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用于作业机械的支撑腿和支撑结构

(57)摘要

一种用于具有柱杆的作业机械的支撑腿

(20)，其具有空心体(24)，该空心体包括两个相

互间隔开距离地设置的连接板(28)和两个将连

接板相互连接的、相互间隔开距离地设置的、借

助焊缝(40)与连接板连接在一起的翼缘板(30)，

所述支撑腿具有从空心体向下伸出的支撑脚

(26)。连接板(28)分别具有两个基本上竖直地设

置的宽侧(32)和两个将宽侧相互连接在一起的、

基本上水平地设置的窄侧(34)。翼缘板分别具有

两个基本上水平地设置的宽侧(36)和两个将宽

侧相互连接在一起的、基本上竖直地设置的窄侧

(38)。翼缘板(30)分别以它们的窄侧(36)贴靠在

连接板的彼此朝向的宽侧上，露出连接板的窄

侧，并且构成空心体的下止挡面和上止挡面。

权利要求书3页  说明书5页  附图6页

CN 105829791 B

2019.04.09

CN
 1
05
82
97
91
 B



1.用于具有柱杆的作业机械的支撑腿，所述支撑腿具有空心体(24)，该空心体包括两

个相互间隔开距离地设置的连接板(28)和两个将所述连接板(28)相互连接的、相互间隔开

距离地设置的、借助焊缝(40)与所述连接板(28)连接在一起的翼缘板(30)，并且所述支撑

腿具有从空心体(24)向下伸出的支撑脚(26)，其中，所述连接板(28)分别具有两个基本上

竖直地设置的宽侧(32)和两个将所述宽侧(32)相互连接在一起的、基本上水平地设置的窄

侧(34)，并且所述翼缘板(30)分别具有两个基本上水平地设置的宽侧(36)和两个将宽侧

(36)相互连接在一起的、基本上竖直地设置的窄侧(38)，其特征在于，所述翼缘板(30)分别

以它们的窄侧(38)贴靠在连接板(28)的彼此朝向的宽侧(32)上，连接板(28)的窄侧(34)露

出并且构成空心体(24)的下止挡面和上止挡面(46、56)，至少一个所述翼缘板(30)与连接

板(28)的窄侧(34)间隔开距离地与所述连接板的宽侧(32)相连接。

2.根据权利要求1所述的支撑腿，其特征在于，至少一个所述翼缘板(30)的处于外部的

宽侧(36)与每个连接板(28)的窄侧(34)对齐。

3.用于具有柱杆的作业机械的支撑结构，该支撑结构具有根据权利要求1或2所述的支

撑腿(20)并且具有局部容纳支撑腿(20)的空心体(24)的、朝前侧(16)敞开的支撑腿箱

(12)，其中，所述空心体(24)在支撑腿箱(12)中沿平行于连接板(28)和翼缘板(30)的宽侧

(32、36)和窄侧(34、38)延伸的纵向(22)可移动地支承并且向前侧(16)伸出，其中，支撑脚

(26)设置在支撑腿箱(12)外部，并且支撑腿箱(12)具有两个相互间隔开距离地沿纵向(22)

延伸的支撑条(42)，分别有一个所述连接板(28)以其向下指向的窄侧(34)贴靠在各所述支

撑条的向上定向的支撑面(44)上。

4.根据权利要求3所述的支撑结构，其特征在于，所述支撑腿箱(12)在其前侧(16)上具

有向下敞开的、在横截面中为U形的弓形部(48)，在该弓形部上，在将自由的腿(52)连接在

一起的基础部(50)上设置有用于连接板(28)的向上定向的窄侧(34)的支承面(54)。

5.根据权利要求3所述的支撑结构，其特征在于，所述支撑面(44)和连接板(28)的向下

指向的窄侧(34)分别在它们的整个长度上是平的。

6.根据权利要求4所述的支撑结构，其特征在于，所述支撑面(44)和连接板(28)的向下

指向的窄侧(34)分别在它们的整个长度上是平的。

7.根据权利要求3至6之一所述的支撑结构，其特征在于，所述支撑面(44)在支撑腿箱

(12)的底部(62)上方间隔开距离地设置。

8.根据权利要求7所述的支撑结构，其特征在于，所述支撑腿(20)具有从空心体(24)向

下伸出的引导条(64)，所述引导条在支撑腿箱(12)的底部(62)和支撑面(44)之间和/或在

各支撑条(42)之间被引导。

9.根据权利要求7所述的支撑结构，其特征在于，在支撑腿箱(12)的底部(62)和支撑面

(44)之间设置有用于测量支撑腿(20)的移动行程的行程测量装置(66)。

10.根据权利要求9所述的支撑结构，其特征在于，所述行程测量装置(66)具有两个固

定在支撑腿箱上的齿轮(68)，链条(70)连续地环绕在所述齿轮上，所述链条通过带动件

(72)与支撑腿(20)连接，其中，所述齿轮(68)之一设有用于对该齿轮的旋转圈数进行计数

的计数装置(74)。

11.根据权利要求3至6和8至10之一所述的支撑结构，其特征在于，至少一个所述连接

板(28)在背离于相应的其他的连接板(28)的外部的宽侧(32)上设有沿纵向(22)延伸的槽
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(76)，磨损元件(78)嵌入到该槽中，并且至少一个用于贴靠在相应的磨损元件(78)上的引

导销(79)从支撑腿箱(12)向内凸出。

12.根据权利要求3至6和8至10之一所述的支撑结构，其特征在于，支撑腿箱(12)朝向

与前侧(16)对置的背侧(18)敞开，并且在支撑腿箱(12)中容纳有另外的根据权利要求1或2

所述的支撑腿(20)的空心体(24)并且所述另外的支撑腿的空心体朝向背侧(18)伸出，其

中，所述另外的支撑腿(20)的空心体(24)沿纵向(22)可移动地支承并且以该空心体的连接

板(28)的向下定向的窄侧(34)贴靠在支撑面(44)上。

13.根据权利要求12所述的支撑结构，其特征在于，每个支撑腿(20)借助设置在支撑腿

箱(12)中的驱动缸(80)可移动，其中，两个驱动缸(80)在它们的缸眼(82)上借助一个共同

的栓(84)紧固在支撑腿箱(12)上。

14.用于具有柱杆的作业机械的支撑结构，该支撑结构具有支撑腿(20)，所述支撑腿具

有空心体(24)，该空心体包括两个相互间隔开距离地设置的连接板(28)和两个将所述连接

板(28)相互连接的、相互间隔开距离地设置的、借助焊缝(40)与所述连接板(28)连接在一

起的翼缘板(30)，并且所述支撑腿具有从空心体(24)向下伸出的支撑脚(26)，其中，所述连

接板(28)分别具有两个基本上竖直地设置的宽侧(32)和两个将所述宽侧(32)相互连接在

一起的、基本上水平地设置的窄侧(34)，并且所述翼缘板(30)分别具有两个基本上水平地

设置的宽侧(36)和两个将宽侧(36)相互连接在一起的、基本上竖直地设置的窄侧(38)，其

特征在于，所述翼缘板(30)分别以它们的窄侧(38)贴靠在连接板(28)的彼此朝向的宽侧

(32)上，连接板(28)的窄侧(34)露出并且构成空心体(24)的下止挡面和上止挡面(46、56)；

该支撑结构具有局部容纳支撑腿(20)的空心体(24)的、朝前侧(16)敞开的支撑腿箱

(12)，其中，所述空心体(24)在支撑腿箱(12)中沿平行于连接板(28)和翼缘板(30)的宽侧

(32、36)和窄侧(34、38)延伸的纵向(22)可移动地支承并且向前侧(16)伸出，其中，支撑脚

(26)设置在支撑腿箱(12)外部，并且支撑腿箱(12)具有两个相互间隔开距离地沿纵向(22)

延伸的支撑条(42)，分别有一个所述连接板(28)以其向下指向的窄侧(34)贴靠在各所述支

撑条的向上定向的支撑面(44)上；

所述支撑面(44)在支撑腿箱(12)的底部(62)上方间隔开距离地设置，在支撑腿箱(12)

的底部(62)和支撑面(44)之间设置有用于测量支撑腿(20)的移动行程的行程测量装置

(66)，所述行程测量装置(66)具有两个固定在支撑腿箱上的齿轮(68)，链条(70)连续地环

绕在所述齿轮上，所述链条通过带动件(72)与支撑腿(20)连接，其中，所述齿轮(68)之一设

有用于对该齿轮的旋转圈数进行计数的计数装置(74)。

15.用于具有柱杆的作业机械的支撑结构，该支撑结构具有支撑腿(20)，所述支撑腿具

有空心体(24)，该空心体包括两个相互间隔开距离地设置的连接板(28)和两个将所述连接

板(28)相互连接的、相互间隔开距离地设置的、借助焊缝(40)与所述连接板(28)连接在一

起的翼缘板(30)，并且所述支撑腿具有从空心体(24)向下伸出的支撑脚(26)，其中，所述连

接板(28)分别具有两个基本上竖直地设置的宽侧(32)和两个将所述宽侧(32)相互连接在

一起的、基本上水平地设置的窄侧(34)，并且所述翼缘板(30)分别具有两个基本上水平地

设置的宽侧(36)和两个将宽侧(36)相互连接在一起的、基本上竖直地设置的窄侧(38)，其

特征在于，所述翼缘板(30)分别以它们的窄侧(38)贴靠在连接板(28)的彼此朝向的宽侧

(32)上，连接板(28)的窄侧(34)露出并且构成空心体(24)的下止挡面和上止挡面(46、56)；
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该支撑结构具有局部容纳支撑腿(20)的空心体(24)的、朝前侧(16)敞开的支撑腿箱

(12)，其中，所述空心体(24)在支撑腿箱(12)中沿平行于连接板(28)和翼缘板(30)的宽侧

(32、36)和窄侧(34、38)延伸的纵向(22)可移动地支承并且向前侧(16)伸出，其中，支撑脚

(26)设置在支撑腿箱(12)外部，并且支撑腿箱(12)具有两个相互间隔开距离地沿纵向(22)

延伸的支撑条(42)，分别有一个所述连接板(28)以其向下指向的窄侧(34)贴靠在各所述支

撑条的向上定向的支撑面(44)上；

至少一个所述连接板(28)在背离于相应的其他的连接板(28)的外部的宽侧(32)上设

有沿纵向(22)延伸的槽(76)，磨损元件(78)嵌入到该槽中，并且至少一个用于贴靠在相应

的磨损元件(78)上的引导销(79)从支撑腿箱(12)向内凸出。

16.用于控制设有根据权利要求3至15之一所述的支撑结构的作业机械的柱杆的方法，

其中，控制装置确定所述支撑腿(20)相对于支撑腿箱(12)的位置并且借助所确定的值预先

给定柱杆的可能的枢转范围。
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用于作业机械的支撑腿和支撑结构

技术领域

[0001] 本发明涉及一种用于具有柱杆的作业机械的支撑腿以及涉及一种具有这种支撑

腿的支撑结构。

背景技术

[0002] 开头所述种类的支撑腿用于支承设有柱杆的作业机械。当柱杆不运行时，所述支

撑腿节省空间地移入到支撑腿箱中，从而当机器被移到其他地点时，所述支撑腿不会伸出

来或者仅稍微伸出来。如果作业机械、例如可行驶的混凝土泵在运行中，则移出的支撑腿必

须经常承受大的力，这些力通过支撑腿箱传递并且被导向到底部上。在此，所述力通常在支

撑腿箱的以下两个位置处传递到支撑腿上：支撑腿在支撑腿箱的开口的区域中在上面贴靠

在支撑腿箱上的位置以及在支撑腿的后端部上在支撑腿箱中支撑在其底部上的位置。已知

的支撑腿具有空心体，在该空心体的从支撑腿箱伸出的端部上，支撑脚向下伸出。空心体由

竖直地定向的连接板和水平地定向的翼缘板组成，其中，所述翼缘板在上方和下方安放到

连接板的窄侧上。为了防止支撑腿在将力从支撑腿箱导入的位置上发生折断，支撑腿必须

在所述位置上构造成尤其稳定的。这通常通过如下方式实现：在支撑腿中焊入横向隔板，这

导致支撑腿仅可以在如下这种位置中使用，即在这些位置中在横向隔板的区域进行力导

入。这减少了支撑腿的可能的位置数量。作业机械在大多数情况下仅能够以完全移出的、半

移出的或者甚至不移出的支撑腿运行。将多个横向隔板装入到支撑腿中可能不利地提高了

支撑腿的重量。

发明内容

[0003] 因此，本发明的任务在于，这样进一步改进开头所述种类的支撑腿，从而能更灵活

地使用配备有该支撑腿的作业机械。此外应提供一种支撑结构，该支撑结构同样能实现配

备有所述支撑腿的作业机械的更灵活的可使用性。

[0004] 按照本发明，所述目的通过一种用于具有柱杆的作业机械的支撑腿达到，所述支

撑腿具有空心体，该空心体包括两个相互间隔开距离地设置的连接板和两个将所述连接板

相互连接的、相互间隔开距离地设置的、借助焊缝与所述连接板连接在一起的翼缘板，并且

所述支撑腿具有从空心体向下伸出的支撑脚，其中，所述连接板分别具有两个基本上竖直

地设置的宽侧和两个将所述宽侧相互连接在一起的、基本上水平地设置的窄侧，并且所述

翼缘板分别具有两个基本上水平地设置的宽侧和两个将宽侧相互连接在一起的、基本上竖

直地设置的窄侧，所述翼缘板分别以它们的窄侧贴靠在连接板的彼此朝向的宽侧上，连接

板的窄侧露出并且构成空心体的下止挡面和上止挡面，至少一个所述翼缘板与连接板的窄

侧间隔开距离地与所述连接板的宽侧相连接。

[0005] 按照本发明，所述目的还通过一种用于具有柱杆的作业机械的支撑结构达到，该

支撑结构具有根据本发明的支撑腿并且具有局部容纳支撑腿的空心体的、朝前侧敞开的支

撑腿箱，其中，所述空心体在支撑腿箱中沿平行于连接板和翼缘板的宽侧和窄侧延伸的纵
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向可移动地支承并且向前侧伸出，其中，支撑脚设置在支撑腿箱外部，并且支撑腿箱具有两

个相互间隔开距离地沿纵向延伸的支撑条，分别有一个所述连接板以其向下指向的窄侧贴

靠在各所述支撑条的向上定向的支撑面上。

[0006] 按照本发明，所述目的还通过一种用于具有柱杆的作业机械的支撑结构达到，该

支撑结构具有支撑腿，所述支撑腿具有空心体，该空心体包括两个相互间隔开距离地设置

的连接板和两个将所述连接板相互连接的、相互间隔开距离地设置的、借助焊缝与所述连

接板连接在一起的翼缘板，并且所述支撑腿具有从空心体向下伸出的支撑脚，其中，所述连

接板分别具有两个基本上竖直地设置的宽侧和两个将所述宽侧相互连接在一起的、基本上

水平地设置的窄侧，并且所述翼缘板分别具有两个基本上水平地设置的宽侧和两个将宽侧

相互连接在一起的、基本上竖直地设置的窄侧，所述翼缘板分别以它们的窄侧贴靠在连接

板的彼此朝向的宽侧上，连接板的窄侧露出并且构成空心体的下止挡面和上止挡面；该支

撑结构具有局部容纳支撑腿的空心体的、朝前侧敞开的支撑腿箱，其中，所述空心体在支撑

腿箱中沿平行于连接板和翼缘板的宽侧和窄侧延伸的纵向可移动地支承并且向前侧伸出，

其中，支撑脚设置在支撑腿箱外部，并且支撑腿箱具有两个相互间隔开距离地沿纵向延伸

的支撑条，分别有一个所述连接板以其向下指向的窄侧贴靠在各所述支撑条的向上定向的

支撑面上；所述支撑面在支撑腿箱的底部上方间隔开距离地设置，在支撑腿箱的底部和支

撑面之间设置有用于测量支撑腿的移动行程的行程测量装置，所述行程测量装置具有两个

固定在支撑腿箱上的齿轮，链条连续地环绕在所述齿轮上，所述链条通过带动件与支撑腿

连接，其中，所述齿轮之一设有用于对该齿轮的旋转圈数进行计数的计数装置。

[0007] 按照本发明，所述目的还通过一种用于具有柱杆的作业机械的支撑结构达到，该

支撑结构具有支撑腿，所述支撑腿具有空心体，该空心体包括两个相互间隔开距离地设置

的连接板和两个将所述连接板相互连接的、相互间隔开距离地设置的、借助焊缝与所述连

接板连接在一起的翼缘板，并且所述支撑腿具有从空心体向下伸出的支撑脚，其中，所述连

接板分别具有两个基本上竖直地设置的宽侧和两个将所述宽侧相互连接在一起的、基本上

水平地设置的窄侧，并且所述翼缘板分别具有两个基本上水平地设置的宽侧和两个将宽侧

相互连接在一起的、基本上竖直地设置的窄侧，所述翼缘板分别以它们的窄侧贴靠在连接

板的彼此朝向的宽侧上，连接板的窄侧露出并且构成空心体的下止挡面和上止挡面；该支

撑结构具有局部容纳支撑腿的空心体的、朝前侧敞开的支撑腿箱，其中，所述空心体在支撑

腿箱中沿平行于连接板和翼缘板的宽侧和窄侧延伸的纵向可移动地支承并且向前侧伸出，

其中，支撑脚设置在支撑腿箱外部，并且支撑腿箱具有两个相互间隔开距离地沿纵向延伸

的支撑条，分别有一个所述连接板以其向下指向的窄侧贴靠在各所述支撑条的向上定向的

支撑面上；至少一个所述连接板在背离于相应的其他的连接板的外部的宽侧上设有沿纵向

延伸的槽，磨损元件嵌入到该槽中，并且至少一个用于贴靠在相应的磨损元件上的引导销

从支撑腿箱向内凸出。

[0008] 本发明基本构思是，将力传递流经由支撑腿箱、直接经由露出的窄侧导入到连接

板中上，所述连接板由于它们的竖直的定向能够承受大的向下作用的力。在此，例如在预先

已知的支撑腿中，尽可能地避免力传递流经过水平地定向的并且因此由于竖直的力作用可

能更容易变形的翼缘板或者经过将翼缘板与连接板连接在一起的焊缝。因此，支撑腿可以

在相对于支撑腿箱的几乎每个任意的位置中使用，由此，尤其是在狭窄的工地上可以改进
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对作业机械的支承。在此，可以将所述翼缘板的至少一个与连接板的窄侧间隔开距离地与

这些连接板的宽侧连接在一起，从而该翼缘板根本不与支撑腿箱接触。然而，也可以将所述

翼缘板的至少一个的处于外部的宽侧与每个连接板的窄侧对齐。

[0009] 按照本发明，支撑结构配备有两个相互间隔开距离地沿纵向延伸的支撑条，其中，

所述纵向平行于连接板和翼缘板的宽侧和窄侧延伸。所述连接板的各一个以其向下指向的

窄侧贴靠在支撑条的向上指向的支撑面上。支撑条能够相应稳定地构造，而支撑腿箱的整

个底部不必构造成相应稳定的和因此非常重的。此外有利的是，支撑腿箱在其前侧上具有

向下敞开的、在横截面中为U形的弓形部，在该弓形部的将自由的腿连接在一起的基础部上

设置有用于连接板的向上定向的窄侧的支承面。U形的弓形部也可以构造成非常稳定的，而

不会过度地提高支撑腿箱的重量。于是，支撑腿一方面在其背离于支撑脚的后方区域中以

连接板的向下定向的窄侧支承在支撑条的支撑面上，同时该支撑腿在后端部和支撑脚之间

的区域中以该支撑腿的连接板的向上定向的窄侧支承在弓形部的支承面上。因为支撑腿的

空心体在其整个长度上几乎具有相同的稳定性，所以该空心体可以在其连接板的向上定向

的窄侧的几乎每个任意的点上支承在弓形部的支承面上。

[0010] 优选所述支撑面和连接板的向下指向的窄侧分别在其整个长度上是平的。支撑面

有利地在支撑腿箱的底部上方间隔开距离地设置，从而在支撑条和底部之间的区域中可以

安置其它构件。例如，支撑腿可以具有从空心体向下伸出的引导条，该引导条在支撑腿箱的

底部和支撑条之间和/或在各支撑面之间被引导，并且改进支撑腿在支撑腿箱中的引导。此

外，在支撑腿箱的底部和支撑面之间设置有用于测量支撑腿箱的移动行程的行程测量装

置。该行程测量装置有利地具有两个固定在支撑腿箱上的齿轮，在所述齿轮上环形地环绕

链条，所述链条通过带动件与支撑腿连接，其中，所述齿轮之一设有用于对该齿轮的旋转圈

数进行计数的计数装置。以该方式可以容易地测量支撑腿相对于支撑腿箱的移动行程并且

因此测量支撑腿相对于支撑腿箱的位置。行程测量可用于对作业机械的柱杆进行自动控制

的方法，其中，控制装置确定支撑腿相对于支撑腿箱的位置并且借助相应确定的值预先给

定柱杆的可能的枢转范围，于是柱杆在预先给定的枢转范围之外的枢转被阻止。

[0011] 有利的是，所述连接板的至少一个并且优选两个连接板在背离于相应其他的连接

板的外部的宽侧上设有沿纵向延伸的槽，磨损元件嵌入到该槽中，该磨损元件可以由抗腐

蚀的材料(如例如不锈钢或者塑料)制成。此外，至少一个引导销从支撑腿箱向内凸出，以便

在支撑腿移动时通过贴靠在相应的磨损元件上或者通过在相应的磨损元件上的滑动来改

进对支撑腿的引导。

[0012] 适宜的是，支撑腿箱在与前侧对置的背侧敞开，并且在支撑腿箱中容纳有一个另

外的支撑腿的空心体并且该空心体朝向背侧伸出。在此，所述另外的支撑腿的空心体同样

沿纵向可移动地支承并且以该支撑腿的连接板的向下定向的窄侧贴靠在支撑条的支撑面

上。尤其所述支撑腿箱可以关于垂直于纵向延伸的中间平面镜像对称。于是，作业机械能够

以这种支撑结构朝向两侧地得到支承，其中，能实现支撑腿在支撑腿箱中朝向两侧的几乎

无级变化的可移动性。

[0013] 支撑腿的移出和缩回通常通过驱动缸进行，所述驱动缸的缸眼分别借助一个栓紧

固在支撑腿箱上。在具有两个能沿相反的方向移出的支撑腿的支撑结构中需要两个驱动

缸，这些驱动缸分别以它们的缸眼借助一个栓紧固在支撑腿箱上。通过将每个缸眼以各自
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的栓紧固在支撑腿箱上，支撑腿箱必须相应地构造为更长的。对此，按照本发明通过如下方

式提供弥补：两个工作缸在它们的缸眼上借助一个共同的栓紧固在支撑腿箱上。以该方式

可获得大约10cm的长度节省，从而每个支撑腿可以构造得比预先已知的支撑结构长约5cm。

该按照本发明的这个方面可以与上面描述的发明无关地实现或者有利地与所述发明组合。

附图说明

[0014] 以下借助在附图中示意性示出的实施例更详细地阐述本发明。附图如下：

[0015] 图1a、图1b示出一种支撑结构，该支撑结构具有两个支撑腿、一个支撑腿箱和一个

安放在支撑腿箱上的用于柱杆的支承架以及部分剖开的细节图；

[0016] 图2示出描述支撑腿在支撑腿箱上的支承点的原理图；

[0017] 图3示出图1a、图1b的支撑结构的横截面视图；

[0018] 图4示出容纳在支撑腿箱中的支撑腿的后端部的视图；

[0019] 图5示出图1a、图1b的支撑结构的行程测量装置的示意性视图；以及

[0020] 图6示出将两个支撑腿的驱动缸在支撑腿箱上的紧固部的示意图。

具体实施方式

[0021] 在图1a中示出用于具有柱杆的作业机械的支撑结构10，该支撑结构具有支撑腿箱

12和装配在支撑腿箱12上的用于柱杆的支承架14。支撑腿箱12朝向前侧16以及朝向背侧18

敞开，并且在该支撑腿箱中容纳有两个相同构造的支撑腿20。所述支撑腿20分别具有沿纵

向22延伸的并且沿纵向22在支撑腿箱12中可移动的空心体24以及具有装配在空心体24的

前端部上的、向下伸出的支撑脚26。每个空心体24由两个相互间隔开距离地平行地延伸的

连接板28和两个相互间隔开距离地平行地延伸的、将连接板28相互连接在一起的翼缘板30

组成。每个连接板28具有两个相互背离的、竖直地设置的宽侧32和两个将所述宽侧32相互

连接的、水平地设置的窄侧34。翼缘板30分别具有两个相互背离的、水平地延伸的宽侧36和

两个将宽侧36相互连接的、竖直地设置的窄侧38。在此，翼缘板30这样设置在各连接板28之

间，使得翼缘板的窄侧38贴靠在两个连接板28的彼此朝向的宽侧32上，此时，两个翼缘板30

与连接板28的窄侧34间隔开距离地设置。连接板28和翼缘板30分别以焊缝40相互连接。

[0022] 如在图3、图4中示出的那样，支撑腿箱12具有两个相互间隔开距离地沿纵向22延

伸的支撑条42，这些支撑条分别具有向上定向的水平的支撑面44。连接板28的各一个以由

其下部的水平的窄侧34构成的下部的止挡面46贴靠在支撑面44上。在此，支撑面44和下部

的止挡面46分别在它们的整个长度上构造为平的。在前侧16和背侧18上，支撑腿箱12具有U

形的弓形部48，该弓形部向下敞开并且具有基础部50以及从基础部50向下伸出的自由的腿

52。基础部50的底侧构成支承面54，在该支承面上支承有连接板28的由连接板28的上部的

水平的窄侧34构成的止挡面56。如果相关支撑腿20承受载荷，则该支撑腿如在图2中示出的

那样在前方的支承位置58和后方的支承位置60处支承在支撑腿箱12上。在此，前方的支承

位置58处于弓形部48的支承面54上，而后方的支承位置60处于支撑面44的如下位置上，支

撑腿20的后端部以下部的止挡面46贴靠在该位置上。

[0023] 支撑面44与支撑腿箱12的底部62间隔开距离地设置，从而在支撑腿20和底部62之

间可以安置其它构件。因此，在每个支撑腿20的后端部上设置有从下部的翼缘板30向下伸
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出的、在支撑条42之间被引导的引导条64，该引导条允许在支撑腿箱中精确地引导相应的

支撑腿20。此外，在相应的支撑腿20和底部62之间设置有行程测量装置66，该行程测量装置

具有两个齿轮68和在齿轮68上张紧的、连续环绕的链条70。紧固在相应的支撑腿20上的带

动件72使链条70在支撑腿20沿纵向22移动时运动。计数装置74计算所述齿轮68之一的旋转

并且因此计算出支撑腿20的移动行程。在此可以设有控制装置，该控制装置借助由行程测

量装置66确定的数据来确定支撑腿20相对于支撑腿箱12的位置并且基于所确定的值预先

给定柱杆的可能的枢转范围。

[0024] 此外，连接板28在其相互背离的外部的宽侧32上相应地设有沿纵向22延伸的槽

76，与宽侧32齐平地终结的条的形式的磨损元件78嵌入到该槽中。在支撑腿20移动时，从支

撑腿箱12向内突出的引导销79在每个条78上滑动，以便进一步改进对支撑腿20的纵向引

导。条78(该条由于细颗粒而遭受提高的磨损)没有涂装，而是由抗腐蚀的材料制成、例如由

不锈钢或者塑料制成。

[0025] 为了使支撑腿20从支撑腿箱12中移出或者移入到该支撑腿箱中，在支撑腿箱12中

为每个支撑腿20设置有驱动缸80。每个驱动缸借助其缸眼82与支撑腿箱12连接。为此设置

有一个共同的栓84，该栓将两个缸眼82与支撑腿箱12连接在一起。

[0026] 概括如下：本发明涉及一种用于具有柱杆的作业机械的支撑腿20，该支撑腿具有

空心体24，该空心体由两个相互间隔开距离设置的连接板28和两个将连接板28相互连接

的、相互间隔开距离设置的、借助焊缝40与连接板28连接在一起的翼缘板30组成，并且所述

支撑腿具有从空心体24向下伸出的支撑脚26，其中，所述连接板28分别具有两个基本上竖

直地设置的宽侧32和两个将所述宽侧32相互连接的、基本上水平地设置的窄侧34，并且所

述翼缘板30分别具有两个基本上水平地设置的宽侧36和两个将宽侧36相互连接的、基本上

竖直地设置的窄侧38。按照本发明规定，所述翼缘板30分别以它们的窄侧36贴靠在连接板

28的彼此朝向的宽侧32上，并且露出连接板28的窄侧34并且构成空心体24的下止挡面46和

上止挡面56。
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图5
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