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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betrei-
ben eines Arbeitsmoduls, insbesondere eines Hydrau-
likgreifers, welcher beim Abbohren eines Bohrloches
mit einem Kraftdrehkopf und einem Bohrgestange zur
Beseitigung von Hindernissen, beispielsweise von Fels-
gestein, Findlingen etc., eingesetzt wird.

[0002] Bisher ist es Uiblich, beim Auftreffen des Bohr-
gestanges auf ein Hindernis ein Spezialgerat einzuset-
zen, durch welches das Hindernis entfernt wird. In der
Regel wird ein Greiferwerkzeug, beispielsweise ein Hy-
draulikgreifer, eingesetzt, welches mit einem zusatzli-
chen Gerat zum Greiferwerkzeug betrieben wird.
[0003] Das zusatzliche Gerat mufs am Bohrloch be-
reitgestellt werden.

[0004] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein
Verfahren zum Betreiben eines Arbeitsmoduls, bei-
spielsweise eines Hydraulikgreifers, und eine Vorrich-
tung zu schaffen, welche ein Abbohren und das Besei-
tigen von Hindernissen in einem Bohrloch in geratetech-
nischer Hinsicht und bezogen auf den Zeit- und Kosten-
aufwand aufierordentlich effizient gestalten.

[0005] VerfahrensmaRig wird die Aufgabe durch die
Merkmale des Anspruchs 1 und vorrichtungsmaRig
durch die Merkmale des Anspruchs 6 geldst.

[0006] Vorteilhafte und zweckméaRige Ausgestaltun-
gen sind in den Unteranspriichen sowie in der Figuren-
beschreibung enthalten.

[0007] Ein wesentlicher Grundgedanke der Erfindung
besteht darin, ein Arbeitsmittel einzusetzen, welches
derart ausgebildet ist, dal® mechanische GréRen, nam-
lich Drehmoment M und Drehzahl n, beispielsweise ei-
nes Kraftdrehkopfes mit Bohrgestange, wahlweise und
flr eine vorgebbare Zeitdauer in hydraulische Leistung
umwandelt. Die hydraulische Leistung wird auf ein Ar-
beitsmodul, beispielsweise auf einen Hydraulikgreifer,
mit Hilfe einer Hydraulikleitung Ubertragen, wozu das
Arbeitsmodul mit dem Arbeitsmittel verbunden wird.
[0008] Grundsatzlich kann als Arbeitsmodul jedes hy-
draulisch betatigbare Aggregat oder Gerat bzw. Werk-
zeug eingesetzt werden. Als bevorzugtes Anwendungs-
gebiet des erfindungsgemaRen Verfahrens und der Vor-
richtung wird die Ubertragung von Drehmoment und
Drehzahl eines Kraftdrehkopfes mit einer Kellystange in
einen Hydraulikgreifer als Arbeitsmodul betrachtet.
Drehzahl und Drehmoment der Kellystange werden
Uber ein zusatzliches Arbeitsmittel auf den Hydraulik-
greifer Ubertragen. Das Arbeitsmittel ist derart ausgebil-
det und zwischen Bohrgestdnge und Hydraulikgreifer
angeordnet, daR Drehzahl und Drehmoment durch An-
derung der Drehrichtung in hydraulische Leistung um-
gewandelt wird. Diese hydraulische Leistung wird dem
Hydraulikgreifer zur Auslibung wenigstens einer weite-
ren Funktion zugefihrt.

[0009] Wesentlich ist die Versorgung der Schliel3zy-
linder des Hydraulikgreifers mit Hydraulikflissigkeit mit
Hilfe einer Hydraulikpumpe, welche von dem Bohrge-
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stdnge angetrieben wird. Gleichzeitig ist vorgesehen,
daf} der Hydraulikkopf, welcher mit dem Bohrgesténge
verbunden ist, die Drehbewegungen des Bohrgestan-
ges auf das Arbeitsmodul, z.B. auf den Hydraulikgreifer,
Ubertragt. Nach dem Absenken des Greifers auf die
Bohrlochsohle kénnen die gedffneten Greiferschaufeln
in den Boden gedreht werden.

[0010] In einer bevorzugten Ausbildung weist der Hy-
draulikkopf ein Getriebe auf, welches die Drehzahl des
Bohrgestédnges um einen Faktor i erhdht und gleichzei-
tig das Drehmoment des Bohrgestanges um den glei-
chen Faktor reduziert. Zwischen dem Getriebe und der
Hydraulikpumpe ist ein Freilauf angeordnet, welcher ei-
ne Drehzahlubertragung in die Hydraulikpumpe in einer
ersten Drehrichtung zulaRt, jedoch in der entgegenge-
setzten Drehrichtung sperrt. Nach dem Absenken des
Hydraulikgreifers auf die Bohrlochsohle kénnen die ge-
offneten Greiferschaufeln in einer Drehrichtung des
Bohrgesténges in den Boden gedreht werden. In der
entgegengesetzten Drehrichtung wird die Hydraulik-
pumpe angetrieben und Hydraulikzylinder des Arbeits-
moduls betétigt, in denen Hydraulikflissigkeit von der
Hydraulikpumpe in die Hydraulikzylinder geférdert wird.
[0011] Zur Offnung der Greiferschaufeln ist ein We-
geventil vorgesehen, welchem eine Umschaltfunktion
zur Umkehrung des Hydraulikflissigkeitsstroms zuge-
ordnet ist.

[0012] ZweckmaRigerweise werden Zug- und Druck-
krafte, welche von dem Bohrgesténge auf den Hydrau-
likgreifer ausgelibt werden, zum Umschalten des We-
geventils genutzt. In einer vorteilhaften Ausbildung ist
eine federvorgespannte Schaltnocke an einem Schalt-
gehause vorgesehen, Uber welches eine axiale Ver-
schiebung zwischen Bohrgestdnge und Arbeitsmodul
erfolgt.

[0013] Wenn das Arbeitsmodul bzw. der Hydraulik-
greifer mit Felsgestein u.a. gefiillt ist, wird er Uiber das
Bohrgesténge an die Oberflache beférdert. Es ist vor-
teilhaft, wenn der Hydraulikgreifer gegen einen An-
schlag am Kraftdrehkopf gezogen werden kann. Durch
die ausgeubten Zugkrafte wird das Wegeventil entspre-
chend geschaltet und die Drehbewegung des Bohrge-
stanges in hydraulische Energie zum Offnen der Grei-
ferschaufeln umgewandelt.

[0014] Das erfindungsgemale Arbeitsmittel zwi-
schen einem Aggregat, dessen Drehmoment und Dreh-
zahl Ubertragen wird, beispielsweise einen Kraftdreh-
kopf, und einem Arbeitsmodul, beispielsweise einem
Bohrgreifermodul, ist fiir Hydraulikverbraucher im wei-
testen Sinne einzusetzen. Neben dem bevorzugten
Greifermodul oder Hydraulikgreifer kdnnen auch hy-
draulisch angetriebene Pumpen, Schlagwerke oder Mo-
toren Uber einen Drehantrieb mit Umfangs- und An-
druckskraft drehbewegt und durch Anderung der Dreh-
richtung hydraulisch bewegt, beispielsweise ver-
schwenkt werden.

[0015] Die Erfindung wird nachstehend anhand einer
Zeichnung weiter erlautert; in dieser zeigen
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Fig. 1 einen Hydraulikkopf einer erfindungs-
geméRen Vorrichtung zur Ubertragung
von Drehmoment und Drehzahl eines
Kraftdrehkopfes mit Bohrgesténge in
ein Arbeitsmittel;

Fig.2und 3  den Hydraulikkopf nach Fig. 1 in unter-
schiedlichen Schaltzustanden;

Fig. 4 eine erfindungsgemafe Vorrichtung mit
einem Hydraulikgreifer als Arbeitsmo-
dul und koaxial zu einem Hydraulikkopf
angeordneten Hydraulikzylindern und
Fig. 5 eine erfindungsgemalie Vorrichtung mit
einem Hydraulikgreifer als Arbeitsmo-
dul und mit in einer axialen Verlange-
rung eines Hydraulikkopfes angeordne-
ten Hydraulikzylindern.

[0016] Fig. 1 zeigt einen Hydraulikkopf 3, welcher als
ein Arbeitsmittel hydraulische Leistung aus uUber ein
Bohrgesténge 2 zu einer Bohrlochsohle gefiihrten me-
chanischen Groflen, dem Drehmoments M und der
Drehzahl n des Bohrgesténges 2, erzeugt. Das Bohrge-
sténge 2 ist drehfest mit einem Kraftdrehkopf (nicht dar-
gestellt), welcher ein Aggregat 2 darstellt, dessen Dreh-
moment M und Drehzahl n Ubertragen und in hydrauli-
sche Leistung umgewandelt werden soll, verbunden.
[0017] Der Hydraulikkopf 3 weist einen drehfest mit
einem Kupplungssttick des Bohrgesténges 2 verbunde-
nen Kopfdeckel 21 auf, an welchen sich lber eine La-
gereinheit 31 ein Kopfgehause 17 anschlief3t. Mit dem
drehbeweglichen Kopfgehduse 17 verbunden sind ein
Getriebe 7, ein Freilauf 11 und eine Hydraulikpumpe 9,
welche vom Kopfgehause 17 umgeben werden. Ein
Schaltgehduse 15, welches bodenseitig ein Schaltele-
ment, z.B. eine federvorgespannte Schaltnocke 16, auf-
weist und das Kopfgehause 17 umgibt, mit dem es dreh-
fest verbunden ist, wird Gber ein Arbeitsmodul 5 (siehe
Fig. 4 und 5), welches auf einer Bohrlochsohle (nicht
dargestellt) steht, drehfest gehalten.

[0018] In einer ersten Drehrichtung wird die Rotati-
onsbewegung des Bohrgesténges 2 von dem Kopfdek-
kel 21 auf eine Getriebeantriebswelle 22 Ubertragen.
Das Getriebe 7, welches beispielsweise als ein Plane-
tengetriebe ausgebildet sein kann, und eine Uberset-
zung i aufweist, reduziert das Eingangsdrehmoment M
um das 1/i-fache und erhdht die Eingangsdrehzahl n um
den gleichen Faktor i.

[0019] Die Getriebeabtriebswelle 23 treibt tber eine
Kupplung 13 eine Antriebswelle 24 des Freilaufs 11,
welcher bei der ersten Drehrichtung Drehmoment M
und Drehzahl n unbeeinfluf3t Giber eine Kupplung 14 auf
eine Antriebswelle der Hydraulikpumpe 9 weitergibt.
[0020] Die Hydraulikpumpe 9 saugt eine Hydraulik-
flissigkeit aus einem Tank 27 und ubertragt Drehzahl
und Drehmoment in Volumenstrom und Druck. Die Hy-
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draulikflissigkeit wird auf der Hochdruckseite der Hy-
draulikpumpe 9 Uber eine Hydraulikleitung 18 zu einem
Ventil 20, beispielsweise einem 4/2-Wegeventil zu dem
Hydraulikverbraucher, in diesem Falle zu Hydraulikzy-
lindern 6 des Hydraulikgreifers 5 (siehe Fig. 4 und 5)
geleitet. Von dem Hydraulikverbraucher 6 wird die Hy-
draulikflissigkeit Gber eine Hydraulikriickleitung 19 und
das Wegeventil 20 zuriick in den Tank 27 geflhrt.
[0021] Eine zweite und der ersten Drehrichtung ent-
gegengesetzte Drehrichtung des Bohrgestédnges 2
kann drehfest auf das Arbeitsmodul 5 Ubertragen wer-
den, wenn der Freilauf 11 in der zweiten Drehrichtung
gesperrtist, d.h. ein Freilaufinnenteil 12 und ein mit dem
Kopfgehduse 17 starr verbundener Freilaufaul3enring
10 miteinander gekoppelt sind.

[0022] Eine Abtriebswelle 25 des Freilaufs 11 kann
gegeniiber dem Kopfgehause 17 keine Relativdrehung
mehr ausliben, wodurch die Getriebeabtriebswelle 23
mit 1/i-fachen Bohrgestédnge-Drehmoment festgehalten
wird. Drehzahl und Drehmoment werden Uber das Ge-
triebegehause 7 auf das Kopfgehause 17 lUbertragen,
welches drehfest mit dem Schaltgehduse 15 verbunden
ist.

[0023] Das mitdem Schaltgehause 15 fest verbunde-
ne Arbeitsmodul 5 wird nun mit dem Drehmoment und
der Drehzahl des Bohrgestanges 2 angetrieben, so dafl
in dieser zweiten Drehrichtung die gedffneten Greifer-
schaufeln 4 (siehe Fig. 4 und 5) in den Boden eines
Bohrlochs gedreht werden kdénnen.

[0024] Das Schaltgehduse 15 mit federvorgespann-
ter Schaltnocke 16 bietet die Moglichkeit, zwei verschie-
dene Volumenstromrichtungen der Hydraulikflissigkeit
zu realisieren, ohne dal das Arbeitsmodul, beispiels-
weise ein Hydraulikgreifer, sowie der Hydraulikkopf 3
aus einem Bohrloch zu Umschaltzwekken herausbefor-
dert werden muR. Die zwei unterschiedlichen Richtun-
gen der Hydraulikflissigkeit werden erreicht, wenn Gber
das Bohrgesténge 2 eine zusatzliche Auflast auf den
Hydraulikkopf 3 aufgegeben werden kann. Das Schalt-
gehéause 15 ist mit einer Federvorrichtung 16 versehen
und ermdglicht Relativbewegungen zum Bohrgestange
2, welche zur Schaltung des Wegeventils 20 ausgenutzt
werden kdénnen. Die Schaltung des Wegeventils 20 in
Abhangigkeit von einer Auflast geht aus Fig. 2 hervor.
In dieser Stellung befindet sich der Hydraulikgreifer 5
(nicht dargestellt) auf der Bohrlochsohle und vom Bohr-
gestange 2 wird eine Auflast auf das Schaltgehause 15
ausgelibt, wodurch das Wegeventil 20 umgeschaltet
und die Strémungsrichtung der Hydraulikflissigkeit um-
gedreht wird.

[0025] Fig. 3 zeigt einen weiteren Schaltzustand. In
diesem Schaltzustand wirken Zugkrafte auf das Schalt-
gehause 15, welches im Vergleich zum Zustand der Fig.
1 und 2 bis zu einem deckelseitigen Anschlag 33 in
Richtung Bohrlochsohle verstellt wird. Diese Verstel-
lung geht aus der Federvorrichtung 16 hervor. Eine hy-
draulische Betatigung der Hydraulikzylinder 6, von de-
nen jeweils nur ein Zylinder dargestellt ist, erfolgt, wenn
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das Schaltgehduse 15 und mit diesem das Arbeitsmo-
dul 5 gegen einen Anschlag, beispielsweise am Kraft-
drehkopf (nicht dargestellt) gezogen wird, so daf} bei
gleichzeitiger Drehung des Bohrgestanges in Drehrich-
tung 2 die Greiferschaufeln 4 hydraulisch geéffnet wer-
den.

[0026] Grundsatzlich kann eine besonders einfache
Variante des Hydraulikkopfes ohne Schaltgehduse 15
ausgebildet sein. Es ist dann lediglich eine Volumen-
stromrichtung der Hydraulikflissigkeit moéglich. Eine
zweite Mdglichkeit bestiinde dann darin, das Arbeitsmo-
dul 5 aulRerhalb des Bohrloches, beispielsweise durch
Handverstellung, zu betétigen.

[0027] Fig. 4 zeigt in einer bevorzugten Ausbildungs-
variante eine Vorrichtung zur Ubertragung der Rotati-
onsenergie eines Kraftdrehkopfes mittels Bohrgestan-
ge 2 in einen Hydraulikgreifer 5. Ausbildung und Anord-
nung des Hydraulikkopfes 3 entspricht den Fig. 1 bis 3.
Gleiche Merkmale wurden mit identischen Bezugszei-
chen versehen.

[0028] Die Vorrichtung nach Fig. 4 weist koaxial zum
Hydraulikkopf 3 angeordnete Hydraulikzylinder 6 auf,
welche Uber Anlenkpunkte 32 die Greiferschaufeln 4
des Hydraulikgreifers 5 aus einer geschlossenen in die
dargestellte geoffnete Stellung verstellen. In dieser ge-
offneten Stellung kann der Hydraulikgreifer 5 mit dem
Hydraulikkopf 3 einer Drehbewegung unterworfen wer-
den, welche der Drehbewegung des Bohrgestanges 2
entspricht. Uber entsprechend ausgebildete endseitige
Elemente 33 der Greiferschaufeln 4 dreht sich das auf
eine Bohrlochsohle abgesenkte Bohrgreifermodul 5, 3
in den Boden, welcher zertrimmert und nachfolgend
Uber die hydraulisch in SchlieBstellung gebrachten
Greiferschaufeln 4 aus dem Bohrloch geférdert werden
kann.

[0029] Fig. 5 zeigt eine zweite Variante einer erfin-
dungsgemafien Vorrichtung mit Bohrgreifermodul 5, 3.
Der Hydraulikkopf 3 ist nur in Umrissen dargestellt. Un-
terhalb des Hydraulikkopfes 3 sind die Hydraulikzylinder
6 in axialer Verlangerung angeordnet. Der Hydraulik-
greifer 5 mit seinen Greiferschaufeln 4 ist ebenfalls in
gedffneter Stellung gezeigt. Insbesondere Fig. 5 ver-
deutlicht die drehfeste Anordnung des Hydraulikgreifers
5 am Hydraulikkopf 3.

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Betreiben eines Arbeitsmoduls (5)
mit Hilfe eines Aggregats (2), dessen Drehmoment
und Drehzahl Gbertragen werden,
dadurch gekennzeichnet,
daR Drehzahl und Drehmoment des Aggregats (2)
Uber ein Arbeitsmittel (3) auf das Arbeitsmodul (5)
Ubertragen wird und zeitweise in dem Arbeitsmittel
(3) Drehzahl und Drehmoment durch Anderung der
Drehrichtung in hydraulische Leistung umgewan-
delt werden, welche dem Arbeitsmittel (3) zur Aus-
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Ubung wenigstens einer weiteren Funktion zuge-
fuhrt wird.

Verfahren nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

daB als Aggregat zur Ubertragung von Drehmo-
ment und Drehzahl ein Kraftdrehkopf mit Bohrge-
stdnge (2) eingesetzt und ein Bohrloch abgeteuft
wird,

daB zum Entfernen von Hindernissen im Bohrloch
ein Hydraulikgreifer (5) als Arbeitsmodul Giber einen
Hydraulikkopf (3) als Arbeitsmittel mit dem Bohrge-
stange (2) verbunden wird,

daB der Hydraulikgreifer (5) auf eine Bohrlochsohle
aufgesetzt und danach mit geéffneten Greifer-
schaufeln (4) in die Erde gedreht wird, wenn Dreh-
moment und Drehzahl Gber den Hydraulikkopf (3)
in einer ersten Drehrichtung auf den Hydraulikgrei-
fer (5) Ubertragen werden, und

daB zum Entfernen des Hindernisses aus dem
Bohrloch die Greiferschaufeln (4) hydraulisch ge-
schlossen werden, wenn eine Hydraulikpumpe (9)
von dem Bohrgestange (2) Gber den Hydraulikkopf
(3) in der entgegengesetzten Drehrichtung ange-
trieben wird.

Verfahren nach Anspruch 2,

dadurch gekennzeichnet,

daB von der Hydraulikpumpe (9) Hydraulikflissig-
keit in Hydraulikzylinder (6) des Hydraulikgreifers
(5) gefordert wird und die Greiferschaufeln (4) ge-
schlossen werden.

Verfahren nach Anspruch 2 oder 3,

dadurch gekennzeichnet,

daB zum Offnen der Greiferschaufeln (4) der Hy-
draulikflissigkeitsstrom umgekehrt wird und ein
Wegeventil (20) durch Zug- oder Druckkrafte des
Bohrgestéanges (2) auf den Hydraulikgreifer (5) tber
ein Schaltelement (15, 16) umgeschaltet wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 2 bis 4,
dadurch gekennzeichnet,

daR der gefiillte Hydraulikgreifer (5) Uber das Bohr-
gestange (2) an die Oberflache beférdert und ge-
gen einen Anschlag am Kraftdrehkopf gezogen
wird, wobei Zugkrafte ausgelbt und bei gleichzeiti-
ger Drehung des Bohrgestanges (2) die Greifer-
schaufeln (4) geéffnet werden.

Vorrichtung zur Ubertragung von Drehmomenten
und Drehzahlen eines Aggregats (2) in ein Arbeits-
modul (5), insbesondere zur Durchflihrung des Ver-
fahrens nach einem der Anspriiche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet,

daB ein Arbeitsmittel (3) zwischen dem Aggregat
(2) und dem Arbeitsmodul (5) angeordnet und mit
diesen verbunden ist und
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daR das Arbeitsmittel (3) in einer ersten Drehrich-
tung Drehmoment und Drehzahl des Aggregats (2)
auf das Arbeitsmittel (3) Gbertragt und in einer zwei-
ten Drehrichtung Drehzahl und Drehmoment in hy-
draulische Leistung umwandelt, welche dem Ar-
beitsmittel (3) als wenigstens eine zusatzliche
Funktion zufiihrbar ist.

Vorrichtung nach Anspruch 6,

dadurch gekennzeichnet,

daB als Aggregat ein Kraftdrehkopf mit Bohrgestan-
ge (2), als Arbeitsmittel ein Hydraulikkopf (3) und
als Arbeitsmodul ein Hydraulikgreifer (5) angeord-
net sind und dal} der Hydraulikkopf (3) derart aus-
gebildet und mit dem Hydraulikgreifer (5) verbun-
denist, dal} dieser mit dem Bohrgestange (2) rotier-
bar und hydraulisch betatigbar ist.

Vorrichtung nach Anspruch 7,

dadurch gekennzeichnet,

daR der Hydraulikkopf (3) ein Getriebe (7) aufweist,
welches die Drehzahl des Bohrgestanges (2) um ei-
nen Faktor i erhdht und das Drehmoment um den
gleichen Faktor reduziert, und ein Freilauf (11) vor-
gesehenist, welcher die Drehzahl des Getriebes (7)
bei einer ersten Drehrichtung auf eine Hydraulik-
pumpe (9) Gbertragt und bei der entgegengesetzten
Drehrichtung sperrt.

Vorrichtung nach Anspruch 8,

dadurch gekennzeichnet,

daR Drehmoment und Drehzahl des Bohrgestan-
ges (2) in einer ersten Drehrichtung Uber einen
Kopfdeckel (21) und ein Kopfgehause (17) auf das
Getriebe (7) und unbeeinflult auf den Freilauf (11)
und die Antriebswelle der Hydraulikpumpe (9) tber-
tragbar sind.

Vorrichtung nach Anspruch 8 oder 9,

dadurch gekennzeichnet,

daB in einer entgegengesetzten Drehrichtung der
Freilauf (11) gesperrt, eine Getriebeabtriebswelle
(23) mit 1/i-fachen Bohrgestangemoment gehalten
und Drehzahl und Drehmoment tber das Getriebe-
gehause (7) und Kopfgehduse (17) sowie das dreh-
fest verbundene Schaltgehduse (15) auf das mit
dem Schaltgehduse (15) fest verbundene Arbeits-
modul (5) lbertragbar sind.

Vorrichtung nach Anspruch 9 oder 10,

dadurch gekennzeichnet,

daR das Schaltgehause (15) zur Umschaltung ei-
nes Ventils (20), insbesondere eines 4/2-Wegeven-
tils vorgesehen ist, welches in der Hydraulikzulei-
tung (18) und Hydraulikableitung (19) eines Arbeits-
moduls (5) angeordnet ist.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
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13.

14.

15.

16.

17.

18.

spruche 6 bis 11,

dadurch gekennzeichnet,

daB Hydraulikzylinder (6) eines Hydraulikgreifers
(5) nahezu koaxial zum Hydraulikkopf (3) angeord-
net und Greiferschaufeln (4) unterhalb des Hydrau-
likkopfes (3) angelenkt sind.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche 3 bis 11,

dadurch gekennzeichnet,

daB Hydraulikzylinder (6) eines Hydraulikgreifers
(5) in axialer Verlangerung des Hydraulikkopfes (3)
angeordnet sind.

Vorrichtung nach Anspruch 6,

dadurch gekennzeichnet,

daB als Arbeitsmodul (5) ein Pfahlfuflaufschneider
eingesetzt ist.

Vorrichtung nach Anspruch 6,

dadurch gekennzeichnet,

daB als Arbeitsmodul (5) ein Kernfanger oder Kern-
brecher eingesetzt ist.

Vorrichtung nach Anspruch 6,

dadurch gekennzeichnet,

daB als Bohrgestange (2) Rollenmeif3elkernbohr-
rohre und als Arbeitsmodul (5) Schwenkrollen ein-
gesetzt sind.

Vorrichtung nach Anspruch 6,

dadurch gekennzeichnet,

daB als Arbeitsmittel (3) Hydraulikverbraucher, z.B.
hydraulisch angetriebene Pumpen, Schlagwerke
oder Motoren eingesetzt sind.

Vorrichtung nach Anspruch 7,

dadurch gekennzeichnet,

daB der Hydraulikkopf (3) mit einem oben liegen-
den Groflmomentfreilauf und darunter liegendem
Kleinmomentgetriebe versehen ist.

Claims

Method for operating a tool (5) by means of a unit
(2) whose rotary torque and speed of rotation are
transmitted, characterized in that

the speed of rotation and the rotary torque of the
unit (2) are transmitted to the tool (5) through a
working means (3) and by changing the direction of
rotation the speed of rotation and the rotary torque
are temporarily transformed in said working means
(3) into hydraulic power which is supplied to the tool
(5) in order to carry out at least one further function.

Method according to claim 1,
characterized in that
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a rotary drive head with drill pipes (2) is employed
as unit (2) for transmitting rotary torque and speed
of rotation and a borehole is sunk,

to remove obstacles in the borehole a hydraulic
grab (5) is connected as tool with the drill pipes (2)
through a hydraulic head (3) as working means,
the hydraulic grab (5) is placed onto a borehole bot-
tom and subsequently drilled into the earth with
opened grab spades (4) when the rotary torque and
the speed of rotation are transmitted through the hy-
draulic head (3) to the hydraulic grab (5) in a first
direction of rotation, and

to remove the obstacle from the borehole the grab
spades (4) are closed hydraulically when a hydrau-
lic pump (9) is driven by the drill pipes (2) through
the hydraulic head (3) in the opposite direction of
rotation.

Method according claim 2,

characterized in that

hydraulic fluid is conveyed from the hydraulic pump
(9) to hydraulic cylinders (6) of the hydraulic grab
(5) and the grab spades (4) are closed.

Method according to claim 2 or 3,

characterized in that

in order to open the grab spades (4) the flow of the
hydraulic fluid is reversed and through tensile or
compressive forces exerted by the drill pipes (2) on-
to the hydraulic grab (5) a directional control valve
(20) is switched by means of a switching means (15,
16).

Method according to any one of claims 2 to 4,
characterized in that

the filled hydraulic grab (5) is transported to the sur-
face by means of the drill pipes (2) and pulled
against a stop at the rotary drive head, whereby ten-
sile forces are exerted and the grab spades (4) are
opened whilst the drill pipes (2) are being rotated
simultaneously.

Device for transmitting rotary torques and speeds
of rotation of a unit (2) to a tool (5), in particular for
carrying out the method according to any one of
claims 1 to 5,

characterized in that

a working means (3) is arranged between the unit
(2) and the tool (5) and connected therewith and
the working means (3) transmits the rotary torque
and the speed of rotation of the unit (2) to the tool
(5) in a first direction of rotation and in a second di-
rection of rotation transforms the rotary torque and
the speed of rotation into hydraulic power which can
be supplied to the tool (5) as at least one additional
function.

Device according to claim 6,
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characterized in that

a rotary drive head with drill pipes (2) is arranged
as unit, a hydraulic head (3) as working means and
a hydraulic grab (5) as tool and in that the hydraulic
head (3) is designed and connected with the hy-
draulic grab (5) in such a manner that the former is
rotatable with the drill pipes (2) and hydraulically op-
erable.

Device according to claim 7,

characterized in that

the hydraulic head (3) has a gear (7) which increas-
es the speed of rotation of the drill pipes (2) by a
factor i and reduces the rotary torque by the same
factor, and a free-wheeling (11) is provided which
transmits the speed of rotation of the gear (7) to a
hydraulic pump (9) in a first direction of rotation and
blocks in the opposite direction of rotation.

Device according to claim 8,

characterized in that

in a first direction of rotation the rotary torque and
the speed of rotation of the drill pipes (2) can be
transmitted through a head cover (21) and a head
housing (17) to the gear (7) and without influence
to the free-wheeling (11) and the drive shaft of the
hydraulic pump (9).

Device according to claim 8 or 9,

characterized in that

in an opposite direction of rotation the free-wheeling
(11) is blocked, a gear drive shaft (23) is kept at 1/i-
fold drill pipe torque and the speed of rotation and
rotary torque can be transmitted through the gear
housing (7) and the head housing (17) as well as
through the rotationally fixed feed box (15) to the
tool (5) which is fixedly connected to the feed box
(15).

Device according to claim 9 or 10,

characterized in that

the feed box (15) is provided for switching a valve
(20), in particular a 4/2-directional control valve ar-
ranged in the hydraulic supply line (18) and the hy-
draulic removal line (19) of a tool (5) .

Device according to any one of the preceding
claims 6 to 11,

characterized in that

hydraulic cylinders (6) of a hydraulic grab (5) are
arranged approximately coaxially to the hydraulic
head (3) and grab spades (4) are hinged below the
hydraulic head (3).

Device according to any one of the preceding
claims 3 to 11,

characterized in that

hydraulic cylinders (6) of a hydraulic grab (5) are
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arranged in the axial extension of the hydraulic
head (3).

Device according to claim 6,
characterized in that
a belling bucket is employed as tool (5).

Device according to claim 6,
characterized in that
a core batcher or core breaker is employed as tool

(5).

Device according to claim 6,

characterized in that

roller bit core barrels are employed as drill pipes (2)
and swing rollers are employed as tool (5).

Device according to claim 6,

characterized in that

hydraulic consuming devices, e.g. hydraulically
driven pumps, striking units or engines, are em-
ployed as working means (3).

Device according to claim 7,

characterized in that

the hydraulic head (3) is provided with an upward
lying high torque free-wheeling and a small torque
gear lying underneath.

Revendications

Procédé d'exploitation d'un module de travail (5) a
I'aide d'un organe (2), dont le couple de rotation et
la vitesse de rotation sont transmis,

caractérisé en ce que la vitesse de rotation
et le couple de rotation de I'organe (2) sont transmis
au module de travail (5) par l'intermédiaire d'un
moyen de travail (3) et, par moments, la vitesse de
rotation et le couple de rotation sont transformés en
une puissance hydraulique dans le moyen de travail
(3) par modification du sens de rotation, puissance
qui est transmise au module de travail (5) pour exer-
cer au moins une autre fonction.

Procédé selon la revendication 1, caractérisé

en ce que, comme organe pour la transmis-
sion du couple de rotation et de la vitesse de rota-
tion, on utilise une téte rotative motrice a tige de fo-
rage (2) et on perce un forage,

en ce que pour éliminer des obstacles dans
le forage, un grappin hydraulique (5) servant de mo-
dule de travail est relié a la tige de forage (2) par
I'intermédiaire d'une téte hydraulique (3) servantde
moyen de travail,

en ce que le grappin hydraulique (5) est ap-
puyé sur un fond de forage puis enfoncé dans la
terre avec des coquilles (4) de grappin ouvertes
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quand le couple et la vitesse de rotation sont trans-
mis au grappin hydraulique (5) par l'intermédiaire
de la téte hydraulique (3) dans un premier sens de
rotation, et

en ce que pour retirer 'obstacle du forage,
les coquilles (4) du grappin sont fermées hydrauli-
quement lorsqu'une pompe hydraulique (9) est en-
trainée dans le sens de rotation opposé par la tige
de forage (2), par l'intermédiaire de la téte hydrau-
lique (3).

Procédé selon la revendication 2, caractérisé en
ce que la pompe hydraulique (9) envoie du liquide
hydraulique dans des cylindres hydrauliques (6) du
grappin hydraulique (5) et les coquilles (4) du grap-
pin sont fermées.

Procédé selon la revendication 2 ou 3, caractérisé
en ce que pour ouvrir les coquilles (4) du grappin,
I'écoulement de liquide hydraulique est inversé et
un distributeur (20) est changé par des forces de
traction ou de compression appliquées par la tige
de forage (2) sur le grappin hydraulique (5), par I'in-
termédiaire d'un élément de commutation (15, 16).

Procédé selon I'une quelconque des revendications
2 a4, caractérisé en ce que le grappin hydraulique
(5) rempli est ramené a la surface sur la tige de fo-
rage (2) et tiré contre une butée située sur la téte
rotative motrice, des forces de traction étant alors
exercées et, avec une rotation simultanée de la tige
de forage (2), les coquilles (4) de grappin étant alors
ouvertes.

Dispositif de transmission de couples de rotation et
de vitesses de rotation d'un organe (2) a un module
de travail (5), en particulier pour appliquer le procé-
dé selon l'une quelconque des revendications 1 a
5, caractérisé

en ce qu'un moyen de travail (3) est placé en-
tre l'organe (2) et le module de travail (5) et est relié
a celui-ci, et

en ce que le moyen de travail (3) transmet
dans une premiére direction de rotation le couple et
la vitesse de rotation de l'organe (2) au module de
travail (5) et, dans une deuxiéme direction de rota-
tion, il convertit le couple et la vitesse de rotation en
une puissance hydraulique qui peut étre fournie au
module de travail (5) pour au moins une fonction
supplémentaire.

Dispositif selon la revendication 6, caractérisé en
ce qu'une téte rotative motrice a tige de forage (2)
servant d'organe, une téte hydraulique (3) servant
de moyen de travail et un grappin hydraulique (5)
servant de module de travail sont prévus, et en ce
que la téte hydraulique (3) est conformée et reliée
au grappin hydraulique (5) de telle maniére que ce-
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lui-ci puisse étre mis en rotation par la tige de forage
(2) et puisse étre actionné hydrauliquement.

Dispositif selon la revendication 7, caractérisé en
ce que la téte hydraulique (3) présente un méca-
nisme (7) qui augmente la vitesse de rotation de la
tige de forage (2) d'un facteur i et réduit le couple
de rotation du méme facteur, et une roue libre (11)
est prévue, qui transmet la vitesse de rotation du
mécanisme (7) a une pompe hydraulique (9) dans
un premier sens de rotation et la bloque dans le
sens de rotation inverse.

Dispositif selon la revendication 8, caractérisé en
ce que le couple et la vitesse de rotation de la tige
de forage (2) peuvent étre transmis dans un premier
sens de rotation, par l'intermédiaire d'un couvercle
(21) de téte et d'un boitier (17) de téte, au mécanis-
me (7) et de maniéere non influencée a la roue libre
(11) etal'arbre d'entrainement de la pompe hydrau-
lique (9).

Dispositif selon larevendication 8 ou 9, caractérisé
en ce que, dans un sens de rotation opposé, la roue
libre (11) est bloquée, un arbre (23) de sortie de mé-
canisme a couple de tige de forage 1/i est arrété et
le couple et la vitesse de rotation peuvent étre trans-
mis au module de travail (5) relié fermement au boi-
tier de commutation (15) par l'intermédiaire du boi-
tier (7) de mécanisme et du boitier (17) de téte, ainsi
que du boitier de commutation (15) relié de maniére
solidaire en rotation.

Dispositif selon la revendication 9 ou 10, caracté-
risé en ce que le boitier de commutation (15) est
prévu pour basculer une vanne (20), en particulier
un distributeur 4/2, qui est placé(e) sur la conduite
d'arrivée hydraulique (18) et la conduite de départ
hydraulique (19) d'un module de travail (5).

Dispositif selon I'une quelconque des revendica-
tions 6 a 11 précédentes, caractérisé en ce que
des cylindres hydrauliques (6) d'un grappin hydrau-
lique (5) sont disposés pratiquement de fagon
coaxiale a la téte hydraulique (3) et les coquilles (4)
de grappin sont articulées au-dessous de la téte hy-
draulique (3).

Dispositif selon I'une quelconque des revendica-
tions 3 a 11 précédentes, caractérisé en ce que
des cylindres hydrauliques (6) d'un grappin hydrau-
lique (5) sont placés dans le prolongement axial de
la téte hydraulique (3).

Dispositif selon la revendication 6, caractérisé en
ce qu'un ouvreur de pied de pieu est utilisé comme
module de travail (5).
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Dispositif selon la revendication 6, caractérisé en
ce qu'un préhenseur de noyau ou un concasseur
de noyau est utilisé comme module de travail (5).

Dispositif selon la revendication 6, caractérisé en
ce qu'on utilise des tubes de forage de trépan a mo-
lette comme tige de forage (2) et des rouleaux pi-
votants comme module de travail (5).

Dispositif selon la revendication 6, caractérisé en
ce qu'on utilise comme moyen de travail (3) des
consommateurs hydrauliques, par exemple des
pompes a entrainement hydraulique, des outils de
percussion ou des moteurs.

Dispositif selon la revendication 7, caractérisé en
ce que la téte hydraulique (3) est munie d'une roue
libre a grand couple placée en haut et d'un méca-
nisme a petit couple placé dessous.
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