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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Steuer-
ventil fur ein hydraulisches Aggregat und ein hydrauli-
sches System mit einem entsprechenden Steuerventil.
Die vorliegende Erfindung betrifft insbesondere ein Steu-
erventil fir eine durch einen hydraulischen Motor betrie-
benen hydraulischen Verbraucher, z.B. eine Seilwinde
mit Mooring-Funktion, ein Seilwindensystem mit Moo-
ring-Funktion, wie etwa fiir ein Schiff oder ein Pistenpfle-
gefahrzeug oder einen Kran oder einen Bagger, oder ei-
nen Linearantrieb, wie z.B. einen Hydraulikzylinder.
[0002] Seilwinden weisen im Allgemeinen einen Be-
triebsmodus auf, bei dem eine haufig hydraulisch ange-
triebene Winde durch Drehung einer Wickeltrommel ein
Seil oder ein Tau oder eine Kette usw. aufwickelt oder
abwickelt bzw. ausgibt. In einem weiteren Betriebsmo-
dus wird das Seil oder das Tau oder die Kette usw. in
einem angehaltenen Zustand von der Wickeltrommel ge-
halten, etwa durch eine an der Wickeltrommel ange-
brachte Bremsvorrichtung. Alternativ wird das Seil durch
eine das Seil haltende zuséatzliche Greifvorrichtung ge-
halten.

[0003] In vielen Anwendungen wird neben den oben
genannten Aufwickel- und Abwickel-Betriebsmoden ein
weiterer Betriebsmodus vorgesehen, der eine Uberbe-
anspruchung des Seils oder eine Schlappseilbildung des
Seils vermeiden soll, wie es etwa bei Seilwinden an Last-
krénen oder Schiffen oder bei Traktionswinden win-
schenswert ist. Im letzteren Fall werden z.B. Seilwinden
als Traktionswinden an Pistenpflegefahrzeugen einge-
setzt, um den Fahrbetrieb wahrend der Arbeiten an stei-
len Skihdngen zu unterstiitzen. Hierbei wird das Seil von
einer am Pistenpflegefahrzeug angebrachten Seilwinde
bergauf an einem gelandefesten Punkt verankert. Eine
Bergauffahrt des Pistenpflegefahrzeugs kann dann
durch einen Aufwickelbetrieb der Seilwinde unterstitzt
werden, wohingegen die Seilwinde bei Fahrten entlang
einer Bergabrichtung zur Unterstlitzung der Bremswir-
kung eingesetzt werden kann. Dabei kann es aufgrund
von Geldndeunebenheiten passieren, dass das Seil zeit-
weise nicht ausreichend gespannt ist bzw. ibermaRig
gespannt wird, was Auswirkungen auf die Sicherheit fur
den Fahrer des Pistenpflegefahrzeugs hat und auch die
Lebensdauer des Seils UbermaRig beansprucht. Eine
ahnliche Problematik tritt beim Einsatz von Seilwinden
in Mooring-Winden von Schiffen und in Lastwinden von
Kranen und in Baggern auf.

[0004] Im Allgemeinen ist es beim Auf- und Abwickeln
durch Seilwinden erwiinscht, eine konstante Zugkraftam
Seil erzeugen und nach Mdglichkeit das Seil unabhangig
von der auf das Seil wirkenden Zugkraft straff und unter
Spannung zu halten. In diesem Zusammenhang soll un-
ter einer Mooring-Funktion ein Betriebsmodus einer Seil-
winde verstanden werden, bei dem ein Seil straff und
unter Spannung gehalten wird. Allgemein kann unter ei-
ner Mooring-Funktion ein Betriebsmodus verstanden
werden, in dem trotz vorhandener Last ein Massenstrom
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Uber einem Mindestwert bereitgestellt wird.

[0005] Inbekannten Anwendungen werden zur Bereit-
stellung der Mooring-Funktion haufig separate Druckre-
gelventile vorgesehen oder aber die Versorgungsleitun-
gen des Verbrauchers sind in einer Schwimmstellung mit
dem Ablauf verbunden.

[0006] In der Schrift US 3,965,841 wird ein Mooring-
Windensystem flr ein Schiff beschrieben, wobei zwei
Seilwinden durch ein Steuerventil gemeinsam angesteu-
ert werden, so dass jeweils eine der Winden eine Aufwi-
ckel- oder Abwickeloperation bzw. Ausgabeoperation
durchfiihren kann. Zusatzlich zum normalen Windenan-
trieb kdnnen mittels zweier zusatzlicher separater 4/3-
Wegeventile sowohl eine Vorspannung des Seils an je-
der Seilwinde, als auch Manipulationen unter Vorspan-
nung des Seils erreicht werden.

[0007] Aus der Schrift WO 2011/156829 A1 ist eine
Seilwinde firr einen Fahrzeugkran bekannt, bei dem eine
Seilbeanspruchung oder eine Schlappseilbildung bei An-
derung der Lange eines Kranauslegers mittels einer zu-
satzlichen Kompensationsvorrichtung verhindert werden
kann. Hierbei wird eine geringe Seilzugkraft durch die
Kompensationsvorrichtung auf das Lastseil aufgebracht,
so dass dieses von der Seilwinde gespannt und das Seil
bei einer notwendigen geringeren Seilldnge zwischen
der Seilwinde und einem Seilfixpunkt aufgewickelt wird,
wahrend das Lastseil bei der erforderlichen gréReren
Seillange von der Seilwinde eingeholt wird. Dazu werden
zuséatzlich zu einem den hydraulischen Motor der Seil-
winde steuernden Hauptsteuerventil, welches in Form
eines 5/3-Wegenventils vor dem Hydraulikmotor der
Seilwinde angeordnet ist, in der zusatzlichen Kompen-
sationsvorrichtung ein elektrisch betatigbares 2/2-Wege-
ventil und ein druckbegrenzendes 2/2-Wegeventil vor-
gesehen, so dass die Kompensationsvorrichtung ein in
einer Versorgungsleitung des Hydraulikmotors vorgese-
henes Lasthalteventil nach dem Hauptsteuerventil Gber-
briicken kann und die dem Hauptsteuerventil nachge-
schalteten Versorgungsanschlisse des Hydraulikmo-
tors verbindet. Dabei legt der am druckbegrenzenden
2/2-Wegeventil eingestellte Druck die Hohe der Seilzug-
kraft fest.

[0008] Eine Einrichtung zur automatischen Regelung
der Zugkraft eines Seils fir ein Pistenpflegefahrzeug ist
aus der Druckschrift EP 1 118 580 B1 bekannt. Eine Ein-
stellung und Regelung der Zugkraft eines Seils einer
Uberkopfwinde des Pistenpflegefahrzeugs erfolgt hier-
bei Giber eine mit einem Windenantrieb verbundene Steu-
er- und Regeleinheit, die mit Drucksensoren verbunden
ist, mittels eines in der Steuer- und Regeleinheit errech-
neten Sollwerts auf Basis der Signale der Drucksenso-
ren, die den an einem Wechselventil mit hdchstem Wert
anstehenden Druck erfassen. Das Wechselventil ist da-
bei zwischen Forderleitungen von rechtsseitigen und
linksseitigen Antrieben in einer Vorwartsfahrtrichtung
bzw. einer Riickwartsfahrtrichtung geschaltet.

[0009] Weitere beispielhafte Steuerventile fiir solche
Systeme sind beispielsweise aus den Dokumenten US
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6,182,697 B1 und DE 42 21 757 A1 bekannt.

[0010] Bekannte Systeme mit Mooring-Funktion, wie
z.B. Seilwinden mit Mooring-Funktion, stellen in ihren Di-
mensionen sehr groR ausgelegte Vorrichtungen dar.
[0011] Angesichts der obengenannten Situation be-
steht eine Aufgabe darin, ein kompaktes hydraulisches
System mit Mooring-Funktion bereitzustellen.

[0012] Die vorangehende Aufgabe wird in einem As-
pekt der Erfindung geldst durch ein Steuerventil fur ein
hydraulisches Aggregat. In einer anschaulichen Ausfiih-
rungsform hierin umfasst das Steuerventil einen ersten
Zustand fur ein kontinuierliches Ausgeben eines Druck-
mittels an einen hydraulischen Verbraucher, insbeson-
dere eine durch einen hydraulischen Motor betriebene
Seilwinde mit Mooring-Funktion oder einen Hydraulikzy-
linder, wobei ein mit dem hydraulischen Verbraucher zu
verbindender Versorgungsanschluss des Steuerventils
Uber einen Versorgungskanal mit einem Druckanschluss
verbunden ist, und einen zweiten Zustand, in dem der
Versorgungsanschluss uber einen Ablasskanal des
Steuerventils mit einem Tankanschluss des Steuerven-
tils verbunden ist. Weiterhin umfasst das Steuerventil ei-
nen dritten Zustand mit einem entsprechenden Hubweg,
entlang dem der Versorgungskanal mit dem Ablasskanal
Uiberlagernd verbunden wird, wobei der Versorgungska-
nal und/oder der Ablasskanal eine hubabhangige Quer-
schnittflache aufweist. Vorteilhaferweise wird somit ein
kompaktes Steuerventil mit einem Zustand zur Regelung
eines am Versorgungsanschluss des Steuerventils auf-
tretenden Massenstroms und/oder Drucks bereitgestellt,
ohne dass separate Aufsattelstrukturen erforderlich sind.
[0013] Hierbei umfasst das Steuerventil einen Schie-
berkolben, der derart ausgebildet ist, dass ein Massen-
strom am Versorgungsanschluss entlang des gesamten
Hubwegs des dritten Zustands gréRer Null ist. Dadurch
wird eine konstruktiv einfache Losung fir ein Steuerventil
bereitgestellt, das beispielsweise in Anwendung auf eine
Seilwinde eine konstante Spannung eines von der Seil-
winde ausgegebenen bzw. aufgewickelten Seils bewirkt,
so dass das Seil wahrend eines Mooring-Betriebs unter
Spannung aufgewickelt und/oder auch ausgegeben wer-
den kann.

[0014] Ferner ist der Massenstrom am Versorgungs-
anschluss entlang eines Abschnitts des Hubwegs des
dritten Zustands auf ein konstantes Restniveau absenk-
bar. Dadurch kann am Versorgungsanschluss lastunab-
hangig ein vorgegebener Druck bereitgestellt werden,
der ein Feinjustieren der Seilspannung durch die Seil-
winde wahrend des Moorings erlaubt.

[0015] In einer anschaulichen Ausflihrungsform der
Erfindung ist ferner eine Steuervorrichtung vorgesehen,
die zur automatischen Steuerung des Steuerventils we-
nigstens entlang des Hubwegs auf Grundlage eines ex-
ternen Signals ausgebildet ist, das einen Druck und/oder
eine Last am hydraulischen Verbraucher, insbesondere
im Falle einer Seilwinde eine Windenlast und/oder eine
Seilzugkraft und/oder eine Seilgeschwindigkeit und/oder
eine von der Seilwinde ausgegebene Seillange bezeich-
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net, so dass ein am Versorgungsanschluss ausgegebe-
ner Druck auf einen vorgegebenen Wert einregelbar ist.
Auf diese Weise ist es mdglich, das Steuerventil ohne
eine zusatzliche Steuerung durch einen Bediener der
Seilwinde sehr genau, insbesondere feinjustiert, zu be-
treiben.

[0016] In einer vorteilhaften Ausgestaltung hierin ist
ferner eine Sensorvorrichtung zum Erfassen von wenigs-
tens einem Istwert-Signal auf Grundlage des externen
Signals vorgesehen, wobei die Steuervorrichtung zur au-
tomatischen Bestimmung einer Abweichung des wenigs-
tens einen Istwert-Signals von wenigstens einem Soll-
wert-Signal und zur Steuerung des Steuerventils ausge-
bildet ist, so dass die Abweichung minimiert wird. Auf
diese Weise wird ein Betrieb ermdglicht, in dem der Ist-
wert effizient auf einen vorgegeben Sollwert einregelbar
ist.

[0017] In einer vorteilhafteren Ausgestaltung hierin
umfasst die Sensorvorrichtung einen Drucksensor und
die Steuervorrichtung ist zum Bestimmen einer Abwei-
chung eines Ist-Drucks am oder nach dem Versorgungs-
anschluss von einem Soll-Druck konfiguriert. Dadurch
wird eine lastunabhangige Regelung des Drucks am Ver-
sorgungsanschluss auf ein konstantes Niveau ermdég-
licht.

[0018] In einer weiteren anschaulichen Ausfiihrungs-
form der Erfindung ist der dritte Zustand zur Massen-
strom- und Druckregelung ausgebildet. Zum Beispiel
wird mittels des dritten Zustands ein am Versorgungs-
anschluss des Steuerventils bereitgestellter Massen-
strom und Druck in gewtinschtem Mal3e dadurch bereit-
gestellt, dass durch ein externes Stellsignal, beispiels-
weise durch einen Benutzer Uber eine Bedienerschnitt-
stelle, wie etwa einen Joystick oder dergleichen, oder
eine interne Riickmeldung im Steuerventil eine Massen-
strom- und Druckregelung erfolgt.

[0019] Ineinervorteilhaften Ausgestaltung hierin weist
der dritte Zustand einen ersten Hubwegabschnitt und ei-
nen zweiten Hubwegabschnitt auf, der von einer Neu-
tralposition weg einen gréReren Hub aufweist, als ein
dem ersten Hubwegabschnitt entsprechender Hub rela-
tiv zur Neutralposition. Hierbei ist der am Versorgungs-
anschluss ausgegebene Massenstrom Giber den zweiten
Hubwegabschnitt auf ein konstantes Niveau grofRer Null
regelbar. Dies stellt fiir das Steuerventil eine vorteilhafte
Ausgestaltung dar, wobei ein kompakter Aufbau und ins-
besondere eine schnelle Regelung im dritten Zustand
ermdglicht wird.

[0020] In einer weiteren vorteilhafteren Ausgestaltung
hierin é@ndert sich die Querschnittflache des Ablasska-
nals entlang des zweiten Hubwegabschnitts hubabhan-
gig, insbesondere wird die Querschnittflache des Ablass-
kanals mit steigendem Hub gréRer. Dadurch Iasst sich
der Massenstrom am Versorgungsanschluss auf einfa-
che Weise auf einen vorgegebenen Wert regeln.
[0021] In einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung
hierin beginnt der dritte Zustand relativ zu einer Neutral-
position des Steuerventils nach einem dem zweiten Zu-
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stand entsprechenden weiteren Hubweg in einem Be-
reich von 20% bis 60% des gesamten Hubwegs. Dies
stellt ein sehr vorteilhaftes Design eines Steuerventils
bereit, in dem die Mooring-Funktion dem zweiten Zu-
stand fur ein kontinuierliches Aufwickeln direkt nachge-
ordnet ist.

[0022] In einer weiteren anschaulichen Ausfliihrungs-
form der Erfindung ist der hydraulische Verbraucher eine
Seilwinde mit Mooringfunktion und der erste Zustand ist
zum kontinuierlichen Abwickeln oder Ausgeben eines
Seils durch die Seilwinde und der zweite Zustand ist zu
einem kontinuierlichen Aufwickeln des Seils durch die
Seilwinde ausgebildet. Dadurch werden Seilwinden mit
Mooringfunktion bereitgestellt, die keine zuséatzliche Auf-
sattelstruktur bendtigen und eine ZugkraftRegelung des
Seils auf einfache Weise im 2-Richtungsbetrieb erlau-
ben.

[0023] In einer weiteren anschaulichen Ausfiihrungs-
form der Erfindungist das Steuerventil ein CAN-Bus Ven-
til mit Elektronik. Dadurch kann auf eine zuséatzliche ex-
terne Steuerung verzichtet werden.

[0024] In einer weiteren anschaulichen Ausfliihrungs-
form der Erfindung liegt eine maximale Querschnittflaiche
der Einlassduse in einem Bereich von 20 mm<2>bis 24
mm<2>. Hierdurch wird eine vorteilhafte Durchlassmen-
ge zum Versorgungsanschluss bereitgestellt.

[0025] In einer weiteren anschaulichen Ausfiihrungs-
form der Erfindung ist im dritten Zustand zwischen dem
Druckanschluss und dem Versorgungsanschluss ein
maximaler Massenstrom aus einem Bereich von 90 I/min.
bis 110 I/min. bis zu einem konstanten Restmassenstrom
aus einem Bereich von 5 I/min. bis 15 I/min. hubabhangig
absenkbar. Es ist daher ein schnelles Aufwickeln und
Feinjustieren mdglich, wobei lastunabhangig ein kon-
stanter Druck, und damit eine konstante Seilspannung,
bereitgestellt werden kann.

[0026] Ineinem weiteren Aspekt der Erfindung wird die
oben genannte Aufgabe geldst durch ein Seilwindensys-
tem, umfassend eine Seilwinde mit Mooring-Funktion fiir
ein Schiff oder ein Pistenpflegefahrzeug oder einen Kran
oder einen Bagger, einen hydraulischen Motor zum Be-
treiben der Seilwinde und ein Steuerventil gemaR dem
vorangehend beschriebenen Aspekt der Erfindung. Es
wird in diesen Anwendungen eine kompakte Seilwinde
mit Mooring-Funktion bereitgestellt.

[0027] In einigen anschaulichen Anwendungsbeispie-
len kann die Mooring-Funktion dazu verwendet werden,
den Anpressdruck eines Zylinders konstant zu halten/re-
geln. Dies ist beispielsweise zum Halten/Regeln des An-
pressdrucks in einem Schneepflug nétig. Der Vorteil der
in verschiedenen Aspekten der Erfindung vorgeschlage-
nen Mooring-Funktion liegt in einer guten Flexibilitat in
elektronischen Parametern, die zum Steuern/Regeln der
Mooring-Funktion eingesetzt werden, und in geringeren
Kosten fir die Hydraulikkomponenten zur Umsetzung
der Mooring-Funktion.

[0028] Weitere Vorteile ergeben sich aus der Beschrei-
bung einiger spezieller anschaulicher Ausfiihrungsfor-
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men der vorliegenden Erfindung, wie sie in den beilie-
genden Figuren dargestellt sind. Dabei zeigt:

Fig. 1 : schematische eine Ansicht einer Seilwinde
gemal einiger anschaulicher Ausfihrungsformen
der vorliegenden Erfindung;

Fig. 2 schematisch einen Schaltplan eines Steuer-
ventils gemafR einiger anschaulicher Ausfliihrungs-
formen der vorliegenden Erfindung; und

Fig. 3 : schematisch Ventilkennlinien fir ein Steuer-
ventil gemaR einiger anschaulicher Ausfiihrungsfor-
men der Erfindung.

[0029] Mit Bezug auf Fig. 1 werden nachfolgend ver-
schiedene anschauliche Ausfiihrungsformen beschrie-
ben. Hierbei ist beispielhaft ein hydraulisch betriebenes
Seilwindensystem 1 dargestellt. Das Seilwindensystem
1 kann aufeinem Schiff oder einem Pistenpflegefahrzeug
oder einem Kran oder einem Bagger vorgesehen sein.
Das Seilwindensystem 1 umfasst eine Seilwinde 5 mit
einer Trommel 46, auf der ein Seil 3 aufgewickelt ist. Die
Trommel 46 wird durch einen hydraulischen Motor 47
betrieben, der Uber Versorgungsleitungen 48 durch eine
hydraulische Pumpe (nicht dargestellt) mit Hydraulikflis-
sigkeit versorgt wird. Das Seilwindensystem 1 umfasst
ferner ein Steuerventil 49, das im Hydraulikkreis des hy-
draulischen Antriebs vor dem Hydraulikmotor 47 ange-
ordnet ist.

[0030] Weiterhin istim Seilwindensystem 1 eine Sen-
soranordnung vorgesehen, die wenigstens eine von ver-
schiedenen Sensoreinheiten 50, 51, 54 umfassen kann.
Beispielsweise kann eine Drehung und/oder eine Dreh-
richtung der Trommel 46 durch die Sensoreinheit 50 er-
fasst werden, wobei in einem anschaulichen Beispiel die
Umlaufgeschwindigkeit der Trommel 46 mittels der Sen-
soreinheit 50 erfasst werden kann. Mittels der Sensor-
einheit 51 kann eine Spannung des Seils 3 erfasst wer-
den. Weiterhin kann eine Geschwindigkeit des Seils, bei-
spielsweise wahrend des Aufwickelns oder Ausgebens
bzw. Abwickelns, durch die Erfassungsvorrichtung 51 er-
fasst werden. Ferner kann eine Leistung und/oder Be-
lastung des hydraulischen Motors 47 durch eine Senso-
reinheit 54 am hydraulischen Motor 47 iberwacht wer-
den. Hierbei kann zum Beispiel der hydraulische Druck
im hydraulischen Motor 47 und/oder eine Drehzahl
und/oder ein Drehmoment usw. des hydraulischen Mo-
tors 47 erfasst werden.

[0031] Das in Fig. 1 dargestellte Seilwindensystem 1
kann ferner eine Steuervorrichtung umfassen, die z.B.
eine Logikeinheit 44 aufweist. Die Logikeinheit 44 ist mit
der Sensoranordnung verbunden, so dass die von den
Sensoreinheiten 50, 51 und 54 ausgegebenen Sensor-
signale der Logikeinheit 44 zugeflihrt werden. Die Logi-
keinheit 44 kann z.B. einen Prozessor umfassen, wie et-
wa eine CPU eines Rechnersystems. Somit werden der
Logikeinheit 44 von der Sensoranordnung erfasste Ist-
wert-Signale von wenigstens einer der Sensoreinheiten
50, 51, 54 zugefihrt.
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[0032] In einigen anschaulichen Ausfihrungsformen
ist die Logikeinheit 44 dazu konfiguriert, Steuersignale
auf Basis der erfassten Istwert-Signale, die der Logikein-
heit 44 zugefiihrt werden, zu bestimmen. Die Steuersig-
nale werden von der Logikeinheit 44 an das Steuerventil
49 ausgegeben, so dass das Steuerventil 49 durch die
Logikeinheit 44 gesteuert wird, wobei ein Betriebsmodus
des Hydraulikmotors 47 durch das Steuerventil 49 ein-
gestellt wird. In einigen anschaulichen Beispielen kann
ein erster Zustand des Steuerventils 49 eine Aufwickel-
operation der Seilwinde 5 bewirken, insbesondere kann
der erste Zustand einem Aufwicklungsmodus des Seil-
windensystem 1 entsprechen. Ein zweiter Zustand des
Steuerventils 49 kann ein Ausgeben oder Abwickeln des
Seils 3 von der Winde 5 bewirken, insbesondere kann
der zweite Zustand einem Abwicklungsmodus des Seil-
windensystems 1 entsprechen. In einigen anschaulichen
Ausfiihrungsformen kann z.B. der Hydraulikmotor 47 im
ersten Zustand des Steuerventils 49 ein hohes Drehmo-
ment bei niedriger Trommelrotationsgeschwindigkeit
ausgeben, wodurch ein Aufwickeln des Seils 3 unter Last
erfolgen kann. AuRerdem kann der Hydraulikmotor 47
im ersten Zustand des Steuerventils 49 ein niedriges
Drehmoment bei grof3er Rotationsgeschwindigkeit der
Trommel 46 bereitstellen, was einem schnellen Aufwi-
ckeln ohne Last entspricht. Eine detailliertere Beschrei-
bungdes Steuerventils 49 erfolgt weiter unten im Hinblick
auf Fig. 2.

[0033] Hinsichtlich der Darstellung in Fig. 1 wird ange-
merkt, dass die Verbindungsleitungen zwischen der Lo-
gikeinheit 44 und den einzelnen Sensoreinheiten bzw.
dem Steuerventil 49 stark schematisch dargestellt sind.
Dies stellt keine Beschrankung der vorliegenden Erfin-
dung dar, da die Verbindungen zwischen der Logikein-
heit 44 und den einzelnen Sensoreinheiten 50, 51 und
54, sowie zwischen der Logikeinheit 44 und dem
[0034] Steuerventil 49, zum Beispiel durch elektrische
Leitungen und/oder drahtlose Verbindungen bereitge-
stellt sein kdnnen.

[0035] Optional kann, wie in Fig. 1 dargestellt ist, ein
Sicherheitsschalter 53 vorgesehen sein, der zu einem
Ausschalten des Hydraulikmotors 47 durch Schalten des
Steuerventils 49 in einen Neutralzustand konfiguriert ist.
Zum Beispiel kann der Sicherheitsschalter 53 bei Uber-
schreiten der Seilspannung Uber einen vorgegebenen
Maximalwert manuell oder automatisch ausgeldst wer-
den. Der vorgegebene Maximalwert kann zum Beispiel
ein Uber ein Eingabegerat 55 direkt im Sicherheitsschal-
ter oder indirekt Uber die Logikeinheit 44 eingegebener
Sollwert sein. Zuséatzlich oder alternativ kdnnen Sollwer-
te fiir die Drehgeschwindigkeit der Trommel 46 und/oder
einen hydraulischen Druck am Hydraulikmotor 47
und/oder ein durch den Hydraulikmotor ausgegebenes
Drehmoment und/oder eine vom Hydraulikmotor 47 aus-
gegebene Drehzahl Giber die Eingabevorrichtung 55 be-
reitgestellt werden. Der Sicherheitsschalter 53 kann ein
mechanischer oder elektromechanischer oder elektri-
scher oder elektronischer Schalter sein. Dadurch kann
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z.B. ein Uberschreiten von vorgegebenen Maximalwer-
ten, die durch einen Benutzer Uber die Eingabevorrich-
tung 55 eingegeben werden, effektiv durch den Sicher-
heitsschalter 53 verhindert werden.

[0036] GemalR einigen anschaulichen Ausfihrungs-
formen kann die Zugkraft des Seils 3 in der in Fig. 1 dar-
gestellten Seilwindeneinheit 1 automatisch geregelt wer-
den. Dazu wird mindestens ein Istwert-Signal von we-
nigstens einer der Sensoreinheiten 50, 51, 54 erfasstund
an die Logikeinheit 44 ausgegeben. Durch Vergleich des
wenigstens einen Istwert-Signals mit wenigstens einem
Sollwert-Signal wird durch die Logikeinheit 44 eine Ab-
weichung des Istwert-Signals vom Sollwert-Signal ermit-
telt und es wird ein Steuersignal von der Logikeinheit 44
an das Steuerventil 49 ausgegeben, um den hydrauli-
schen Motor 47 vollautomatisch zu steuern. Dadurch
kann eine Minimierung der Abweichung des mindestens
einen erfassten Istwerts von einem Sollwert erreicht wer-
den, so dass der mindestens eine Istwert wahrend eines
Betriebs des Seilwindensystems 1, insbesondere in ei-
nem der Zusténde des Steuerventils 29, mdglichst kon-
stant gehalten wird. Mdglichst konstant kann z.B. eine
Abweichung des Istwerts vom Sollwert um weniger als
10% des Sollwerts, beispielsweise um weniger als 5%
oderum weniger als 1%, bedeuten. Fernerist es moglich,
dass ein Benutzer neben einer Festlegung von mindes-
tens einem Sollwert auch eine Toleranz spezifiziert, in-
nerhalb welcher Abweichungen der Istwerte von entspre-
chenden Sollwerten tolerierbar sind, beispielsweise
durch die Eingabe absoluter Grenzwerte oder relativer
Grenzwerte bezuglich festgelegter Sollwerte. Mdgliche
Sollwerte kénnen sich auf einen Druck am Steuerventil,
einen Druckim Motor, eine Windenlast, eine Seilzugkraft,
eine Seilgeschwindigkeit, eine Lange des ausgegebe-
nen oder abgewickelten Seils, eine Lange des aufgewi-
ckelten Seils, eine Langendnderung des ausgegebenen
und/oder aufgewickelten Seils pro Zeiteinheit (z.B. pro
Sekunde, pro 5 Sekunden, pro 10 Sekunden usw.) und
dergleichen beziehen. Zusatzlich oder alternativ kénnen
sich Sollwerte auch auf externe Parameter, wie z.B. eine
Fahrzeuggeschwindigkeit (Bagger oder Pistenpflege-
fahrzeug), Seegang (Schiff), Gewicht einer Last (Kran)
und dergleichen beziehen.

[0037] Es wird angemerkt, dass gemafl dem in Fig. 1
dargestellten Seilwindensystem eine automatische Re-
gelung eines Betriebs der Seilwinde 5 bereitgestellt wer-
den kann, so dass gemaR der vorangehenden Erlaute-
rungen Abweichungen, beispielsweise in der Seilkraft
und/oder im hydraulischen Druck im Hydraulikmotor 47
und/oder in der Drehzahl der Trommel 46 und/oder in
einer Zugkraft des Seils 3 minimiert werden. Es wird da-
her eine automatische Regelung des Betriebs der Seil-
winde 5 im Seilwindensystem 1 vorgesehen, die an die
Dynamik der Anwendung, beispielsweise als Mooring-
Winde auf einem Schiff oder auf einem Pistenpflegefahr-
zeug oder auf einem Bagger oder auf einem Kran, be-
ricksichtigt, ohne dass durch einen Bediener zusatzliche
manuelle Steuerungseingaben, beispielsweise Uber ei-



9 EP 3 067 309 B1 10

nen Joystick, erforderlich sind. Da die automatische Re-
gelung des Betriebs der Seilwinde 5 innerhalb des Seil-
windensystems 1 Abweichungen von Istwert-Signalen
bezlglich SollwertSignale relevanter Gré6en oder Para-
meter flir den Betrieb der Seilwinde 5 minimiert, wird eine
Lebensdauer der Seilwinde 5, und insbesondere des
Seils 3, gegeniiber bekannten Seilwinden verlangert. Al-
ternativ kann eine Regelung des Steuerventils 49 durch
externe Steuersignale erfolgen, die z.B. durch einen Be-
nutzer des dargestellten Seilwindensystems 1 mittels ei-
ner Benutzerschnittstelle (nicht dargestellt) eingegeben
werden. Die Benutzerschnittstelle kann z.B. ein Joystick,
eine Tastatur, ein Taster, ein Touchscreen oder eine an-
dere geeignete Vorrichtung sein, die es einem Bediener
ermoglicht, Steuerbefehle zur Regelung des Steuerven-
tils 49 einzugeben. Dabei kann die Benutzerschnittstelle
(nicht dargestellt) mit dem Steuerventil direkt verbunden
sein oder am/im Steuerventil vorgesehen sein. Alternativ
kann die Benutzerschnittstelle direkt oder indirekt mit der
Logikeinheit 44 verbunden sein.

[0038] Falls wahrend des Betriebs der Seilwinde 5 ein
Durchrutschen von Seil 3 bzw. ein Schlupf an einer durch
die Seilwinde 5 zu férdernden Last (nicht dargestellt) auf-
tritt, so erkennt z.B. wenigstens eine der Sensoreinheiten
50, 51 eine Abweichung in der Seilgeschwindigkeit, mit
der das Seil 3 durch die Trommel 46 aufgerollt oder aus-
gegeben wird, und/oder eine Anderung der Drehzahl der
Trommel 46, die von einem Sollwert fir die Seilgeschwin-
digkeit des Seils 3 und/oder fir eine Drehzahl der Trom-
mel 46 abweicht. Aufgrund der bestimmten Abweichung
gibt die Logikeinheit 44 ein Stellsignal an das Steue-
rungsventil 49 aus, um die Abweichung zu minimieren
bzw. die abweichende GréRe nachzuregeln. Diesist z.B.
bei sehr groRen Seillangen von Vorteil, bei denen die
Zugspannung im Seil aufgrund der vorhandenen Seile-
lastizitat des Seils 3 sehr groRen Schwankungen unter-
worfen ist. Das Seilwindensystem 1 kann in diesem Fall,
wie vorangehend erlautert wurde, eine Regelung der
Seilwinde 5 bereitstellen, die unabhangig von der Seil-
zugkraft erfolgt, die an dem Seil 3 anliegt.

[0039] GemaR einem Beispiel eines anschaulichen
Anwendungsfalls, in dem das Seilwindsystem 1 bei-
spielsweise an einem Pistenpflegefahrzeug als Trakti-
onswindeneinheit vorgesehen ist, um Fahrbewegungen
des Pistenpflegefahrzeugs an einem Skihang zu unter-
stlitzen, kann eine Seilgeschwindigkeit des Seils 3 durch
die Sensoreinheit 51 erfasst und als Istwert-Signal an die
Logikeinheit 44 ausgegeben werden. In der Logikeinheit
44 kann ein Vergleich des Istwert-Signals der Seilge-
schwindigkeit mit einem Sollwert-Signal, beispielsweise
gegeben durch die Momentangeschwindigkeit des Fahr-
zeugs am Hang oder einen Uber die Eingabevorrichtung
55 eingegebenen Sollwert, verglichen werden.

[0040] Zum Beispiel kann bei einer hangabwarts ge-
richteten Fahrrichtung des Pistenpflegefahrzeugs und ei-
ner Zugrichtung entgegen der Fahrtrichtung eine unter-
stlitzende Bremswirkung durch das Seilwindsystem 1
dadurch erreicht werden, dass die Drehzahl der Trommel
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46, und folglich die Seilgeschwindigkeit des Seils 3, mit-
tels des hydraulischen Motors 47 derart eingestellt wird,
dass die durch die Sensoreinheit 51 erfasste Seilge-
schwindigkeit 3 kleiner ist als die Momentangeschwin-
digkeit des Pistenpflegefahrzeugs am Hang. Zum Bei-
spiel kann hierbei eine flr das Pistenpflegefahrzeug vor-
gegebene zulassige Hochstgeschwindigkeit am Hang
vorgegeben sein. Durch eine Regelung der Seilwinde 5
dahingehend, dass eine bestimmte Seilgeschwindigkeit
3 vorliegt, die kleiner ist als die Geschwindigkeit des Pis-
tenpflegefahrzeugs, wird eine unterstiitzende Bremswir-
kung erreicht. Es wird angemerkt, dass das MaR der
Bremswirkung ferner Uber eine vorgegebene Abwei-
chung der Seilgeschwindigkeit von der Momentange-
schwindigkeit eingestellt werden kann, beispielsweise
kann es in einigen anschaulichen Beispielen hierin er-
wiinscht sein, dass eine vorgegebene Abweichung der
Seilgeschwindigkeit von der Momentangeschwindigkeit
des Pistenpflegefahrzeugs aufrechterhalten wird.
[0041] Ineinem weiteren Beispiel, bei dem das Pisten-
pflegefahrzeug hangaufwarts fahrt und die Zugrichtung
des Seils 3 in Fahrtrichtung des Pistenpflegefahrzeugs
erfolgt, kann mittels der Seilwindeneinheit 1 eine Seilge-
schwindigkeit eingestellt werden, die gréRer oder gleich
der Geschwindigkeit des Pistenpflegefahrzeugs ist. Da-
durch kann eine Zugkraft im Seil aufrechterhalten wer-
den, die den Fahrantrieb je nach GréRe mehr oder we-
niger unterstitzt.

[0042] Inden vorangehend beschriebenen Beispielen
wird durch das Seilwindensystem 1 grundséatzlich ein in
allen Fahrsituationen straff und unter Spannung gehal-
tenes Seil 3 bereitgestellt. Dies stellt jedoch keine Be-
schrankung auf Pistenpflegefahrzeug dar, sondern kann
auch fir Schiffe, Bagger und Krane in entsprechenden
Betriebsmodi erfolgen. Es wird angemerkt, dass eine Re-
gelung, wie sie anhand der vorangehenden Beispiele be-
schrieben ist, unabhangig von der Seilzugkraft ist, die
am Seil 3 vorliegt.

[0043] Es wird angemerkt, dass eine Seilgeschwindig-
keit des Seils 3 in einigen anschaulichen Ausfiihrungs-
formen z.B. durch Erfassen der Drehzahl einer Umlenk-
rolle (nicht dargestellt) mit konstantem Durchmesser
oder durch Erfassen der Drehzahl der Seiltrommel an-
hand der Sensoreinheit 50 erfolgen kann, wobei im letz-
teren Fall gegebenenfalls der sich verandernde Trom-
meldurchmesser durch aufgewickelte Seillagen zu be-
ricksichtigen ist.

[0044] In einigen anschaulichen Beispielen kann ein
Verfahren zur Seilwindenregelung der Seilwinde 5 inner-
halb des Seilwindensystems 1im anschaulichen Anwen-
dungsfall eines Schiffs oder eines Baggers oder eines
Krans oder eines Pistenpflegefahrzeugs ein Erfassen ei-
ner Grole als Istwert, die eine Geschwindigkeit einer
durch die Seilwinde 5 zu férdernden Last (nicht darge-
stellt) darstellt, wie etwa dem Schiff oder dem Pistenpfle-
gefahrzeug oder einer durch den Kran oder Bagger zu
fordernden Last, ein Erfassen einer Seilgeschwindigkeit
oder einer zur Seilgeschwindigkeit proportionalen GréR3e
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als Istwert, ein Vergleichen des erfassten Istwerts und
ein Bestimmen eines Steuersignals fur das Steuerventil
49 auf Grundlage einer Abweichung des Istwerts von ei-
nem vorgegebenen Sollwert, z.B. einer Geschwindigkeit
des Fahrzeugs oder dergleichen, umfassen, wobei eine
Minimierung der Abweichung im weiteren Betrieb der
Seilwinde 5 bzw. ein Konstanthalten einer Abweichung
auf einem gewiinschten Niveau im weiteren Betrieb der
Seilwinde 5 erreicht wird.

[0045] Obwohlhinsichtlich Fig. 1 anschauliche Anwen-
dungen mit einer Seilwinde voranstehend beschrieben
sind, wird angemerkt, dass alternativ anstelle der Seil-
winde 5 in Fig. 1 ein anderer hydraulischer Verbraucher
vorgesehen sein kann, wie z.B. ein Linearantrieb, wobei
eine Versorgung eines Hydraulikzylinders durch eine hy-
draulische Pumpe mittels des Steuerventils 49 gesteuert
wird. Uber eine geeignete Sensoranordnung kann wei-
terhin der Druck im hydraulischen Verbraucher und/oder
die Last am hydraulischen Verbraucher erfasst werden
und in Analogie zur vorangehenden Beschreibung zur
Steuerung des Steuerventils 49 verwendet werden.
[0046] Fig. 2 zeigt schematisch einen Ausschnitt 100
aus einem Schaltbild in einem Versorgungssystem vor
einem hydraulischen Motor, zum Beispiel dem Hydrau-
likmotor47inFig. 1 , miteinem Steuerventil 110, welches
dem Steuerventil47 inFig. 1 entsprechen kannund durch
eine Steuervorrichtung 114 gesteuert wird. Das Steuer-
ventil 110 kann in einigen anschaulichen Ausfiihrungs-
formen der Erfindung als Schieberventil mit einem Schie-
berkolben 112 ausgebildet sein, wobei die Steuervorrich-
tung 114 als eine Schieberkolbensteuerung umgesetzt
ist. Die Steuervorrichtung 114 steuert einen Hub des
Steuerventils 110, insbesondere des Schieberkolbens
112 im Steuerungsventil 110, falls das Steuerventil 110
als Schieberventil ausgebildet ist.

[0047] GemalR anschaulicher Ausfiihrungsformen der
Erfindung kann der Steuervorrichtung 114 ein Steuersi-
gnal zugefiihrt werden, welches einen Hub des Steuer-
ventils 110 steuert. Alternativ kann das Steuersignal in
der Steuervorrichtung auf Grundlage von externen Sig-
nalen steuern. Dazu kann die Steuervorrichtung 114 z.B.
mit einer Benutzereingabe, etwa einem Joystick oder
dergleichen verbunden sein, so dass das Steuerventil
110 durch einen Bediener gesteuert werden kann. Zu-
satzlich oder alternativ kann die Steuerung 114 zur au-
tomatischen Steuerung des Steuerventils 110 ausgebil-
det sein. Es wird angemerkt, dass die Steuervorrichtung
eine Logikeinheit entsprechend der Logikeinheit 44 aus
Fig. 1 umfassen oder damit verbunden sein kann, wobei
auf die vorangehende Beschreibung verwiesen wird.
[0048] Das Steuerungsventil 110 weist einen ersten
Versorgungsanschluss A, einen zweiten Versorgungs-
anschluss B, einen Druckanschluss P, einen ersten
Tankanschluss R1 und einen zweiten Tankanschluss R2
auf, wobei der zweite Tankanschluss R2 optional vorge-
sehen ist. In einigen alternativen Ausfiihrungsformen
kann lediglich einer der Tankanschliisse R1, R2 vorge-
sehen sein, z.B. der Tankanschluss R1.
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[0049] Entlang des Schieberkolbens 112 sind Schie-
berkolbenabschnitte ausgebildet, die einem ersten Zu-
stand | des Steuerventils 110, einem zweiten Zustand Il
des Steuerventils 110, einem dritten Zustand Il des Steu-
erventils 110 und einer Neutralposition N des Steuerven-
tils 110 entsprechen. Mit anderen Worten, die Zustande
I, I, und N kénnen entlang des Schieberkolbens bei-
spielsweise unterschiedlichen Hubwegabschnitten ei-
nes Hubwegs des Schieberkolbens 112 im Steuerventil
110 entsprechen. Dabei entspricht der erste Zustand |
beispielsweise einem ersten Hubwegabschnitt, der zwei-
ter Zustand |l einem zweiten Hubwegabschnitt, der dritte
Zustand Ill einem dritten Hubwegabschnitt und die Neu-
tralposition N entspricht einem vierten Hubwegabschnitt.
[0050] In einigen beispielhaften Ausfiihrungsformen
kann die Neutralposition N einer Nullstellung des Schie-
berkolbens 112 im Steuerventil 110 entsprechen. Der
erste Hubwegabschnitt gemal dem ersten Zustand |
kann beispielsweise einem Rechtshub relativ zur Neu-
tralposition N entlang des ersten Hubwegabschnitts ent-
sprechen. Der zweite Zustand Il kann beispielsweise ei-
nem Linkshub um den zweiten Hubwegabschnitt ent-
sprechen. Der dritte Zustand Il kann zum Beispiel einem
Linkshub um den dritten Hubwegabschnitt entsprechen,
wobei der Linkshub gemaR dem dritten Hubwegabschnitt
groRer ist als der Linkshub gemaf dem zweiten Hubwe-
gabschnitt. Dies stellt jedoch keine Beschrankung der
vorliegenden Erfindung dar, da eine beliebige Kombina-
tion der Zustande I, Il, Ill und N entlang des Schieberkol-
bens 112 ausgebildet sein kann.

[0051] Im Folgenden wird eine Funktion der einzelnen
Zustande des Steuerventils 110 gemalR Fig. 2 anhand
einiger anschaulicher Ausfiihrungsformen der Erfindung
detaillierter beschrieben.

[0052] Im ersten Zustand | kann entlang des ersten
Hubwegabschnitts ein erster Versorgungskanal zwi-
schen dem Druckanschluss P und dem zweiten Versor-
gungsanschluss B und ein erster Ablasskanal zwischen
dem ersten Versorgungsanschluss A und dem zweiten
Tankanschluss R2 bereitgestellt werden. Der erste Ver-
sorgungskanal zwischen dem Druckanschluss P und
dem zweiten Versorgungsanschluss B kann beispiels-
weise einen hubabhangigen Querschnitt aufweisen, der
mit zunehmendem Hub aus der Neutralposition N heraus
in den ersten Zustand | groRRer wird, so dass ein Mas-
senstrom, der am zweiten Versorgungsanschluss
[0053] B bereitgestellt durch ein Druckmittel, bspw. ein
Hydraulikfluid (etwa ein Hydraulikdl, Luft oder ein ande-
res geeignetes Fluid, das herkdmmlicherweise in hy-
draulischen Systemen eingesetzt wird), das durch den
ersten Versorgungskanal vom Druckanschluss P zum
zweiten Versorgunganschluss B stromt, zunimmt. Ge-
maR einiger anschaulicher Ausfiihrungsformen stellt der
hubabhangige Querschnitt des ersten Versorgungska-
nals einen Querschnitt entlang des Strémungspfades
des Druckmittels entlang dem ersten Versorgungskanal
zwischen dem zweiten Versorgungsanschluss B und
dem Druckanschluss P mit hubabhangig variierender
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Querschnittflache dar. Beispielsweise kann der Quer-
schnitt zwischen einer Schieberkante und einer Kante
von einer mit dem Versorgungsanschluss B verbunde-
nen Bohrung hubabhangig tber die Stellung des Schie-
bers eingestellt werden. Zum Beispiel kann der Quer-
schnittentlang des Hubwegs eine monoton zunehmende
bzw. abnehmende Querschnittflaiche aufweisen, wobei
die Querschnittflache von Null zu einem maximalen
Querschnitt zunimmt bzw. abnimmt.

[0054] Es wird angemerkt, dass der Ausdruck "Kanal"
eine Verbindung zwischen zwei Orten im Strdmungspfad
des Druckmittels darstellt, welches das Steuerventil zwi-
schen einem Eingangsanschluss und einem Ausgangs-
anschluss durchstromt. Zum Beispiel kann ein Kanal eine
Verbindung zwischen P und A oder zwischen P und B
oder zwischen A und R1 oder zwischen A und R2 oder
zwischen B und R1 oder zwischen B und R2 oder einem
Teilstlick der vorangehend genannten Verbindungspfa-
de darstellen.

[0055] Im zweiten Zustand Il kann entlang des zweiten
Hubwegabschnitts ein zweiter Versorgungskanal zwi-
schen dem Druckanschluss P und dem ersten Versor-
gungsanschluss A und ein zweiter Ablasskanal zwischen
dem zweiten Versorgungsanschluss B und dem ersten
Tankanschluss R1 bereitgestellt werden. Der zweite Ver-
sorgungskanal zwischen dem Druckanschluss P und
dem ersten Versorgungsanschluss A kann beispielswei-
se einen hubabhangigen Querschnitt aufweisen, der mit
zunehmendem Hub aus der Neutralposition heraus in
den zweiten Zustand Il gréRer wird, so dass ein Massen-
strom durch die zweite Versorgungsdiise vom Druckan-
schluss P zum ersten Versorgunganschluss A zunimmt,
wie vorangehend hinsichtlich des ersten Versorgungs-
kanals erlautert wurde.

[0056] Im Zustand lll kann weiterhin der zweite Ablass-
kanal entlang des dritten Hubwegabschnitts zwischen
dem zweiten Versorgungsanschluss B und dem ersten
Tankanschluss R1 vorgesehen sein, wobei weiterhin ei-
ne vierte Verbindung zwischen dem ersten Versorgungs-
anschluss A und dem Druckanschluss P ausgebildet sein
kann, wobei gemaR der vierten Verbindung der zweite
Versorgungskanal entlang des Hubwegabschnitts mit
dem ersten Ablasskanal Uberlagernd verbunden wird.
GemaR einiger anschaulicher Ausfiihrungsformen hierin
kann der erste und/oder zweite Ablasskanal einen hu-
babhéngigen Querschnitt aufweisen. Alternativ oder zu-
satzlich weist der erste Versorgungskanal und/oder der
zweite Versorgungskanal einen hubabhangigen Quer-
schnitt auf.

[0057] Die unterschiedlichen Zusténde | bis Ill eines
Steuerventils gemaR einiger anschaulicher Ausfiih-
rungsformen der Erfindung werden nachfolgend mit Be-
zug auf Fig. 3 beschrieben, in welcher Ventilkennlinien
eines Steuerventils gemal einiger anschaulicher Aus-
fuhrungsformen der Erfindung dargestellt sind. Das
Steuerventil weist dabei einen ersten Versorgungsan-
schluss, einen zweiten Versorgungsanschluss, einen
Druckanschluss und einen Tankanschluss auf. In einigen
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Beispielen kann das Steuerventil entsprechend dem
Steuerventil 110 in Fig. 2 ausgebildet sein.

[0058] Entlangder Abszisse des in Fig. 3 dargestellten
Kennliniendiagramms ist ein Hubweg H eines Steuer-
ventils dargestellt, wie z.B. des Schieberkolbens 112 im
Steuerventil 110. In einem Bereich um den Ursprung des
Diagramms entlang der Hubachse ist eine Neutralposi-
tion N angeordnet, in der im Wesentlichen kein Massen-
strom von einem Druckanschluss, z.B. P in Fig. 2, zu
Versorgungsleitungen, z.B. die Versorgungsleitungen A
und B in Fig. 2 , vorhanden ist. Dies kann in einigen an-
schaulichen Ausfiihrungsformen der Erfindung einer
Halteoperation einer Seilwinde entsprechen.

[0059] Nach links hin schlie3t sich dem Bereich N ein
erster Hubwegabschnitt entsprechend einem ersten Zu-
stand | (z.B. der Zustand |, der hinsichtlich Fig. 2 oben
beschrieben ist) an, wobei der erste Hubwegabschnitt in
Fig. 3 mit H1 bezeichnet ist. Nach rechts folgt auf den
Bereich N ein zweite Hubwegabschnitt entsprechend ei-
nem zweiten Zustand Il (z.B. der Zustand Il, der hinsicht-
lich Fig. 2 oben beschrieben ist), wobei der zweite Hub-
wegabschnittin Fig. 3 mitH2 bezeichnet ist. An den zwei-
ten Hubwegabschnitt H2 schlieRt sich weiterhin ein dritter
Hubwegabschnitt entsprechend einem dritten Zustand
Il (z.B. der Zustand llI, der hinsichtlich Fig. 2 oben be-
schrieben ist) an, wobei der dritte Hubwegabschnitt in
Fig. 3 mit H3 bezeichnet ist. Darstellungsgeman ergibt
dies entlang des Hubwegs H von links nach rechts die
Folge der Zustande |, N, Il, Ill. Es wird angemerkt, dass
dies keine Beschrankung der vorliegenden Erfindung
darstellt, da alternativ eine andere Anordnung der Zu-
stéande I, II, Il und N entlang des Hubwegs H gewahlt
sein kann, bspw. Ill, Il N, | oder eine andere Anordnung
erhalten durch eine geeignete Permutation von |, 11, I1I, N.
[0060] Entlang der Ordinate sind im Diagramm in Fig.
3 Massenstrome Q (genauer Q, und Qg, z.B. in I/min)
und Querschnitte A (genauer A, und Ag) von Diisen zwi-
schen dem Druckanschluss und den Versorgungsleitun-
gen hin dargestellt, wobei unter einem Querschnitt in die-
sem Zusammenhang eine Querschnittflache, z.B. in
mm2, zu verstehen ist.

[0061] In der Darstellung von Fig. 3 bezeichnet der
Massenstrom Qg insbesondere den Massenstrom vom
Druckanschluss, z.B. P in Fig. 2, zum zweiten Versor-
gungsanschluss, z.B. B in Fig. 2, wdhrend der Massen-
strom Q, den Massenstrom vom Druckanschluss, z.B.
P in Fig. 2, zum ersten Versorgungsanschluss, z.B. A in
Fig. 2 , bezeichnet.

[0062] In der Darstellung von Fig. 3 wird der Quer-
schnitt A einer Duse entlang der negativen Richtung der
Ordinate positiv aufgetragen. Hierbei bezeichnet der
Querschnitt Ag insbesondere den Querschnitt eines Ab-
lasskanals vom zweiten Versorgungsanschluss B zum
Tankanschluss R1, wahrend der Querschnitt A, den
Querschnitt eines Ablasskanals vom ersten Versor-
gungsanschluss A zum Tankanschluss R2 bezeichnet.
[0063] Wie sich aus dem Kennliniendiagramm in Fig.
3 ergibt, nimmt der Massenstrom Qg entlang des ersten
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Hubwegs H1 mit zunehmendem Hub im ersten Zustand
| zu. Dies bedeutet, dass mit zunehmendem Hub im ers-
ten Zustand | (in Fig. 3 nach links entlang der Abszisse)
der Querschnitt einer Versorgungsdiise zwischen dem
Druckanschluss, z.B. P in Fig. 2 , und dem zweiten Ver-
sorgungsanschluss, z.B. B in Fig. 2, grofier wird. Weiter-
hinistim ersten Zustand | ein Ablasskanal zwischen dem
ersten Versorgungsanschluss, z.B. A in Fig. 2, und ei-
nem Tankanschluss, z.B. R1 oder R2 in Fig. 2, ausge-
bildet, dessen Querschnitt mit zunehmendem Hub ent-
lang des Hubwegabschnitts H1 zunimmt.

[0064] GemaR einiger anschaulicher Ausfiihrungsfor-
men ist im zweiten Zustand Il des Steuerventils ist zwi-
schen dem Druckanschluss, z.B. P in Fig. 2, und dem
ersten Versorgungsanschluss, z.B. Ain Fig. 2 , ein Ver-
sorgungskanal ausgebildet, dessen Querschnitt hubab-
hangig ist. Insbesondere nimmt der Querschnitt des Ver-
sorgungskanals mit zunehmendem Hub entlang des
Hubwegabschnitts H2 (in Fig. 3 nach rechts) zu, bis der
maximale Querschnitt erreicht ist, d.h. ein maximaler
[0065] Massenstrom zwischen dem Druckanschluss,
z.B. Pin Fig. 2, und dem ersten Versorgungsanschluss,
z.B.Ain Fig. 2, ausgebildetist. Gleichzeitig wird zwischen
dem zweiten Versorgungsanschluss, z.B. B in Fig. 2, und
einem Tankanschluss, z.B. R1 oder R2 in Fig. 2, ein Ab-
lasskanal ausgebildet, dessen Querschnitt hubabhangig
entlang des Hubwegabschnitts H2 (in Fig. 3 nach rechts)
zunimmt.

[0066] Mit zunehmendem Hub entlang des Hubwe-
gabschnitts H2, insbesondere mit Eintritt in den Hubwe-
gabschnitt H3, geht das Steuerventil in den dritten Zu-
stand Il Gber. Hier wird der Versorgungskanal zwischen
dem Druckanschluss, z.B. P in Fig. 2, und dem ersten
Versorgungsanschluss, z.B. A in Fig. 2, durch eine Re-
gelung des Steuerventils, z.B. mittels einer Messdrossel
und einer Druckwaage verbunden mit einem Schieber-
kolben, geregelt, so dass sich mit zunehmendem Hub
im Hubwegabschnitt H3 eine Verkleinerung des Quer-
schnitts des Versorgungskanals ergibt. Dabei ist das
Steuerventil derart konfiguriert, dass ein Absenken des
Massenstroms durch die Duse aufein konstantes Niveau
abgesenkt, bei dem der Querschnitt der Dise im Steu-
erventil konstant bleibt und sich eine lastunabhangige
Massenstromregelung einstellt. Es ist moglich, dass aus
Stabilitdtsgriinden oder aus Griinden der Minimierung
der Verlustleistung eine fallender oder steigender Verlauf
anstelle des konstanten Verlaufs der Kennlinie durch ei-
ne entsprechende Ausgestaltung des Steuerventils de-
finiert werden kann.

[0067] Im dritten Zustand Ill wird der Versorgungska-
nal zwischen dem Druckanschluss und dem ersten Ver-
sorgungsanschluss mit einem Ablasskanal iberlagernd
verbunden, der zwischen dem ersten Versorgungsan-
schluss A und einem Tankanschluss, z.B. R1 oder R2 in
Fig. 2, gebildet ist. Dieser den Massenstrom zwischen
dem Druckanschluss, z.B. P in Fig. 2, und dem ersten
Versorgungsanschluss, z.B. A in Fig. 2, Uberlagernder
Ablasskanal kann einen hubabhangigen Querschnitt auf-
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weisen, so dass effektiv der Massenstrom vom Druck-
anschluss, z.B. P in Fig. 2, zum ersten Versorgungsan-
schluss, z.B. A in Fig. 2, mit zunehmendem Querschnitt
abgesenkt werden kann. Hierbei kann der Massenstrom
Qp zwischen dem Druckanschluss, z.B. P in Fig. 2 , und
dem ersten Versorgungsanschluss, z.B. Ain Fig. 2, ent-
lang des Hubwegs H3 innerhalb eines Hubwegab-
schnitts a auf ein konstantes minimales Niveau im Zu-
stand Il abgesenkt werden, das entlang eines sich an
den Hubwegabschnitt a anschlieBenden weiteren Hub-
wegabschnitt b des Hubwegs H3 im Wesentlichen kon-
stant ist und der Leckage des Motors entsprechen kann.
In einigen anschaulichen Ausfiihrungsformen kann der
Kennlinienverlauf von Q, in Fig. 3 z.B. entlang des Hub-
wegs H3 gréer Null sein oder weiterhin entlang des Hub-
wegabschnitts b im Zustand Il allm&hlich auf einen vor-
gegebenen Wert gréfier Nullabgesenkt oder entlang des
Hubwegabschnitts b auf einen vorgegebenen Wert er-
héht werden kann. In einem Hubwegabschnitt ¢, der sich
an den Hubwegabschnitt b anschlie3t, wird ein hubab-
hangiger Querschnitt eines Ablasskanals zu einem der
Tankanschlisse R1 oder R2 hin gedffnet, wie anhand
der Linie A, in Fig. 3 entlang des Hubwegabschnitts ¢
dargestellt ist. Hierbei andert sich die Querschnittflache
des Ablasskanals entlang des Hubwegabschnitts ¢ hu-
babhéngig, insbesondere wird die Querschnittflaiche des
Ablasskanals mit steigendem Hub im Hubwegabschnitt
c groRer.

[0068] In anschaulichen Ausfiihrungsformen einer
Seilwinde kann eine Seilwinde im Hubwegabschnitt a
des Zustands Il zum Aufwickeln eines Seils betrieben
werden. Im Hubwegabschnitt b wird das Seil (mit einer
bestimmten Seilwindenzugkraft oder einem bestimmten
hydraulischen Druck fir den Hydromotor der Seilwinde)
straff gehalten. Im Hubwegabschnitt ¢ kann ein Abwi-
ckeln des Seils erfolgen, wenn eine ziehende Last von
AulRen auf die Seilwinde wirkt.

[0069] In beispielhaften Anwendungen, in denen z.B.
ein Schreitbagger mittels eines Seils an einem Hang teil-
weise befestig ist und sich mit einer Schreitbewegung
hangabwaérts bewegt, kann fiir die Mooring-Funktion der
Hubwegabschnitt ¢ verwendet werden, wobei z.B. der
gesamte Versorgungszufluss des Mooringventils (vgl.
Q, in Fig. 3) und ein erheblich gréRerer Anteil vom Hy-
droverbraucher, z.B. 100 I/min, Gber den Ablasskanal
(vgl. A, in Fig. 3) abflieBen kann.

[0070] GemaR einiger anschaulicher Ausfiihrungsfor-
men kann das Steuerventil, wie es hinsichtlich der Fig.
1, Fig. 2 und Fig. 3 beschrieben ist, ein CAN-Bus Ventil
mit Elektronik sein kann. Dies erlaubt eine erhdhte Sys-
temsicherheit bei weniger Verdrahtungskosten und ei-
nem sehr groRen Bedienkomfort, wobei die Software der
Elektronik einfach und optimal an Konfigurationen von
hydraulischen Verbrauchern, z.B. eine Seilwinde oder
ein Hydraulikzylinder, angepasst werden kdnnen.
[0071] In einigen anschaulichen Ausfiihrungsformen
kann im Prinzip ein Steuerventil fiir einen durch einen
hydraulischen Motor betriebenen hydraulischen Ver-
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braucher bereitgestellt werden, wobei das Steuerventil
einen ersten Tankanschluss, einen Druckanschluss, ei-
nen ersten Versorgungsanschluss fir eine erste Versor-
gungsleitung des hydraulischen Motors, einen zweiten
Versorgungsanschluss fir eine zweite Versorgungslei-
tung des hydraulischen Motors und einen Schieberkol-
ben aufweist, dessen Hubweg im Steuerventil drei un-
terschiedliche Hubwegbereiche aufweist, wobei entlang
eines ersten Hubwegbereichs ein erster Versorgungska-
nal zwischen dem Druckanschluss und dem ersten Ver-
sorgungsanschluss und eine erste Verbindung zwischen
dem zweiten Versorgungsanschluss und dem ersten
Tankanschluss bereitgestellt werden kann, wobei ent-
lang eines zweiten Hubwegbereichs ein zweiter Versor-
gungskanal zwischen dem Druckanschluss und dem
zweiten Versorgungsanschluss und eine zweite Verbin-
dung zwischen dem ersten Druckanschluss und dem ers-
ten Tankanschluss bereitgestellt werden kann, und die
Mooring-Funktion entlang eines dritten Hubwegbereichs
bereitgestellt wird, der eine dritte Verbindung zwischen
dem ersten Versorgungsanschluss und dem ersten
Tankanschluss und eine vierte Verbindung zwischen
dem zweiten Versorgungsanschluss und dem Druckan-
schluss ausbildet, wobei die vierte Verbindung entlang
des dritten Hubwegbereichs durch einen ersten Ablass-
kanal mit hubabhéngigem Querschnitt tberlagert wird,
der den zweiten Versorgungsanschluss mit der ersten
Tankanschluss oder einem zweiten Tankanschluss ver-
bindet.

[0072] In einigen anschaulichen Beispielen kann die
erste Verbindung und/oder die zweite Verbindung einen
eigenen Ablasskanal mit hubabhangigem Querschnitt
bilden.

[0073] In einigen anschaulichen Beispielen kann die
dritte Verbindung und/oder die vierte Verbindung einen
eigenen Versorgungskanal mit hubabhangigem Quer-
schnitt bilden.

Patentanspriiche

1. Steuerventil (49; 110) fir ein hydraulisches Aggre-
gat, wobei das Steuerventil (49; 110) einen ersten
Zustand (1) fur ein kontinuierliches Ausgeben eines
Druckmittels an einen hydraulischen Verbraucher,
insbesondere eine durch einen hydraulischen Motor
(47) betriebene Seilwinde (5) mit Mooringfunktion
oder einen Hydraulikzylinder, wobei ein mit dem hy-
draulischen Verbraucher zu verbindender Versor-
gungsanschluss (B) des Steuerventils Gber einen
Versorgungskanal mit einem Druckanschluss (P)
verbunden ist, und einen zweiten Zustand (ll) um-
fasst, in dem der Versorgungsanschluss (B) tber ei-
nen Ablasskanal des Steuerventils (49; 110) mit ei-
nem Tankanschluss (R1; R2) des Steuerventils (49;
110) verbunden ist, wobei das Steuerventil (49; 110)
einen dritten Zustand (lll) mit einem entsprechenden
Hubweg (H3) umfasst, entlang dem der Versor-
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gungskanal mit dem Ablasskanal Gberlagernd ver-
bunden wird, wobei der Versorgungskanal und/oder
der Ablasskanal eine hubabhangige Querschnittfla-
che aufweist,

wobei das Steuerventil (49; 110) einen Schieberkol-
ben (112) umfasst,

wobei der Schieberkolben (112) derart ausgebildet
ist, dass ein Massenstrom am Versorgungsan-
schluss (B) entlang des gesamten Hubwegs (H3)
des dritten Zustands (lll) gréRer Null ist, und
dadurch gekennzeichnet, dass

der Massenstrom am Versorgungsanschluss (A)
entlang eines Abschnitts des Hubwegs (H3) des drit-
ten Zustands (l1) auf ein konstantes Restniveau ab-
senkbar ist.

Steuerventil (49; 110) nach Anspruch 1, wobei der
dritte Zustand (l1l) zur Massenstrom- und Druckre-
gelung ausgebildet ist.

Steuerventil (49; 110) nach Anspruch 2, wobei der
dritte Zustand einen ersten Hubwegabschnitt (a) und
eine zweiten Hubwegabschnitt (b) aufweist, der von
einer Neutralposition (N) weg einen gréfReren Hub
aufweist, als ein dem ersten Hubwegabschnitt (a)
entsprechender Hub relativ zur Neutralposition (N),
und wobei der am Versorgungsanschluss (B) aus-
gegebene Massenstrom Uber den zweiten Hubwe-
gabschnitt (b) auf ein konstantes Niveau gréRer Null
regelbar ist..

Steuerventil (49; 110) nach Anspruch 3, wobei sich
die Querschnittflache des Ablasskanals entlang ei-
nes sich an den zweiten Hubwegabschnitt (b) an-
schlieenden dritten Hubwegabschnitts (c) hubab-
hangigen andert und sich insbesondere die Quer-
schnittflache des Ablasskanals entlang des dritten
Hubwegabschnitts (c) mit steigendem Hub vergro-
Rert.

Steuerventil (49; 110) nach einem der Anspriiche 2
bis 4, wobei der dritte Zustand (lll) aus einer Neu-
tralposition (N) des Steuerventils (49; 110) weg nach
einem dem zweiten Zustand (Il) entsprechenden
weiteren Hubweg (H2) in einem Bereich von 20%
bis 60% des gesamten Hubwegs (H) beginnt.

Steuerventil (49; 110) nach einem der Anspriiche 1
bis 5, wobei der hydraulische Verbraucher eine Seil-
winde (5) mit Mooringfunktion ist und der erste Zu-
stand (1) zum kontinuierlichen Abwickeln oder Aus-
geben eines Seils (3) durch die Seilwinde (5) und
der zweite Zustand (Il) zu einem kontinuierlichen
Aufwickeln des Seils (3) durch die Seilwinde (5) aus-
gebildet ist.

Steuerventil (49; 110) nach einem der Anspriiche 1
bis 6, wobei das Steuerventil (49; 110) ein CAN-Bus
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Ventil mit Elektronik ist.

Steuerventil (49; 110) nach einem der Anspriiche 1
bis 7, wobei im dritten Zustand (lll) zwischen dem
Druckanschluss (P) und dem Versorgungsan-
schluss (B) ein maximaler Massenstrom aus einem
Bereich von 90 I/min bis 110 I/min auf einen konstan-
ten Restmassenstrom aus einem Bereich von 51/min
bis 15 I/min hubabhéngig abgesenkt werden kann.

System mit einem Steuerventil (49; 110) nach einem
der Anspriiche 1 bis 8, ferner umfassend eine Steu-
ervorrichtung (44, 114), die zur automatischen Steu-
erung des Steuerventils (49; 110) wenigstens ent-
lang des Hubwegs (H3) des dritten Zustands (I1l) auf
Grundlage von einem externen Signal ausgebildet
ist, das einen Druck und/oder eine Last am hydrau-
lischen Verbraucher, insbesondere im Falle einer
Seilwinde (5) eine Windenlast und/oder eine Seil-
zugkraft und/oder eine Seilgeschwindigkeit
und/oder eine von der Seilwinde (5) ausgegebene
oder abgewickelte Seillange bezeichnet, so dass ein
am Versorgungsanschluss (B) ausgegebener Druck
auf einen vorgebaren Druck einregelbar ist.

System nach Anspruch 9, ferner umfassend eine
Sensoranordnung (50, 51, 54) zum Erfassen von we-
nigstens einem Istwert-Signal auf Grundlage des ex-
ternen Signals, wobei die Steuervorrichtung (44,
114) zur automatischen Bestimmung einer Abwei-
chung des wenigstens einen Istwert-Signals von we-
nigstens einem Sollwert-Signal und zur Steuerung
des Steuerventils (49; 110) ausgebildet ist, so dass
die Abweichung minimiert wird.

System nach Anspruch 10, wobei die Sensoranord-
nung (50, 51, 54) einen Drucksensor umfasst, und
die Steuervorrichtung (44, 114) zum Bestimmen ei-
ner Abweichung eines Ist-Drucks am oder nach dem
Versorgungsanschluss (B) von einem Soll-Druck
konfiguriert ist.

Seilwindensystem (1), umfassend eine Seilwinde (5)
mit einer Mooringfunktion fiir ein Schiff oder ein Pis-
tenpflegefahrzeug oder einen Kran oder einen Bag-
ger, insbesondere ein Schreitbagger, einen hydrau-
lischen Motor (47) zum Betreiben der Seilwinde (5)
und ein Steuerventil (49; 110) nach einem der An-
spruche 1 bis 8 und/oder ein System nach einem der
Anspriche 9 bis 11.

Claims

Control valve (49; 110) for a hydraulic device, where-
in the control valve (49; 110) comprises a first state
(I) for continuously delivering a pressure medium to
a hydraulic consumer, in particular a cable winch (5)
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with mooring function operated by a hydraulic motor
(47) or a hydraulic cylinder, a supply port (B) of the
control valve to be connected to the hydraulic con-
sumer being connected to a pressure port (P) via a
supply duct, and a second state (ll), in which the
supply port (B) is connected to a tank connection
(R1; R2) of the control valve (49; 110) via a discharge
duct of the control valve (49; 110), wherein the con-
trol valve (49; 110) comprises a third state (lll) with
a corresponding stroke path (H3) along which the
supply duct is connected to the discharge duct in a
superimposed manner, wherein the supply duct
and/or the discharge duct have a stroke-dependent
cross-sectional area, wherein the control valve (49;
110) comprises a slide piston (112),

the slide piston (112) being designed such that a
mass flow at the supply port (B) is greater than zero
along the entire stroke path (H3) of the third state
(1), and

characterized in that

the mass flow at the supply port (A) can be reduced
to a constant residual level along a section of the
stroke path (H3) of the third state (llI).

Control valve (49; 110) according to claim 1, wherein
the third state (lll) is formed for mass flow and pres-
sure control.

Control valve (49; 110) according to claim 2, wherein
the third state has a first stroke path section (a) and
a second stroke path section (b) which has a greater
stroke away from a neutral position (N) than a stroke
relative to the neutral position (N) corresponding to
thefirststroke path section (a), and wherein the mass
flow output at the supply port (B) is controllable to a
constant level greater than zero via the second
stroke path section (b).

Control valve (49; 110) according to Claim 3, wherein
the cross-sectional area of the discharge ductchang-
es stroke-dependently along a third stroke path sec-
tion (c) adjoining the second stroke path section (b)
and, in particular, the cross-sectional area of the dis-
charge duct increases along the third stroke path
section (c) with increasing stroke.

Control valve (49; 110) according to one of claims 2
to 4, wherein the third state () starts from a neutral
position (N) of the control valve (49; 110) away after
a further stroke (H2) corresponding to the second
state (Il) in a range of 20% to 60% of the total stroke

(H).

Control valve (49; 110) according to one of claims 1
to 5, wherein the hydraulic consumer is a rope winch
(5) having a mooring function and the first state (1)
is adapted for continuously unwinding or discharging
arope (3) through the rope winch (5) and the second
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state (1) is adapted for continuously winding the rope
(3) through the rope winch (5).

A control valve (49; 110) according to any one of
claims 1 to 6, wherein the control valve (49; 110) is
a CAN bus valve having electronics.

Control valve (49; 110) according to one of claims 1
to 7, wherein in the third state (lll) between the pres-
sure port (P) and the supply port (B) a maximum
mass flow can be reduced from a range from 90 I/min
to 110 I/min to a constant residual mass flow from a
range from 5 I/min to 15 I/min depending on the
stroke.

System having a control valve (49; 110) according
to any one of claims 1 to 8, further comprising a con-
trol device (44, 114) adapted to automatically control
the control valve (49; 110) at least along the stroke
path (H3) of the third state (lll) on the basis of an
external signal which designates a pressure and/or
a load at the hydraulic consumer, in particular in the
case of a cable winch (5) a winch load and/or a cable
pulling force and/or a cable speed and/or a cable
length output or unwound from the cable winch (5),
so that a pressure output at the supply port (B) can
be adjusted to a predeterminable pressure.

System according to claim 9, further comprising a
sensorarrangement (50, 51, 54) for detecting atleast
one actual value signal based on the external signal,
wherein the control device (44, 114) is adapted for
automatically determining a deviation of the at least
one actual value signal from at least one set value
signal and for controlling the control valve (49; 110)
so that the deviation is minimized.

System according to claim 10, wherein the sensor
assembly (50, 51, 54) comprises a pressure sensor,
and the control device (44, 114) is configured to de-
termine a deviation of an actual pressure at or down-
stream of the supply port (B) from a set pressure.

Cable winch system (1) comprising a cable winch
(5) having a mooring function for a ship or snow
groomer or crane or excavator, in particular a walking
excavator, a hydraulic motor (47) for operating the
cable winch (5) and a control valve (49; 110) accord-
ing to any one of claims 1 to 8 and/or a system ac-
cording to any one of claims 9 to 11.

Revendications

Valve de régulation (49; 110) pour unité hydraulique,
ladite valve de régulation (49; 110) comprenant un
premier état (I) pour une distribution continue d’un
fluide de pression a un consommateur hydraulique,

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

12

en particulier a un treuil (5) entrainé par un moteur
hydraulique (47) et avec une fonctionnalité d’amar-
rage ou a un veérin hydraulique, un raccordement
d’alimentation (B), qui est apte a étre raccordé audit
consommateur hydraulique, de ladite valve de régu-
lation étant en communication avec un raccorde-
ment de pression (P) par un canal d’alimentation, un
deuxieme état (II) dans lequel ledit raccordement
d’alimentation (B) est en communication avec un
raccordement de réservoir (R1; R2) de ladite valve
de régulation (49; 110) par un canal d’évacuation de
ladite valve de régulation (49; 110), et un troisieme
état (Ill) présentant une distance de course corres-
pondante (H3) le long de laquelle ledit raccordement
d’alimentation est mis en communication avec ledit
canal d’évacuation de fagon superposée, ledit rac-
cordement d’alimentation et/ou ledit canal d’évacua-
tion présentant une aire de section transversale qui
est dépendante de la distance de course parcourue,
ladite valve de régulation (49; 110) comportant un
tiroir (112),

ledit tiroir (112) étant realisé de fagon qu’un débit
massique au niveau dudit raccordement d’alimenta-
tion (B) est supérieur a zéro le long de la distance
de course entiére (H3) dudit troisieme état (lll), et
caractérisée en ce que

au niveau dudit raccordement d’alimentation (A) on
peut abaisser, le long d’'une portion de course (H3)
dudit troisieme état (lll), le débit massique a un taux
subsistant constant.

Valve de régulation (49; 110) selon la revendication
1, dans laquelle ledit troisieme état (lll) est realisé
pour effectuer une régulation du débit massique ou
de la pression.

Valve de régulation (49; 110) selon la revendication
2, dans laquelle ledit troisiéme état comporte une
premiere portion de course (a) et une deuxiéme por-
tion de course (b) qui, a partir d’'une position neutre
(N), présente une distance de course supérieure a
une distance de course correspondante a la premie-
re portion de course (a) par rapport a la position neu-
tre (N), le débit massique distribué au niveau dudit
raccordement d’alimentation (B) étant, a travers la-
dite deuxiéme portion de course (b), apte a étre réglé
a un taux constant supérieur a zéro.

Valve de régulation (49; 110) selon la revendication
3, dans laquelle I'aire de section transversale du ca-
nal d’évacuation varie en fonction de la distance de
course parcourue le long d’une troisieme portion de
course (c¢) qui suit la deuxieme portion de course (b),
et en particulier I'aire de section transversale du ca-
nal d’évacuation augmente le long de la troisieme
portion de course (c) en fonction d’'une augmentation
de la distance de course parcourue.
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Valve de régulation (49; 110) selon 'une quelconque
des revendications 2 a 4, dans laquelle ledit troisie-
me état (Ill), a partir d’'une position neutre (N) dudit
valve de régulation (49; 110) aprés une distance de
course ultérieurement parcourue (H2) qui corres-
pond a un deuxiéme état (Il), commence dans une
plage de 20% a 60% de la distance totale de course.

Valve de régulation (49; 110) selon 'une quelconque
des revendications 1 a 5, dans laquelle le consom-
mateur hydraulique est un treuil (5) comportant une
fonctionnalité d’amarrage, ledit premier état (1) étant
réalisé pour dérouler ou émettre un céable (3) par le
treuil (5) de fagon continue et ledit deuxieme état (I1)
étant réalisé pour enrouler un céble (3) par le treuil
(5) de fagon continue.

Valve de régulation (49; 110) selon 'une quelconque
des revendications 1 a 6, dans laquelle ladite valve
de régulation (49; 110) est une valve comportant un
bus CAN et équipement électronique.

Valve de régulation (49; 110) selon 'une quelconque
des revendications 1 a 7, dans laquelle dans ledit
troisieme état (ll) on peut abaisser le débit entre le
raccordement de pression (P) et le raccordement
d’alimentation (B) depuis un débit massique maxi-
mal situé dans une plage de 90 I/min a 110 I/min
jusqu’aun débitmassique d’un taux subsistant cons-
tant situé dans une plage de 5 I/min a 15 I/min.

Systeme comprenant une valve de régulation (49;
110) selon 'une quelconque des revendications 1 a
8, comprenant en outre un dispositif de contréle (44,
144) qui est réalisé pour effectuer un contréle auto-
matique de ladite valve de régulation (49; 110) au
moins le long de la distance de course (H3) dudit
troisieme état (lll) basé sur un signal externe qui in-
dique une pression et/ou une charge sur le consom-
mateur hydraulique, en particulier dans le cas d’un
treuil (5) une charge sur le treuil et/ou une force de
traction du céble et/ou une vitesse du cable et/ou
une longueur de cable émise ou déroulée parle treuil
(5) de sorte qu’il est possible de réguler une pression
de sortie a une pression spécifiable au niveau dudit
raccordement d’alimentation (B).

Systeéme selon la revendication 9, comprenant en
outre un ensemble de capteurs (50, 51, 54) pour
détecter le signal de valeur réelle sur la base du si-
gnal externe, ledit dispositif de contréle (44, 144)
étant réalisé pour déterminer de fagon automatique
une déviation dudit au moins un signal de valeur réel-
le depuis au moins un signal de valeur cible et pour
contréler ladite valve de régulation (49; 110) de ma-
niére que ladite déviation est minimisée.

Systeme selon la revendication 10, dans lequel ledit
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12.

24

ensemble de capteurs (50, 51, 54) comporte un cap-
teur de pression et ledit dispositif de controle (44,
144) est configuré pour déterminer une déviation
d’une pression réelle depuis une pression cible au
niveau de ou en aval dudit raccordement d’alimen-
tation (B).

Systeme de treuil (1) comprenant un treuil (5) avec
une fonctionnalité d’amarrage pour un bateau ou un
véhicule d’entretien des pistes ou une grue ou une
pelleteuse, en particulier une pelle marchante, un
moteur hydraulique (47) pourI'entrainement du treuil
(5) et une valve de régulation (49; 110) selon l'une
quelconque des revendications 1 a 8 et/ou un sys-
téme selon l'une quelconque des revendications 9
a11.
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