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(54) STRANDREINIGUNGSFAHRZEUG

(57)  Ein Strandreinigungsfahrzeug mit einem Fahr-
gestell sowie mit wenigstens einer Radachse, und mit
eineman dem Fahrgestell angeordneten Reinigungssys-
tem, dem wenigstens ein Sammelbehalter zur Aufnahme
von durch das Reinigungssystem aufgenommenem
Strandgut zugeordnet ist, sowie mit einer Hubkinematik
zur Verlagerung des Sammelbehalters zwischen unter-
schiedlichen Funktionspositionen relativ zu dem Fahrge-
stell ist bekannt.

Erfindungsgemal ist der Hubkinematik eine Positi-
onssensorik zur Erfassung einer Wiegeposition des
Sammelbehalters zugeordnet, und es ist ein Wiegesys-
tem zum Wiegen des Sammelbehélters in der Wiegepo-
sition vorgesehen, das durch eine Steuereinheit abhan-
gig von Sensorsignalen der Positionssensorik aktivierbar
ist, die ein Erreichen der Wiegeposition signalisieren.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Strandreinigungsfahr-
zeug mit einem Fahrgestell sowie mit wenigstens einer
Radachse, und mit einem an dem Fahrgestell angeord-
neten Reinigungssystem, dem wenigstens ein Sammel-
behalter zur Aufnahme von durch das Reinigungssystem
aufgenommenem Strandgut zugeordnet ist, sowie mit ei-
ner Hubkinematik zur Verlagerung des Sammelbehalters
zwischen unterschiedlichen Funktionspositionen relativ
zu dem Fahrgestell.

[0002] Ein derartiges Strandreinigungsfahrzeug ist
aus der DE 10 2010 006 278 A1 bekannt. Das Strand-
reinigungsfahrzeug weist ein Fahrgestell mit einer ein-
zelnen Radachse auf. Das Strandreinigungsfahrzeug
wird durch eine Zugmaschine geschleppt. An dem Fahr-
gestell ist ein Reinigungssystem vorgesehen, das zur
Aufnahme von verunreinigtem Sand von einem Unter-
grund, zur Trennung des Sands von Verunreinigungen
und zur Férderung der Verunreinigungen in einen Sam-
melbehalter vorgesehen ist. Der Sammelbehalter ist
riickseitig an dem Fahrgestell mittels einer Hubkinematik
angeordnet. Die Hubkinematik dient dazu, den Sammel-
behalter absenken und anheben sowie fiir eine Entlee-
rung kippen zu kdnnen.

[0003] Aufgabe der Erfindung ist es, ein Standreini-
gungsfahrzeug der eingangs genannten Art zu schaffen,
das eine verbesserte Fahrstabilitdt ermdglicht.

[0004] Diese Aufgabe wird dadurch gel6st, dass der
Hubkinematik eine Positionssensorik zur Erfassung ei-
ner Wiegeposition des Sammelbehalters zugeordnet ist,
und dass ein Wiegesystem zum Wiegen des Sammel-
behalters in der Wiegeposition vorgesehen ist, das durch
eine Steuereinheitabhangig von Sensorsignalen der Po-
sitionssensorik aktivierbar ist, die ein Erreichen der Wie-
geposition signalisieren. Durch das Wiegesystem isteine
verbesserte Auslastung des Sammelbehalters ermdg-
licht, so dass Leerungsvorgange des Sammelbehalters
erst bei Erreichen eines ausreichenden Beflllungszu-
stands vorgenommen werden. Hierdurch sind ein zuver-
lassiger und wirtschaftlicher Betrieb des Strandreini-
gungsfahrzeugs erzielbar. Zudem ist durch das Wiege-
system eine Uberlastung des Strandreinigungsfahr-
zeugs, die eine Fahrstabilitdt des Strandreinigungsfahr-
zeugs beeintrachtigen kann, ausgeschlossen. Dabei
wird insbesondere die Gefahr eines Kippens des Strand-
reinigungsfahrzeugs durch ein zu hohes Gewicht des
Sammelbehalters reduziert. Die Positionssensorik ge-
wahrleistet, dass ein Wiegevorgang des Sammelbehal-
tersimmer erst dann vorgenommen wird, wenn der Sam-
melbehalter sich in einer durch die Hubkinematik ange-
hobenen Lage befindet. Dadurch ist ausgeschlossen,
dass sich verfalschte Wiegeergebnisse durch einen teil-
weise noch auf dem Untergrund abgestiitzten Sammel-
behalter ergeben. Das erfindungsgeméafie Strandreini-
gungsfahrzeug kann als geschlepptes oder als angetrie-
benes Fahrzeug ausgefiihrt sein. Falls das erfindungs-
gemale Strandreinigungsfahrzeug geschleppt wird,
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wird es an eine Zugmaschine wie insbesondere einen
Traktor angehangt. Falls das Strandreinigungsfahrzeug
mit einem Fahrantrieb versehen ist, bildet es ein selbst-
fahrendes Strandreinigungsfahrzeug. Ein solches
selbstfahrendes Strandreinigungsfahrzeug weist einen
Flhrerstand fir einen Fahrer des Strandreinigungsfahr-
zeugs auf, der unter Bildung einer Fahrerkabine Uber-
dacht sein kann. Der wenigstens eine Sammelbehalter
ist vorzugsweise heckseitig an dem Strandreinigungs-
fahrzeug angeordnet. Der wenigstens eine Sammelbe-
halter ist derart relativ zu dem Reinigungssystem ange-
ordnet, dass durch das Reinigungssystem aufgenomme-
nes Strandgut zwangslaufig in eine Offnung des Sam-
melbehalters geférdert wird. Unter dem Strandgut sind
Verunreinigungen des Sandstrands in unterschiedlicher
GroRe zu verstehen wie insbesondere Zigarettenstum-
mel, Getrdnkedosen oder -flaschen, Verpackungsabfall,
pflanzlicher Abfall und Ahnliches. Das Wiegesystem
kann einfach gestaltet sein und lediglich einen Grenzwert
fur eine maximale Auslastung des Sammelbehalters er-
fassen. Alternativ kann das Wiegesystem komplex ge-
staltet sein und in Verbindung mit der Steuereinheit ex-
akte Gewichtskraftwerte fir einen Inhalt des wenigstens
einen Sammelbehalters bereitstellen. Dementspre-
chend kann auch die Steuereinheitlediglich mit einer ein-
fachen Schaltfunktion oder mit einer komplexen Elektro-
nik und einer Datenverarbeitungseinheit ausgestattet
sein. Der Begriff des Wiegesystems ist allgemein zu ver-
stehen als Messsystem wenigstens eines physikalischen
Parameters, der auf Gewichtskraftdifferenzen des Sam-
melbehalters einschlieRlich seines Inhalts schlieRen
1asst.

[0005] In Ausgestaltung der Erfindung umfasstdie Po-
sitionssensorik einen relativ zu dem Fahrgestell ortsfes-
ten Induktionssensor sowie einen an einem beweglichen
Bauteil der Hubkinematik angeordneten elektrischen Lei-
ter, der in ein elektromagnetisches Feld des Induktions-
sensors bei Erreichen der Wiegeposition des Sammel-
behalters eintritt. Bei Erreichen der Wiegeposition sendet
der Induktionssensor somit ein elektrisches Signal, das
in einer Schalt- oder Steuerfunktion der Steuereinheit
verarbeitbar ist.

[0006] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist der
an der Hubkinematik angeordnete elektrische Leiter als
schwertartiges Metallblatt gestaltet, das verstellbar an
der Hubkinematik befestigtist. Die Verstellbarkeit ermég-
licht eine Anpassung an die jeweilige ortsfeste Lage des
Induktionssensors, so dass sichergestellt ist, dass der
wenigstens eine Sammelbehalter sich in der Wiegepo-
sition in einer durch die Hubkinematik frei getragenen,
vom Untergrund beabstandeten Stellung befindlich ist.
Das schwertartige Metallblatt wird bei einer entsprechen-
den Hubbewegung an dem Induktionssensor vorbeige-
fuhrt. Sobald das elektromagnetische Feld des Indukti-
onssensors das Metallblatt erfasst hat, wird der Steuer-
einheit signalisiert, dass die Wiegeposition erreicht ist.
[0007] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist das
Metallblatt entsprechend einem Bewegungsweg des
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Bauteils der Hubkinematik gekrimmt. Dadurch ist ge-
wahrleistet, dass das Metallblatt (iber einen ausreichend
groRen Abschnitt des Bewegungswegs an dem Indukti-
onssensor vorbeigefiihrt wird, um sicherzustellen, dass
der Induktionssensor das Metallblatt auch erfasst. Bei
einem Schwenkweg des Bauteils ist das Metallblatt in
vorteilhafter Weise kreisbogenférmig gekrimmt. Eine
entsprechende Aktivierung des Induktionssensors durch
den elektrischen Leiter, vorzugsweise durch das Metall-
blatt, erfolgt ausschlieRlich bei einem Hubvorgang nach
oben aus der abgesenkten Ruhelage des Sammelbehél-
ters in Richtung einer oberen Funktionslage. Sobald der
Sammelbehalter durch die Hubkinematik tber die Wie-
geposition hinaus nach oben angehoben wird, bleibt der
Induktionssensor durchgéangig aktiviert, um zu verhin-
dern, dass bei einem Absenken des Sammelbehalters
erneut ein Wiegevorgang veranlasst wird. Das Metall-
blatt weist demzufolge eine Lange auf, die einem Bewe-
gungsweg des zugehdrigen Bauteils der Hubkinematik
von der Wiegeposition bis zu einer oberen Endlage ent-
spricht. Dadurch bleibt das Metallblatt in einfacher Weise
ab der Wiegeposition bis zur oberen Endlage im Feldbe-
reich des Induktionssensors, so dass der Induktionssen-
sor aktiviert bleibt. Bei einer geradlinigen oder gekrimm-
ten Gestaltung des Metallblatts entsprechend dem Be-
wegungsweg des Bauteils gilt das Gesagte entspre-
chend.

[0008] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung weist
das Wiegesystem eine Drucksensorik in wenigstens ei-
nem Hydraulikzylinder der Hubkinematik auf. Je nach
dem Gewicht des Sammelbehalters samt Behalterinhalt
andert sich der Hydraulikdruck im Hydraulikzylinder, der
notwendig ist, um den Sammelbehélter samt Inhalt an-
zuheben oder in einer entsprechenden Funktionsstel-
lung zu halten. Dies nutzt die vorliegende Ausgestaltung.
Uber die Drucksensorik wird somit indirekt eine Ge-
wichtskraft des Sammelbehalters samt Inhalt erfasst.
[0009] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist die
Steuereinheit elektronisch ausgefiihrt und zur Ansteue-
rung der Hubkinematik ausgestaltet. Bei Erfassen der
Wiegeposition kann die Steuereinheit Uber einen defi-
nierten Zeitraum eine weitere Bewegung der Hubkine-
matik stoppen, um zuverlassig einen oder mehrere Wie-
gevorgange durchfiihren zu kdnnen. Bei mehreren Wie-
gevorgangen, d.h. vorteilhaft der Erfassung mehrerer
Drucksignale der Drucksensorik, kann die Steuereinheit
einen Mittelwert errechnen und hiervon abhangig weitere
Steuerfunktionen initiieren.

[0010] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung weist
die Steuereinheit eine Zeitschaltfunktion auf, die zur
Steuerung von Wiegefunktionen des Wiegesystems ein-
setzbar ist. Die Zeitschaltfunktion kann auf eine notwen-
dige Messdauer fir zuverlassige Werte des Wiegesys-
tems abgestimmt sein. Hierdurch ist es insbesondere
moglich, Dynamikeffekte bei entsprechenden Druck-
messungen auszuschlief3en, die durch ein Nachschwin-
gen des Sammelbehalters und der Hubkinematik bei ei-
nem Blockieren der Hubkinematik auftreten koénnen.
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Durch die Zeitschaltfunktion wird insbesondere ein An-
heben des Sammelbehélters Uber eine einstellbare Zeit-
spanne gesperrt. Falls die Steuereinheit als der Druck-
sensorik zugeordneter, einfacher Druckschalter ausge-
fuhrt ist, wird der entsprechende Druck im Hydraulikzy-
linder wahrend der durch die Zeitschaltfunktion gesperr-
ten Hubfunktion der Hubkinematik erfasst. Bleibt ein ent-
sprechender Schaltpunkt des Druckschalters unter-
schritten, kann der Sammelbehalter durch die Hubkine-
matik nach der Druckmessung weiter bis zu der oberen
Endlage angehoben werden. Wird der Schaltpunkt Gber-
schritten, dann ist der Sammelbehalter Gberladen. Die
Steuereinheitin Form des Druckschalters kann miteinem
Signalgeber, insbesondere einer Anzeigeeinrichtung,
gekoppelt sein, die die Uberlastung signalisiert.

[0011] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung weist
die Steuereinheit einen Speicher mit wenigstens einem
Druck-Sollwert auf, und die Drucksensorik ist mit der
Steuereinheit derart gekoppelt, dass Druck-Istwerte der
Drucksensorik mit dem wenigstens einen Druck-Sollwert
verglichen werden, und abhangig von einem Ergebnis
des Vergleichs aktiviert die Steuereinheit eine Steuer-
funktion, insbesondere eine Steuerfunktion der Hubkine-
matik. Diese Ausgestaltung wird bei elektronischer Aus-
fuhrung der Steuereinheit eingesetzt. Der Steuereinheit
ist ein entsprechendes Softwareprogramm zugeordnet,
das die beschriebenen Funktionen unterstitzt.

[0012] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist in
der Steuereinheit ein Rechenprogramm abgelegt, das
aus erfassten Druck-Istwerten ein Gewicht eines Inhalts
des Sammelbehalters berechnet. Ein entsprechendes
Softwareprogramm setzt Uber einen entsprechenden
Rechenalgorithmus physikalische Parameter wie Druck-
differenzen im Hydraulikzylinder mit Gewichtsunter-
schieden des Sammelbehalters in leerem oder befilltem
Zustandin Relation, um ein jeweils momentanes Gewicht
des Inhalts des Sammelbehalters zu errechnen.

[0013] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist der
Steuereinheit eine Anzeigeeinrichtung zugeordnet, die
einen Beladungszustand des Sammelbehalters anzeigt.
Die Anzeigeeinrichtung kann unterschiedlich gestaltet
sein. Bei einer optischen Anzeigeeinrichtung kann diese
entweder lediglich Farbanzeigen fiir Uber- oder Unter-
lastung oder aber digitale oder analoge Gewichtskraft-
anzeigen in Kilogramm oder Pfund aufweisen. Eine akus-
tische Anzeigeeinrichtung kann durch einen akustischen
Signalgeber realisiert sein.

[0014] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist die
Positionssensorik als der Hubkinematik zugeordnete
Wegsensorik oder Winkelsensorik gestaltet. Dabei wird
der Weg wenigstens eines entsprechenden Kinematik-
bauteils der Hubkinematik erfasst, um das Vorliegen der
Wiegeposition des Sammelbehalters bestimmen zu kén-
nen, falls die Positionssensorik als Wegsensorik ausge-
fuhrt ist. Bei einer Ausflihrung der Positionssensorik als
Winkelsensorik wird in einfacher Weise ein Schwenkwin-
kel eines entsprechenden Kinematikbauteils der Hubki-
nematik zwischen einer abgesenkten Ruhestellung und
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der Wiegeposition erfasst, um zum gleichen Ergebnis zu
gelangen.

[0015] Weitere Vorteile und Merkmale der Erfindung
ergeben sich aus den Anspriichen sowie aus der nach-
folgenden Beschreibung bevorzugter Ausfiihrungsbei-
spiele der Erfindung, die anhand der Zeichnungen dar-
gestellt sind.

Fig. 1  zeigt schematisch in einer Seitenansicht eine
Ausfiihrungsform eines erfindungsgemafen
Strandreinigungsfahrzeugs, geschleppt von ei-
nem Traktor,

Fig. 2  in vergroRerter, detaillierter Darstellung einen
Teilbereich des Strandreinigungsfahrzeugs
nach Fig. 1 und

Fig. 3  in vergroRerter, detaillierter Darstellung einen
Teilbereich des Strandreinigungsfahrzeugs
nach Fig. 2, jedoch aus einer anderen Perspek-
tive.

[0016] Ein Strandreinigungsfahrzeug 1 gemafl den
Fig. 1 bis 3 weist ein Fahrgestell 3 auf, das von einer
Radachse 2 getragen wird, die auf einem Untergrund
aufsteht. Das Strandreinigungsfahrzeug 1 wird von ei-
nem Traktor T geschleppt. Hierzu ist das Fahrgestell 3
mit einer geeigneten Kopplung versehen. Das Strandrei-
nigungsfahrzeug 1 weist ein lediglich schematisch dar-
gestelltes Reinigungssystem 4 auf, mit dem verunreinig-
ter Sand im Fahrbetrieb des Traktors T und des Strand-
reinigungsfahrzeugs 1 aufgenommen, gereinigt und in
gereinigtem Zustand wieder auf den Untergrund zurlick-
gefluhrt wird. Entsprechendes Strandgut, das zur Verun-
reinigung des Sands gefiihrt hat, wird Giber eine Forder-
einrichtung des Reinigungssystems 4 schrag nach oben
und nach hinten geférdert, um in einem Sammelbehalter
5 an einem Heckbereich des Strandreinigungsfahrzeugs
1 aufgenommen zu werden. Ein Antrieb des Reinigungs-
systems 4 ist beim dargestellten Ausfiihrungsbeispiel
Uber einen Zapfwellenantrieb des Traktors T angetrie-
ben.

[0017] Der Sammelbehalter 5 wird von einer Hubkine-
matik 6 getragen, die am Fahrgestell 3 abgestiitztist. Die
Hubkinematik ist, wie anhand der Fig. 2 und 3 erkennbar
ist, mit einem Parallelogrammlenkersystem versehen.
Zudem ist der Hubkinematik 6 eine nicht naher bezeich-
nete Kippeinrichtung zugeordnet. Diese Kippeinrichtung
ist optional, da eine Entleerung des Sammelbehélters 5
je nach Ausgestaltung und durch eine 6ffnungsfahige
Klappe am Sammelbehélter 5 erfolgen kann, so dass
kein Kippen des Sammelbehalters 5 nétig ist. Der Sam-
melbehalter 5 ist aus seiner Ruhestellung geman Fig. 1
bis in eine obere und verkippte Endlage (siehe gestri-
chelte Darstellung in Fig. 1) mittels der Hubkinematik 6
beweglich. Die Hubkinematik 6 weist einen Hubantrieb
auf, der hydraulisch ausgefiihrt ist. Zur Hubkinematik 6
gehdren zwei Hydraulikzylinder, die am Fahrgestell 3 ab-
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gestutzt sind und sich schrag nach oben und nach hinten
erstrecken und mit dem Parallelogrammlenkersystem
der Hubkinematik 6 gekoppelt sind. Die beiden Hydrau-
likzylinder erstrecken sich auf gegentberliegenden Sei-
ten des Fahrgestells 3 und sind jeweils oberhalb der Rad-
achse 2 positioniert, wie anhand der Fig. 2 und 3 erkenn-
bar ist.

[0018] Das Reinigungssystem 4 weist ein nicht ndher
bezeichnetes, gitter- oder siebférmiges Férderband auf,
das das zur Verunreinigung des Sands beitragende
Strandgutnach hinten und nach obenfordert, gleichzeitig
jedoch dem gereinigten Sand ermdglicht, wieder durch
die Sieb- oder Gitter6ffnungen nach unten auf den Un-
tergrund zu fallen.

[0019] Um Uberlastungen des Sammelbehélters 5 zu
vermeiden und dadurch auch ein Kippen des Strandrei-
nigungsfahrzeugs 1 um die Radachse 2 zu verhindern,
und um eine Leerung des Sammelbehalters 5 erst bei
ausreichender Befilillung des Sammelbehalters 5 zu er-
moglichen, ist dem Sammelbehalter 5 ein nachfolgend
naher beschriebenes Wiegesystem zugeordnet. Um si-
cherzustellen, dassin einerdefinierten Funktionsposition
des Sammelbehalters 5 eine Wiegefunktion durchge-
fUhrt werden kann, wird der Sammelbehalter 5 in einer
definierten Wiegeposition gewogen. Um bei einer Hub-
bewegung der Hubkinematik 6 erfassen zu konnen,
wann der Sammelbehalter 5 die Wiegeposition erreicht
hat, ist dem Wiegesystem eine Positionssensorik zuge-
ordnet, die beim dargestellten Ausfiihrungsbeispiel
durch einen Induktionssensor 8 (Fig. 3) gebildet ist. Der
Induktionssensor 8 ist am Fahrgestell 3 des Strandreini-
gungsfahrzeugs 1 befestigt und damit fahrzeugfest an-
geordnet. Fur eine Aktivierung des Induktionssensors 8
ist ein elektrischer Leiter, vorliegend in Form eines kreis-
bogenférmig gekrimmten Metallblatts 10, vorgesehen,
das bei einer Hubbewegung der Hubkinematik 6 an dem
Induktionssensor 8 vorbeigefiihrt wird. Das Metallblatt
10 ist an einem schwenkbeweglichen Bauteil 9 der Hub-
kinematik 6 verstellbar befestigt. Entsprechende Stell-
schrauben 11 sowie ein nicht ndher bezeichnetes Lang-
loch ermoglichen eine Verstellung des Metallblatts 10
relativzu dem Bauteil der Hubkinematik 6 und damit eine
Anpassung an die raumlichen Gegebenheiten am
Strandreinigungsfahrzeug 1.

[0020] In einer unteren Ruhelage des Sammelbehal-
ters 5 ist das Metallblatt 10 so weit in Richtung des Sam-
melbehalters 5 nach hinten verschwenkt, dass ein freier
Stirnendbereich des kreisbogenférmigen Metallblatts 10
zu dem Induktionssensor 8 beabstandet ist. Sobald die
Hubkinematik 6 den Sammelbehélter 5 so weit angeho-
ben hat, dass das Metallblatt 10 in ein entsprechendes
elektromagnetisches Feld des Induktionssensors 8 ein-
taucht, sendet der Induktionssensor 8 zwangslaufig ein
elektrisches Signal aus. In Fig. 3 ist erkennbar, dass der
vordere Stirnendbereich des Metallblatts 10 etwa seitlich
neben dem Induktionssensor 8 positioniert ist. Damit
zeigt Fig. 3 etwa eine Wiegeposition des Sammelbehal-
ters 5. Der Induktionssensor 8 ist mit einer Steuereinheit
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S gekoppelt, die als elektronische Steuereinheit S aus-
gefuhrt ist. An die Steuereinheit S ist auch das Wiege-
system angeschlossen, das beim dargestellten Ausfiih-
rungsbeispiel durch jeweils einen Drucksensor 7 in den
gegenuberliegenden Hydraulikzylindern der Hubkine-
matik 6 gebildet ist. Wie anhand der Fig. 2 erkennbar ist,
ist der Drucksensor 7 an einem unteren Endbereich des
Hydraulikzylinders vorgesehen. Dadurch, dass die bei-
den Hydraulikzylinder der Hubkinematik 6 das Paralle-
logrammlenkersystem, das mit dem Sammelbehalter 5
gekoppelt ist, abstiitzen, ist ein im entsprechenden Hy-
draulikzylinder gemessener Druck proportional zu der
auf den Hydraulikzylinder wirkenden Gewichtskraft des
Sammelbehalters 5 einschliellich entsprechender Bau-
teile der Hubkinematik 6.

[0021] Anhandder Fig. 3 ist erkennbar, dass eine Lan-
ge und Krimmung des Metallblatts 10 derart bemessen
ist, dass das Metallblatt 10 nach Erreichen der Wiege-
position bis zur oberen Endlage an dem Induktionssen-
sor 8 vorbeibewegt wird. Dadurch bleibt der Induktions-
sensor 8 Uiber den gesamten weiteren Hub des Sammel-
behalters 5 bis zur oberen Endlage und zurtick bis zur
Wiegeposition aktiviert. Dies gewahrleistet auch, dass
bei einem Absenken des Sammelbehélters 5 aus der
oberen Endlage und einem Erreichen der Wiegeposition
vonoben herder Induktionssensor 8 nicht erneut aktiviert
wird und somit kein Signal aussenden kann, das die Ak-
tivierung des Wiegesystems verursachen wirde.
[0022] Die Steuereinheit S weist ein Softwarepro-
gramm auf, das aus entsprechenden Druckmessungen
des wenigstens einen Hydraulikzylinders ein Gewicht
des Inhalts des Sammelbehalters 5 berechnet. Der Steu-
ereinheit S ist zudem ein elektronischer Speicher SP mit
Druck-Sollwerten zugeordnet, wobei die Druck-Sollwer-
te wenigstens einen Druckschwellenwert definieren, ab
dem eine maximale Auslastung des Sammelbehalters 5
gegeben ist. Die Steuereinheit S vergleicht die durch die
Drucksensorik 7 ubermittelten Druck-Istwerte mit den im
Speicher SP abgelegten Druck-Sollwerten und insbe-
sondere mit dem wenigstens einen Druckschwellenwert.
Abhangig vom Ergebnis des Vergleichs steuert die Steu-
ereinheit S weitere Funktionen F an. Zu diesen Funktio-
nen F gehort die Freigabe der Hubkinematik 6 fir ein
weiteres Anheben bis zur oberen Endlage.

[0023] Die weiteren Funktionen F, die durch die Steu-
ereinheit S abhangig vom Ergebnis des Wiegevorgangs
aktiviert werden kénnen, umfassen auch eine Anzeige-
einrichtung, die entweder ein Gewicht des Inhalts des
Sammelbehalters 5 anzeigen und/oder bei erfasster
Uberlastung einen akustischen oder optischen Warnhin-
weis erzeugen kann.

[0024] Je nachdem, wie eine entsprechende Software
der elektronischen Steuereinheit S programmiertist, wird
ein weiterer Hubvorgang der Hubkinematik 6 bei erfass-
ter Uberlastung des Sammelbehalters 5 blockiert, oder
ein solcher Hubvorgang ist manuell durch eine Bedien-
person trotz der angezeigten Uberlastung aktivierbar.
[0025] Zu den Funktionen F gehort es auch, dass die
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Steuereinheit S die Hubkinematik 6 bei Erreichen der
Wiegeposition blockiert, damit die Hubkinematik 6 und
der Sammelbehalter 5 fir eine bestimmte Zeitspanne in
dieser Wiegeposition verbleiben. Diese Zeitspanne kann
durch ein der Steuereinheit S zugeordnetes Zeitschalt-
glied definiert sein. Innerhalb dieser Zeitspanne fiihrt das
durch die Drucksensorik 7 gebildete Wiegesystem meh-
rere Druckmessvorgange durch, aus denen die Steuer-
einheit S einen Mittelwert errechnet, der dann als mit
entsprechenden Druck-Sollwerten zu vergleichender
Druck-Istwert eingesetzt wird.

[0026] Alternativ zu dem dargestellten Ausfihrungs-
beispiel kann die Steuereinheit S sehr einfach als Druck-
schaltglied gestaltet sein. Dieses Druckschaltglied ist
dem entsprechenden Hydraulikzylinder der Hubkinema-
tik 6 zugeordnet. Sobald durch den Induktionssensor 8
und das Metallblatt 10 das Erreichen der Wiegeposition
erkannt wird, wird ein entsprechendes Signal an ein Zeit-
schaltglied gesandt, das ebenfalls zur Steuereinheit ge-
hért. Das Zeitschaltglied blockiert fir eine bestimmte
Zeitspanne eine weitere Betatigung der Hubkinematik 6.
Anschliefend wird durch das Druckschaltglied der Druck
im Hydraulikzylinder der Hubkinematik 6 erfasst. Das
Druckschaltglied weist einen Schaltpunkt auf, der der
maximalen Auslastung des Sammelbehalters 5 ent-
spricht. Bleibt dieser Schaltpunkt unterschritten, dann
kann der Sammelbehalter nach Ablauf der durch das
Zeitschaltglied vorgegebenen Zeitspanne weiter bis zur
oberen Endlage angehoben werden. Wird der Schalt-
punkt Gberschritten, dann istder Sammelbehalter 5 Gber-
laden. Dem Druckschalter ist ein einfacher akustischer
Signalgeber, insbesondere ein Warnsummer, zugeord-
net, der bei Uberschreiten des Schaltpunkts aktiviert
wird. Wird ein entsprechender Signalton des Signalge-
bers durch die Bedienperson jedoch ignoriert, kann der
Sammelbehalter dennoch weiter angehoben werden.

Patentanspriiche

1. Strandreinigungsfahrzeug (1) mit einem Fahrgestell
(3) sowie mit wenigstens einer Radachse (2), und
miteinem an dem Fahrgestell (3) angeordneten Rei-
nigungssystem (4), dem wenigstens ein Sammelbe-
halter (5) zur Aufnahme von durch das Reinigungs-
system (4) aufgenommenem Strandgut zugeordnet
ist, sowie miteiner Hubkinematik (6) zur Verlagerung
des Sammelbehalters (5) zwischen unterschiedli-
chen Funktionspositionen relativ zu dem Fahrgestell
(3), dadurch gekennzeichnet, dass der Hubkine-
matik (6) eine Positionssensorik (8, 10) zur Erfas-
sung einer Wiegeposition des Sammelbehélters (5)
zugeordnet ist, und dass ein Wiegesystem vorgese-
hen ist, das durch eine Steuereinheit (S) abhangig
von Sensorsignalen der Positionssensorik (8, 10)
aktivierbar ist, die ein Erreichen der Wiegeposition
signalisieren.
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Strandreinigungsfahrzeug (1) nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass die Positionssensorik
(8, 10) einenrelativzu dem Fahrgestell (3) ortsfesten
Induktionssensor (8) sowie einen an einem beweg-
lichen Bauteil (9) der Hubkinematik (6) angeordne-
ten elektrischen Leiter umfasst, derin ein elektroma-
gnetisches Feld des Induktionssensors (8) bei Errei-
chen der Wiegeposition des Sammelbehalters (5)
eintritt.

Strandreinigungsfahrzeug (1) nach Anspruch 2, da-
durch gekennzeichnet, dass der an der Hubkine-
matik (6) angeordnete elektrische Leiter als schwert-
artiges Metallblatt (10) gestaltet ist, das verstellbar
an der Hubkinematik (6) befestigt ist.

Strandreinigungsfahrzeug (1) nach Anspruch 3, da-
durch gekennzeichnet, dass das Metallblatt (10)
entsprechend einem Bewegungsweg des Bauteils
(9) der Hubkinematik (6) gekrimmt ist.

Strandreinigungsfahrzeug (1) nach einem der vor-
hergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass das Wiegesystem eine Drucksensorik (7)
in wenigstens einem Hydraulikzylinder der Hubkine-
matik (6) aufweist.

Strandreinigungsfahrzeug (1) nach einem der vor-
hergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass die Steuereinheit (S) elektronisch ausge-
fuhrt ist und zur Ansteuerung der Hubkinematik (6)
ausgestaltet ist.

Strandreinigungsfahrzeug (1) nach Anspruch 6, da-
durch gekennzeichnet, dass die Steuereinheit (S)
eine Zeitschaltfunktion aufweist, die zur Steuerung
von Wiegefunktionen des Wiegesystems einsetzbar
ist.

Strandreinigungsfahrzeug (1) nach Anspruch 6 oder
7, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerein-
heit (S) einen Speicher (SP) mit wenigstens einem
Druck-Sollwert aufweist, und dass die Drucksenso-
rik (7) mit der Steuereinheit (S) derart gekoppelt ist,
dass Druck-Istwerte der Drucksensorik (7) mit dem
wenigstens einen Druck-Sollwert verglichen werden
und abhangig von einem Ergebnis des Vergleichs
die Steuereinheit (S) eine Steuerfunktion (F), insbe-
sondere eine Steuerfunktion der Hubkinematik (6),
aktiviert.

Strandreinigungsfahrzeug (1) nach einem der An-
spriiche 6 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass in
der Steuereinheit (S) ein Rechenprogramm abgelegt
ist, das aus erfassten Druck-Istwerten ein Gewicht
eines Inhalts des Sammelbehalters (5) berechnet.

10. Strandreinigungsfahrzeug (1) nach einem der vor-
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1.

hergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass der Steuereinheit (S) eine Anzeigeeinrich-
tung zugeordnet ist, die einen Beladungszustand
des Sammelbehalters anzeigt.

Strandreinigungsfahrzeug (1) nach einem der vor-
hergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass die Positionssensorik als der Hubkinema-
tik zugeordnete Wegsensorik oder Winkelsensorik
gestaltet ist.
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