kdnnen mehrere
gegenlaufige Systeme hintereinander angeordnet werden; in
unserem Falle sind es dann z. B. vier Schliuche bei zwei
Systemen. Der Innenradius des Drehgelenks 08 bildet die durch-
gangige Aufnahmetffnung 12 fiir den Saugschlauch 10. Mittels
des Drehgelenks 08 wird der Saugschlauch 10 tordiert, wobei
ein zu starkes verwinden des Saugschlauches durch beispiels-
welse ein Beschrankung der Rotation des Drehgelenks 08 oder
durch eine zweiteilige Ausgestaltung mit einer Drehkupplung
des Saugschlauches vermieden werden kann. In Fig. 3 ist
auBerdem gut erkennbar, dass die Drehachse des Drehgelenks in
der Langsachse des Saugschlauchs 10 verlauft. Das Drehgelenk
08 ist somit koaxial und konzentrisch zum Saugschlauch im

Bereich der Aufnahmetffnung 12 angeordnet.

Fig. 4 zeigt eine perspektivische Ansicht des Materialaufnah-
megerats gemal Fig. 1 in Transportstellung an dem Saugbagger
02. In Transportstellung ist das Materialaufnahmegerat an der

Riickseite des Saugbaggers 02 angeordnet. Das Materialaufnahme-
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gerat mit dem Gelenkschlauchtradger 01 ist in dieser Stellung
in den Gelenken etwa rechtwinklig geschwenkt und somit
sSpiralformig aufgewickelt™ und das Drehgelenk 08 ist soweit
verdreht, dass eine Kollision von Elementen des Materialauf-
nahmegerdtes, insbesondere des Saugstutzens 04 mit anderen

Komponenten vermieden wird.
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Bezugszeichenliste

01
02
03
04
05
06
07
08
09
10
11
12
13
14
15
le
17
18
19
20
21
22
23
24
25

Gelenkschlauchtrager

Saugbagger

drehbewegliche Befestigungshalterung

Saugstutzen

Glied

Scharniergelenk
hydraulischer Antrieb
Drehgelenk

letztes, distales Scharniergelenk
Saugschlauch

vorletztes Scharniergelenk
durchgédngige Aufnahmedffnung
Flansch
Materialsammelbeh&dlter
Versorgungsleitung

erste Ebene

zwelte Ebene
Hydraulikschlauch

erster Verbinder

Antrieb des Drehgelenks 08
AuBenring des Drehgelenks 08
Zzwelter Verbinder

Innenring des Drehgelenks 08
Umlenkrolle

Feder

Graben parallel zur Fahrtrichtung

PCT/EP2023/072887
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Patentanspriiche

1. Materialaufnahmegerat mit einem Gelenkschlauchtradger (01)
und einem Saugschlauch fiir einen Saugbagger (02), wobei der
Gelenkschlauchtrédger (01) an einem ersten, proximalen Ende
eine drehbewegliche Befestigungshalterung (03) und an einem
zweliten, distalen Ende einen mit dem Saugschlauch
verbundenen Saugstutzen (04) besitzt, und wobei der
Gelenkschlauchtrager (01) eine Anzahl n23 Glieder (05)
besitzt, zwischen denen Jjeweils ein Scharniergelenk (06)
mit jeweils zugeordnetem Antrieb (07) ausgebildet ist,
wobel alle Scharniergelenke (06) den gleichen Freiheitsgrad
aufweisen, sodass die Glieder (05) in einer gemeinsamen
Ebene (16) verschwenkbar sind, dadurch gekennzeichnet, dass
das Materialaufnahmegerdat weiterhin ein Drehgelenk (08)
umfasst, welches entlang seiner Drehachse eine durchgé&ngige
Aufnahmedffnung (12) mit einem Querschnitt grdBer dem
Querschnitt des Saugschlauchs aufweist, wobei das
Drehgelenk (08) an einer Position zwischen dem letzten,
distalen, von der Befestigungshalterung (03) am weitesten
entfernten Scharniergelenk (09) und dem ersten, am n&chsten
an der drehbeweglichen Befestigungshalterung liegenden
Scharniergelenk angeordnet ist, wobei das Drehgelenk (08)
einen anderen Freiheitsgrad als die Scharniergelenke (06)
aufweist, sodass eine Bewegung des dem Drehgelenk (08)
distal nachfolgend angeordneten Glieds (05) aus der Ebene
heraus ermdglicht ist, wobei der Saugschlauch durch die
Aufnahmedffnung (12) des Drehgelenks geflihrt ist, sodass
das Drehgelenk (08) koaxial zum Saugschlauch angeordnet

ist.

2. Materialaufnahmegerat nach Anspruch 1, dadurch

gekennzeichnet, dass die Anzahl der Glieder (05) n=24 ist.
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Materialaufnahmegerat nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass das Drehgelenk (08) zwischen den
beiden am weitesten vom proximalen Ende des
Gelenkschlauchtrédgers entfernten Scharniergelenken

angeordnet ist.

Materialaufnahmegerat nach einem der Anspriche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dass das Drehgelenk (08) einen

fluidischen oder elektrischen Antrieb (20) aufweist.

Materialaufnahmegerat nach einem der Anspriche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass die drehbewegliche
Befestigungshalterung (03) ein weiteres Drehgelenk oder ein
Schwenkgelenk ist, wobei die Befestigungshalterung (03) an

dem Saugbagger (02) anbringbar ist.

Materialaufnahmegerat nach einem der Anspriche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet, dass im Drehgelenk (08) eine

verdrehbare Schlauchkupplung eingebaut ist.

Materialaufnahmegerat nach Anspruch 6, dadurch
gekennzeichnet, dass der Saugschlauch bei einer
verdrehbaren Schlauchkupplung aus zwei Teilen besteht,
wobel der erste Teil des Saugschlauchs biegbar ist und
wobel der zweite Teil des Saugschlauchs biegbar und

verwindbar ist.

Materialaufnahmegerat nach einem der Anspriche 1 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dass das Drehgelenk (08) mindestens
zwel Schlauche (18) und Jje Schlauch (18) eine Umlenkrolle

(24) umfasst.
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9. Materialaufnahmegerat nach Anspruch 8, dadurch
gekennzeichnet, dass die Umlenkrollen (24), welche
gegenlaufig zusammenwirken, miteinander {iiber ein

Federelement gekoppelt sind.

10. Saugbagger (02) mit einem Materialaufnahmegerat mit
Gelenkschlauchtrager (01) und Saugschlauch gemdR einem der
Anspriche 1 bis 9, weiterhin umfassend einen

Materialsammelbehalter (14).

11. Saugbagger (02) nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet,
dass der Saugschlauch drehbar an dem Materialsammelbeh&dlter

(14) des Saugbaggers (02) angeordnet ist.
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Recherchierte, aber nicht zum Mindestpriifstoff gehérende Verdffentlichungen, soweit diese unter die recherchierten Gebiete fallen

Wahrend der internationalen Recherche konsultierte elektronische Datenbank (Name der Datenbank und evil. verwendete Suchbegriffe)

EPO-Internal

C. ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN

Kategorie* | Bezeichnung der Verdffentlichung, soweit erforderlich unter Angabe der in Betracht kommenden Teile Betr. Anspruch Nr.

A EP 3 399 108 Al (LOMAROUTE [FR]) 1-11
7. November 2018 (2018-11-07)
Abbildungen 1-7

A US 2017/096787 Al (BAEZ HECTOR E [US] ET 1
AL) 6. April 2017 (2017-04-06)
Absatz [0004]; Abbildungen 1-6
A EP 2 785 923 Bl (BRAUN ALFONS [DE]; 1
WALTHER ROLF [DE]; WALTHER FRANK [DE])
3. April 2019 (2019-04-03)
Abbildungen 1-12

A EP 3 575 497 Al (HURM DOMINIC [DE]) 1
4. Dezember 2019 (2019-12-04)
Abbildungen 1-7

I:' Weitere Verdffentlichungen sind der Fortsetzung von Feld C zu entnehmen‘}_‘ Siehe Anhang Patentfamilie

* Besondere Kategorien von angegebenen Verdffentlichungen "T" Spétere Verdffentlichung, die nach dem internationalen Anmeldedatum
wan M . . ! ) L Priorititsdatum verdffentlicht worden ist und mit der
A" Veréffentlichung, die den allgemeinen Stand der Technik definiert, oder dem Pric AL undr
aber nicht als besonders bedeutsam anzusehen ist ér}mgldung nlchtgollllldlert,dsonggrnlnur zdudeelr;tandnls ie? der den
"E" frlhere Anmeldung oder Patent, die bzw. das jedoch erst am oder nach Tﬁé%ril“éngnzgu%ggeﬁ 5299” en Frinzips oder der I zugrundeliegende
dem internationalen Anmeldedatum verdffentlicht worden ist "X" Veréffentlichung von besonderer Bedeutung;; die beanspruchte Erfindung
"L" Verdffentlichung, die geeignet ist, einen Priorittsanspruch zweifelhaft er- kann allein aufgrund dieser Verdffentlichung nicht als neu oder auf
scheinen zu lassen, oder durch die das Verdffentlichungsdatum einer erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet werden
anderen im Recherchenbericht genannten Verdffentlichung belegt werden «y» vergifentiichung von besonderer Bedeutung:; die beanspruchte Erfindung
soll oder die aus einem anderen besonderen Grund angegeben ist (wie kann nicht als auf erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet
o aus_?efijhrt) o , . werden, wenn die Verdffentlichung mit einer oder mehreren
O" Veroffentlichung, die sich auf eine mindliche Offenbarung, ) Verdffentlichungen dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und
eine Benutzung, eine Ausstellung oder andere MaBnahmen beéleht " diese Verbindung flir einen Fachmann naheliegend ist
"P" Veréffentlichung, die vor dem internationalen Anmeldedatum, aber nac won M . . - S
dem beanspruchten Prioritatsdatum verdffentlicht worden ist &" Verdffentlichung, die Mitglied derselben Patentfamilie ist
Datum des Abschlusses der internationalen Recherche Absendedatum des internationalen Recherchenberichts
8. November 2023 21/11/2023
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Angaben zu Verdffentlichungen, die zur selben Patentfamilie gehéren

Internationales Aktenzeichen

PCT/EP2023/072887

Im Recherchenbericht
angefiihrtes Patentdokument

Datum der
Verdffentlichung

Mitglied(er) der
Patentfamilie

Datum der
Verbdffentlichung

EP 3399108 Al 07-11-2018 EP 3399108 a1l 07-11-2018
FR 3065975 Al 09-11-2018
Us 2017096787 Al 06-04-2017 Ca 2943723 Al 02-04-2017
Us 2017096787 Al 06-04-2017
Us 2019242082 a1l 08-08-2019
EP 2785923 Bl 03-04-2019 DE 102011119924 Al 06-06-2013
DK 2785923 T3 15-07-2019
EP 2785923 Al 08-10-2014
ES 2733293 T3 28-11-2019
ST 2785923 T1 30-10-2019
WO 2013079671 Al 06-06-2013
EP 3575497 Al 04-12-2019 DE 102018004334 Al 24-12-2019
EP 3575497 Al 04-12-2019
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