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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Arbeits-
fahrzeug, insbesondere einen Tiefloffelbagger und/oder
ein Fahrzeug mit einem Frontlader.

[0002] Eine Vielzahl von Arbeitsfahrzeugen kann mit
Werkzeugen ausgestattet werden, mit welchen eine Ar-
beitsfunktion ausgefihrt werden kann. Beispiele fiir sol-
che Arbeitsmaschinen beziehungsweise Arbeitsfahrzeu-
ge umfassen eine groRe Vielfalt von Ladern, Baggern,
Tele-Handlern und Gabelstaplern. Einin Form eines Tief-
I6ffelbaggers mit einem Lader ausgefiihrtes Arbeitsfahr-
zeug kann beispielsweise mit einem Werkzeug ausge-
stattet sein, welches eine Laderschaufel oder eine ver-
gleichbare Anordnung aufweist, mit welchem Bagger-
und Materialbearbeitungsfunktionen ausgefiihrt werden
kdénnen. In diesem Fall ist ein Laderarm an dem Rahmen
des Arbeitsfahrzeugs um eine im Wesentlichen horizon-
tal angeordnete Achse drehbar bzw. schwenkbar ange-
bracht. Das Werkzeug ist um eine im Wesentlichen ho-
rizontal angeordnete Achse an dem Laderarm ange-
bracht. Ein Bediener des Arbeitsfahrzeugs steuert die
Orientierung bzw. die Ausrichtung des Werkzeugs bezo-
gen aufden Ladearm mit Hilfe eines Werkzeugaktuators.
Weiterhin steuert der Bediener die Drehung bzw.
Schwenkung des Laderarms relativ zum Rahmen des
Arbeitsfahrzeugs mit Hilfe eines Laderarmaktuators. Bei-
de Aktuatoren umfassen Ublicherweise einen oder meh-
rere zweiseitig wirkende hydraulische Zylinder und einen
dazugehdrigen hydraulischen Kreislauf.

[0003] Wahrend einer Arbeitsfunktion, auch beispiels-
weise wahrend des Anhebens oder des Transports von
Material mit dem Werkzeug, ist es winschenswert, die
anfangliche bzw. urspriingliche Ausrichtung oder Orien-
tierung des Werkzeugs relativ zur Schwerkraft beizube-
halten, um ein vorzeitiges Abladen des Materials zu ver-
hindern. Zur Beibehaltung der anfanglichen Orientierung
der Laderschaufel relativ zur Schwerkraft muss ein Be-
diener kontinuierlich die Ausrichtung bzw. die Orientie-
rung des Werkzeugs anpassen, insbesondere wahrend
einer Schwenk- bzw. Drehbewegung des Laderarms re-
lativ zum Rahmen des Arbeitsfahrzeugs, wie sie bei-
spielsweise wahrend einer Aufwartsbewegung auftritt,
und/oder wenn der Fahrzeugrahmen seine Neigung
wahrend einer Bewegung Uber unebenes Gelande wah-
rend eines Transportbetriebs verandert. Die kontinuier-
liche Anpassung der Ausrichtung des Werkzeugs erfor-
dert von dem Bediener einen erhéhten Grad seiner Auf-
merksamkeit sowie eine manuelle Fertigkeit, was insge-
samt die Arbeitseffizienz verringert und die Ermidung
des Bedieners erhdht.

[0004] Wahrend einer Arbeitsfunktion mit einer Tieflof-
felschaufel, beispielsweise wahrend des Anhebens oder
des Ausbaggerns von Material, ist es wiinschenswert,
die urspriingliche Ausrichtung der Tiefloffelschaufel re-
lativ zur Schwerkraft beizubehalten, um ein vorzeitiges
Abladen des Materials zu verhindern oder um eine un-
veranderliche Winkeleinstellung bzw. einen unverander-
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ten Scherwinkel der Tiefloffelschaufel beizubehalten.
Auch hierbei muss zur Beibehaltung der urspriinglichen
bzw. anfanglichen Ausrichtung der Tiefl6ffelschaufel re-
lativ zur Schwerkraft der Bediener kontinuierlich die
Tiefl6ffelschaufelkommandoeingabeeinheit  bedienen,
um die Ausrichtung der Tiefléffelschaufel anzupassen,
wenn der Ausleger und/oder der Loffelstiel der Tiefloffel-
vorrichtung sich wahrend des Arbeitsbetriebs bewegen.
Eine kontinuierliche Anpassung der Ausrichtung der Tief-
I6ffelschaufel in Verbindung mit einer gleichzeitigen Ma-
nipulation der Auslegerkommandoeingabeeinheit und
der Loffelstieleingabekommandoeinheit unter Berlick-
sichtigung der Bewegung des Tiefloffelauslegers und
des Loffelstiels erfordern von dem Bediener einen erhdh-
ten Grad seiner Aufmerksamkeit und eine manuelle Fer-
tigkeit, was ebenfalls die Arbeitseffizienz insgesamt ver-
ringert und die Ermidung des Bedieners erhéht.

[0005] Eine Vielzahl von Vorrichtungen und Systemen
wurden vorgeschlagenen, um eine automatische Aus-
richtung bzw. Orientierung eines Werkzeugs anzusteu-
ern, insbesondere fiir Werkzeuge wie eine Laderschau-
fel oder eine Tiefléffelschaufel. Beispiele fir elektroni-
sche Sensoren und Ansteuersysteme sind aus den US
4,923,326, US 4,844,685, US 5,356,260 und US
6,233,511 bekannt. Die aus diesem Stand der Technik
bekannten an Steuersysteme verwenden Ublicherweise
Positionssensoren, welche an unterschiedlichen Orten
an dem Arbeitsfahrzeug angeordnet sind, um die Aus-
richtung des Wehrzeugs relativ zum Rahmen des Ar-
beitsfahrzeugs zu detektieren und anzusteuern. Die aus
diesem Stand Technik bekannten Steuersysteme sind
aufwéandig und daher teuer.

[0006] Der vorliegenden Erfindung liegt daher die Auf-
gabe zugrunde, ein Arbeitsfahrzeug - insbesondere ei-
nen Tiefl6ffelbagger und/oder ein Fahrzeug mit einem
Frontlader - der eingangs genannten Art anzugeben und
weiterzubilden, durch welches die vorgenannten Proble-
me Uberwunden werden. Insbesondere soll ein ein Ar-
beitsfahrzeug angegeben werden, dessen Steuersy-
stem zur Ansteuerung eines Werkzeugs vereinfacht aus-
gefihrtund daher kostengiinstiger implementiert werden
kann.

[0007] Die erfindungsgemafle Vorrichtung der ein-
gangs genannten Art 16st die voranstehende Aufgabe
durch die Merkmale des Patentanspruchs 1. Danach um-
fasst ein solches Arbeitsfahrzeug einen Rahmen, eine
Bewegungseinheit, ein Werkzeug, einen Werkzeugak-
tuator, einen Winkelgeschwindigkeitssensor und eine
Steuereinheit. Die Bewegungseinheit umfasst ein erstes
Ende und ein zweites Ende, wobei das erste Ende an
dem Rahmen angebracht ist. Das Werkzeug ist um eine
Achse drehbar/schwenkbar an dem zweiten Ende der
Bewegungseinheit angebracht und zur Verrichtung einer
Arbeitsfunktion vorgesehen. Der Werkzeugaktuator ist
an dem Werkzeug angebracht und ausgebildet, das
Werkzeug als Reaktion auf ein Werkzeugsteuersignal
um die Achse kontrollierbar zu bewegen. Der Winkelge-
schwindigkeitssensor ist dem Werkzeug zugeordnet und
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ausgebildet, die Winkelgeschwindigkeit des Werkzeugs
zu detektieren und kontinuierlich ein Winkelgeschwindig-
keitssignal zu generieren. Die Steuereinheit weist rech-
nerische, Speicher- und/oder Echtzeitfahigkeiten aufund
steht mit dem Werkzeugaktuator und dem Winkelge-
schwindigkeitssensor in Verbindung. Die Steuereinheit
istausgebildet, ein Werkzeugsteuersignal zu generieren,
um kontinuierlich eine vorgebbare und/oder eine ge-
wiinschte Werkzeugwinkelgeschwindigkeit als Reaktion
auf das Winkelgeschwindigkeitssignal zu erzielen.
[0008] ErfindungsgemaR ist erkannt worden, dass es
nicht erforderlich ist, die Lageinformationen des Werk-
zeugs mit den aus dem Stand der Technik bekannten
Lagesensoren zu bestimmen. Es wird vielmehr ein Win-
kelgeschwindigkeitssensor verwendet, welcher an dem
Werkzeug angebracht oder dem Werkzeug zugeordnet
ist, und welcher dazu verwendet wird, die Orientierung
bzw. die Ausrichtung des Werkzeugs einerseits zu de-
tektieren und andererseits eine festlegbare Orientierung
des Werkzeugs relativ zu einer anfanglichen oder ur-
spriinglichen Ausrichtung des Werkzeugs beizubehal-
ten, und zwar unabhangig von der Ausrichtung des Rah-
mens des Arbeitsfahrzeugs. Hierzu wird eine Steuerein-
heit eingesetzt, beispielsweise in Form eines Computers
oder eine Computerplatine. Der Winkelgeschwindig-
keitssensor detektiert die Winkelgeschwindigkeit des
Werkzeugs relativ zu einem erdbezogenen oder einem
anderen Koordinatensystem. Jedenfalls ist nicht vorge-
sehen, die Winkelgeschwindigkeit des Werkzeugs oder
die Lager- und Orientierungsinformationen des Werk-
zeugs unmittelbar relativ zu einem Fahrzeugkoordina-
tensystem zu bestimmen.

[0009] Winkelgeschwindigkeitssensoren, welche zum
Einsatz der vorliegenden Erfindung geeignet sind, sind
auf dem Markt erhaltlich. So sind beispielsweise aus den
Druckschriften US 4,628,734, US 5,850,035 und US
6,003,373 Winkelgeschwindigkeitssensoren bekannt,
welche fir die vorliegende Erfindung geeignet sind. Ein
Beispiel eines solchen Winkelgeschwindigkeitssensors
istder BEI GYROCHIP ® Modell AQRS, welcher von der
Firma Systron Donner Internal Devision der BEI Tech-
nologies of California angeboten wird.

[0010] Das erfindungsgemafie Arbeitsfahrzeug um-
fasst demgeman ein verbessertes System zur Detektion
und zur automatischen Ansteuerung der Orientierung ei-
nes Werkzeugs, welches drehbar/schwenkbar an einer
Bewegungseinheit angebracht ist.

[0011] Unter einer Bewegungseinheit ist beispielswei-
se ein Ausleger zu verstehen, welcher ein erstes Ende
und ein zweites Ende aufweist. Das erste Ende ist vor-
zugsweise um eine Auslegerachse drehbar/schwenkbar
an dem Rahmen angebracht. Eine solche Konfiguration
entspricht beispielsweise einer Ladervorrichtung.
[0012] In einer ganz besonders bevorzugten Ausflih-
rungsform ist eine mit der Steuereinheit in Verbindung
stehende Werkzeugkommandoeingabeeinheit vorgese-
hen und ausgebildet, ein Werkzeugkommandosignal als
Reaktion einer einer gewlinschten Werkzeugbewegung
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entsprechenden Betatigung durch einen Bediener zu ge-
nerieren. Die Steuereinheit ist ausgebildet, das Werk-
zeugkommandosignal zu empfangen und als Reaktion
hierauf ein Werkzeugsteuersignal zu generieren, um ei-
ne vorgebbare bzw. gewlinschte Werkzeugbewegung zu
erzielen. Die Steuereinheit ist weiterhin ausgebildet,
nicht mehr auf das Winkelgeschwindigkeitssignal zu re-
gieren, um eine vorgebbare bzw. gewinschte Werk-
zeugwinkelgeschwindigkeit zu erzielen, wahrend das
Werkzeugkontrollsignal empfangen wird.

[0013] Vorzugsweise ist vorgesehen, den Wert der
vorgebbaren bzw. gewilinschte Winkelgeschwindigkeit
ungeféahr Null zu wahlen, wodurch eine anfangliche
Werkzeugorientierung im Wesentlichen beibehaltbar ist.
[0014] Bevorzugt entspricht die anfangliche Werkzeu-
gorientierung im Wesentlichen der Orientierung des
Werkzeugs, die vorliegt, wenn die Werkzeugkomman-
doeingabeeinheit kein Werkzeugkommandosignal mehr
generiert.

[0015] In einer bevorzugten Ausfiihrungsform ist ein
Werkzeugbeibehaltungskommandoschalter  vorgese-
hen, welcher mit der Steuereinheit in Verbindung steht
und welcher ausgebildet ist, ein Werkzeugbeibehal-
tungskommandosignal als Reaktion auf eine Betatigung
des Bedieners zu generieren. Die Steuereinheit ist ferner
ausgebildet, das Werkzeugbeibehaltungskommandosi-
gnal zu empfangen und das Winkelgeschwindigkeitssi-
gnal zu ignorieren, wenn nicht das Werkzeugbeibehal-
tungskommandosignal empfangen wird.

[0016] In einer ganz besonders bevorzugten Ausfiih-
rungsform ist die Steuereinheit ausgebildet, das Winkel-
geschwindigkeitssignal als Funktion der Zeit zu integrie-
ren bzw. das Integral der von der Zeit abhdngenden
Funktion des Winkelgeschwindigkeitssignals nach der
Zeit zu bestimmen. Hierdurch ist eine Abweichung einer
anfanglichen Werkzeugorientierung berechenbar und es
kann ein Werkzeugsteuersignal generiert werden, um ei-
ne vorgebbare bzw. gewlinschte Abweichung des Werk-
zeugs zu erzielen. Die Steuereinheit ist weiterhin ausge-
bildet, nicht mehr auf das Winkelgeschwindigkeitssignal
zu regieren, um die vorgebbare bzw. gewiinschte Werk-
zeugwinkelgeschwindigkeit zu erzielen, um die vorgeb-
bare bzw. gewlinschte Abweichung des Werkzeugs zu
erzielen. Vorzugsweise ist die vorgebbare bzw. ge-
winschte Abweichung des Werkzeugs im Wesentlichen
Null.

[0017] Bevorzugt ist die Steuereinheit ausgebildet,
nicht mehr auf das Winkelgeschwindigkeitssignal zu re-
gieren, um die vorgegebene bzw. gewtlinschte Werk-
zeugwinkelgeschwindigkeit und die vorgegebene bzw.
gewunschte Abweichung des Werkzeugs zu erzielen,
wahrend die Steuereinheit das Werkzeugkommandosi-
gnal empfangt.

[0018] Die vorgebbare bzw. gewlinschte Abweichung
des Werkzeugs ist in einer bevorzugten Ausfiihrungs-
form im Wesentlichen Null, wodurch die anféngliche
Werkzeugorientierung im Wesentlichen beibehaltbar ist.
[0019] Im Konkreten ist das erste Ende des Auslegers
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um eine Achse drehbar/schwenkbar an dem Rahmen
angebracht. Das Arbeitsfahrzeug weist einen Ausleger-
aktuator auf, welcher an dem Ausleger und an den Rah-
men angebracht ist. Der Auslegeraktuator ist ausgebil-
det, den Ausleger um die Achse kontrollierbar zu bewe-
gen.

[0020] Sowohl der Werkzeugaktuator als auch der
Auslegeraktuator kdnnte jeweils einen oder mehrere Hy-
draulikzylinder und einen entsprechenden elektronisch
angesteuerten Hydraulikkreis aufweisen.

[0021] Das Werkzeugistin einer bevorzugten Ausfiih-
rungsform in Form einer Laderschaufel ausgefiihrt. Bei
dem Arbeitsfahrzeug handelt es sich in diesem Fall um
einen Lader, insbesondere um einen Frontlader. Aller-
dings kénnte das Arbeitsfahrzeug auch in Form eines
Tiefl6ffelbaggers ausgefiihrt sein. Ganz besonders be-
vorzugt handelt es sich um einen Tiefl6ffelbagger, wel-
cher eine (Front)-Ladervorrichtung aufweist.

[0022] Gemal einer bevorzugten Ausfiihrungsform
umfasst ein Laderschaufelaktuator einen Hydraulikzylin-
der und einen elektronisch ansteuerbaren Hydraulikreis.
Der Hydraulikzylinder ist zwischen dem Ausleger und der
Laderschaufel angeordnet. Der Laderschaufelaktuator
ist ausgebildet, die Laderschaufel um die Achse als Re-
aktion auf ein Laderschaufelkommandosignal kontrol-
lierbar zu bewegen. Ein Auslegeraktuator weist einen Hy-
draulikzylinder auf, welcher zwischen dem Rahmen und
dem Ausleger angeordnet ist. Der Auslegeraktuator ist
ausgebildet, den Ausleger um die Achse kontrollierbar
zu bewegen. Eine Steuereinheit steht mit der Lader-
schaufelkommandoeingabeeinheitin Verbindung und ist
ausgebildet, ein Laderschaufelsteuersignal zu erzeu-
gen, um eine gewlinschte Laderschaufelbewegung als
Reaktion auf das Laderschaufelkommandosignal zu er-
zielen. Die Steuereinheitist ausgebildet, ein Laderschau-
felsteuersignal zu erzeugen, um kontinuierlich eine ge-
wiinschte Laderschaufelwinkelgeschwindigkeit als Re-
daktion auf das Winkelgeschwindigkeitssignal zu erzie-
len, wenn kein Laderschaufelkommandosignal empfan-
gen wird.

[0023] Die Bewegungseinheit kénnte alternativ oder
zusatzlich einen Ausleger und einen Loffelstiel aufwei-
sen, wobei der Ausleger ein erstes Ende und ein zweites
Ende aufweist. Das erste Ende ist vorzugsweise drehbar/
schwenkbar um eine Achse an dem Rahmen angeord-
net. Der Loffelstiel weist ein erstes Ende und ein zweites
Ende auf, wobei das erste Ende um die Achse drehbar/
schwenkbar an dem Ausleger angebracht ist. Bei dieser
Ausfiihrungsform kénnte es sich beispielsweise um ei-
nen Tiefl6ffelbagger handeln.

[0024] Insbesondere bei einem Tiefloffelbagger ist ein
Werkzeugaktuator vorgesehen, welcher einen Hydrau-
likzylinder und einen elektronisch ansteuerbaren Hy-
draulikkreis aufweist. Der Hydraulikzylinder ist zwischen
dem Loffelstiel und dem Werkzeug angebracht. Ein Aus-
legeraktuator weist einen Hydraulikzylinder auf, welcher
zwischen dem Rahmen und dem Ausleger angebracht
ist. Der Auslegeraktuator ist ausgebildet, den Ausleger
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um die Achse kontrollierbar zu bewegen. Ein Loffelstiel-
aktuator weist einen Hydraulikzylinder auf, welcher zwi-
schen dem Ausleger und dem Loffelstiel angebracht ist.
Der Loffelstielaktuator ist ausgebildet, den Loffelstiel um
die Achse kontrollierbar zu bewegen.

[0025] Es konnte eine Werkzeugkommandoeingabe-
einheit vorgesehen sein, welche mit der Steuereinheit in
Verbindung steht und welche ausgebildet ist, ein Werk-
zeugkommandosignal als Reaktion auf eine einer ge-
wilnschten Werkzeugbewegung entsprechenden Beta-
tigung eines Bedieners zu erzeugen. Eine Steuereinheit
kénnte mit der Werkzeugkommandoeingabeeinheit in
Verbindung stehen und ausgebildet sein, ein Werkzeug-
steuersignal zu erzeugen, um eine vorgebbare bzw. ge-
wilnschte Werkzeugbewegung als Reaktion auf das
Werkzeugkommandosignal zu erzielen. Die Steuerein-
heit ist ausgebildet, ein Werkzeugsteuersignal zu gene-
rieren, um kontinuierlich eine gewilinschte/vorgebbare
Werkzeugwinkelgeschwindigkeit als Reaktion auf das
Winkelgeschwindigkeitssignal zu erzielen, wenn kein
Werkzeugkommandosignal 108 empfangen wird.
[0026] Ineiner weiteren Ausflihrungsformist eine Aus-
legerkommandoeingabeeinheit vorgesehen, welche mit
der Steuereinheit in Verbindung steht und welche aus-
gebildet ist, ein Auslegerkommandosignal als Reaktion
aufeine einer gewiinschten Auslegerbewegung entspre-
chenden Betédtigung eines Bedieners zu erzeugen. Die
Steuereinheit ist ausgebildet, das Winkelgeschwindig-
keitssignal zu ignorieren, wenn nicht das Auslegerkom-
mandosignal empfangen wird. Das Arbeitsfahrzeug
weist eine Loéffelstielkommandoeingabeeinheit auf, wel-
che mit der Steuereinheitin Verbindung steht und welche
ausgebildet ist, ein Loffelstielkommandosignal als Reak-
tion auf eine einer gewlinschten Loéffelstielbewegung ent-
sprechenden Betéatigung eines Bedieners zu generieren.
Die Steuereinheit ist ausgebildet, das Winkelgeschwin-
digkeitssignal zu ignorieren, wenn nicht ein Loffelstiel-
kommandosignal empfangen wird.

[0027] Der Rahmen kdnnte einen schwenkbaren Rah-
men und eine Aktuator fiir den schwenkbaren Rahmen
aufweisen, wobei das erste Ende des Auslegers an dem
schwenkbaren Rahmen drehbar/schwenkbar ange-
bracht sein kénnte. Der Aktuator fiir den schwenkbaren
Rahmen weist einen Hydraulikzylinder auf, welcher aus-
gebildet ist, den schwenkbaren Rahmen um eine Achse
kontrollierbar zu bewegen.

[0028] Es gibt nun verschiedene Mdglichkeiten, die
Lehre der vorliegenden Erfindung in vorteilhafter Weise
auszugestalten und weiterzubilden. Dazu ist einerseits
auf die dem Patentanspruch 1 nachgeordneten Patent-
anspriche und andererseits auf die nachfolgende Erldu-
terung der bevorzugten Ausfiihrungsbeispiele der Erfin-
dunganhand der Zeichnung zu verweisen. In Verbindung
mit der Erlduterung der bevorzugten Ausfihrungsbei-
spiele der Erfindung anhand der Zeichnung werden auch
im allgemeinen bevorzugte Ausgestaltungen und Wei-
terbildungen der Lehre erlautert. In der Zeichnung zeigen
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Fig. 1  eine Seitenansicht eines Tiefloffelbaggers,

Fig. 2  eine schematische Darstellung eines Systems
zur Detektion der Orientierung und zur automa-
tischen Steuerung einer Schaufel eines Laders
und

Fig. 3  eine schematische Darstellung eines Systems
zur Detektion der Orientierung und zur automa-
tischen Steuerung einer Schaufel eines Tiefl6f-
fels.

[0029] Fig. 1 zeigt ein selbstangetriebenes Arbeits-
fahrzeug, welches in Form eines Tiefléffelbaggers 10
ausgefiuhrt ist. Ein Tiefléffelbagger 10 umfasst einen
Rahmen 12, an welchem die mit dem Untergrund ver-
bundenen Réader 14 angebracht sind, um das Fahrzeug
zu tragen und fortzubewegen. An der Vorderseite des
Fahrzeugs ist eine Ladervorrichtung 16 und an der Riick-
seite des Fahrzeugs ist eine Tiefloffelvorrichtung 18 an-
gebracht. Sowohl die Ladervorrichtung 16 als auch die
Tiefl6ffelvorrichtung 18 fiihren jeweils eine Vielzahl von
Bagger- und Materialbearbeitungsfunktionen aus. Ein
Bediener steuert die Funktionen des Fahrzeugs von ei-
ner Bedienerstation 20 aus.

[0030] Die Ladervorrichtung 16 umfasst einen Lader-
arm 22 und ein Werkzeug, wie beispielsweise eine La-
derschaufel 24 oder eine andere Anordnung. Der Lader-
arm 22 umfasst ein erstes Ende 26, welches um eine
horizontal angeordnete Laderarmachse 28 drehbar/
schwenkbar an dem Rahmen 12 angebracht ist, und ein
zweites Ende 30, an welchem die Laderschaufel 24 um
eine horizontal angeordnete Laderschaufelachse 32
drehbar/schwenkbar angebracht ist.

[0031] Mit einem Laderarmaktuator kann der Lader-
arm 22 um die Laderarmachse 28 kontrolliert bewegt
werden. Der Laderarmaktuator umfasst einen Hydraulik-
zylinder 36, welcher sich zwischen dem Rahmen 12 des
Fahrzeugs und dem Laderarm 22 erstreckt. Ein Aktuator
38 fiir die Laderschaufel 24 umfasst einen Hydraulikzy-
linder 40, welcher sich zwischen dem Laderausleger 22
und der Laderschaufel 24 erstreckt. Mitdem Laderschau-
felaktuator 38 ist die Laderschaufel 24 kontrollierbar um
die Laderschaufelachse 32 bewegbar. In dem in den Fi-
guren gezeigten Ausflihrungsbeispiel umfasst der Lader-
schaufelaktuator 38 einen elektro-hydraulischen Lader-
schaufelkreis 42, welcher hydraulisch mit dem Hydrau-
likzylinder 40 der Laderschaufel 24 in Verbindung steht.
Der elektro-hydraulische Laderschaufelkreislauf 42 ver-
sorgt und steuert den Fluss der Hydraulikfliissigkeit zu
dem Hydraulikzylinder 40 der Laderschaufel 24.

[0032] Der Bediener steuert die Bewegung der Lader-
vorrichtung 16 durch die Betatigung einer Laderschau-
felkommandoeingabeeinheit 44 und einer Laderarm-
kommandoeingabeeinheit 46. Die Laderschaufelkom-
mandoeingabeeinheit 44 ist derart ausgebildet, dass sie
ein Laderschaufelkommandosignal 48 in Abhangigkeit
von der Betatigung des Bedieners erzeugt, welches Pro-
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portional zu einer gewilnschten Laderschaufelbewe-
gung ist. Eine Steuereinheit 50 ist mit der Laderschau-
felkommandoeingabeeinheit 44 und dem Laderschaufel-
aktuator 38 in Verbindung und empfangt das Lader-
schaufelkommandosignal 48 und reagiert hierauf, indem
die Steuereinheit 50 ein Laderschaufelsteuersignal 52
generiert, welches von dem elektro-hydraulischen La-
derschaufelkreis 42 empfangen wird. Der elektro-hy-
draulische Laderschaufelkreis 42 reagiert auf das Lader-
schaufelsteuersignal 52, indem Hydraulikflissigkeit zu
dem Hydraulikzylinder 40 der Laderschaufel 24 geleitet
wird, wodurch der Hydraulikzylinder 40 die Laderschau-
fel 24 entsprechend bewegt.

[0033] Wahrend des Betriebs der Laderschaufel 24,
beispielsweise wahrend des Anhebens oder des Trans-
portierens von Material, ist es wiinschenswert, die an-
fangliche Orientierung bzw. Ausrichtung der Lader-
schaufel relativ zur Schwerkraft oder zu einem anderen
Koordinatensystem beizubehalten, um ein vorzeitiges
Abladen des Materials zu verhindern. Um die anfangliche
Orientierung der Laderschaufel beizubehalten, wenn der
Laderarm 22 wahrend einer Aufwéartsbewegung relativ
zu dem Rahmen 12 bewegt wird und wahrend der Fahr-
zeugrahmen 12 seine Neigung wahrend einer Bewegung
Uber unebenes Gelande wahrend eines Transportbe-
triebs verandert, muss der Bediener kontinuierlich die
Laderschaufelkommandoeingabeeinheit 44 bedienen,
um die Orientierung der Laderschaufel 24 anzupassen.
Die kontinuierliche Anpassung der Orientierung der La-
derschaufel 24 erfordert von dem Bediener einen erhdh-
ten Grad seiner Aufmerksamkeit und eine manuelle Fer-
tigkeit, was insgesamt die Arbeitseffizienz verringert und
die Ermidung des Bedieners erhoht.

[0034] Fig. 2 zeigt ein Ausfiihrungsbeispiel eines ver-
besserten Aktuaroransteuersystems, welches dazu aus-
gelegt ist, eine urspriingliche oder eine gewtinschte Ori-
entierung der Laderschaufel 24 beizubehalten. Erfin-
dungsgemal wird ein der Laderschaufel zugeordneter
Winkelgeschwindigkeitssensor 54 verwendet, welcher
mit der Einheit 50 in Verbindung steht. Der Winkelge-
schwindigkeitssensor 54 der Laderschaufel 24 ist aus-
gebildet, die Winkelgeschwindigkeit der Laderschaufel
relativ zu einem Koordinatensystem der Erde bzw. der
Umgebung zu detektieren und kontinuierlich ein entspre-
chendes Winkelgeschwindigkeitssignal 56 zu generie-
ren. Die Steuereinheit 50 ist derart ausgebildet, das Win-
kelgeschwindigkeitssignal 56 zu empfangen und ein La-
derschaufelsteuersignal 52 als Reaktion hierauf zu ge-
nerieren, wodurch der Laderschaufelaktuator 38 die La-
derschaufel 24 derart bewegt, dass eine vorgebbare
bzw. gewiinschte Winkelgeschwindigkeit der Lader-
schaufel 24 erzielt wird. Wenn es darum geht, eine au-
tomatische Beibehaltungsfunktion zum Beibehalten der
von dem Bediener urspriinglich eingestellten Orientie-
rung der Laderschaufel 24 relativ zur Schwerkraft zu er-
zielen, weist die erforderliche Winkelgeschwindigkeit der
Laderschaufel 24 einen Wert von Null auf. Weiterhin ist
die Steuereinheit 50 derart ausgebildet, die automati-
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sche Beibehaltungsfunktion auszusetzen, wenn der Be-
diener eine Bewegung der Laderschaufel 24 ansteuert,
also wenn beispielsweise die Steuereinheit 50 ein La-
derschaufelkommandosignal 48 empfangt. Die Steuer-
einheit 50 ist weiterhin derart ausgebildet, als anfangliche
oder ursprungliche Orientierung der Laderschaufel 24
die eingestellte Orientierung der Laderschaufel 24 anzu-
nehmen, welche vorgelegt, sobald das Laderschaufel-
kommandosignal 48 ausbleibt bzw. endet.

[0035] Fir Anwendungen, welche eine hdhere Prazi-
sion bei einer Beibehaltung der urspriinglich eingestell-
ten Orientierung der Laderschaufel 24 erfordern, ist in
einem bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel die Steuerein-
heit 50 derart ausgebildet, das sie rechnerische, gege-
benenfalls Speicher- und Echtzeit-Fahigkeiten aufweist,
insbesondere betreffend des Abspeicherns eines zeitli-
chen Verlaufs von Signalen oder einer Signalfolge. Die
Steuereinheit 50 ist insbesondere derart ausgebildet,
dass sie das Integral der Winkelgeschwindigkeit der La-
derschaufel 24 als Funktion der Zeit Idsen kann, um die
Abweichung von der urspriinglich eingestellten Orientie-
rung der Laderschaufel 24 bestimmen zu kénnen. Die
Steuereinheit 50 ist weiterhin ausgebildet, ein Lader-
schaufelsteuersignal 52 als Antwort auf eine Abwei-
chung zu generieren, welche auftritt, wenn ein ge-
wiinschter bzw. vorgebbarer Abweichungsbereich fir ei-
ne Orientierung der Laderschaufel 24 Giberschritten wird.
Hierdurch bewegt der Aktuator 38 die Laderschaufel 24
derart, dass sich die Laderschaufel 24 in einem vorge-
gebenen Abweichungsbereich der Orientierung der La-
derschaufel 24 befindet. Falls eine automatische Beibe-
haltungsfunktion zur Verfligung gestellt werden soll, wel-
che die von dem Bediener eingestellte urspriingliche
bzw. anfangliche Orientierung der Laderschaufel 24 re-
lativ zur Schwerkraft beibehalten soll, ist die vorgebbare
oder gewtuinschte Abweichung bzw. der vorgebbare oder
gewlinschte Abweichungsbereich der Orientierung der
Laderschaufel 24 ungefahr Null. Zusatzlich ist die Steu-
ereinheit 50 ausgebildet, um nicht mehr auf eine ge-
winschte Winkelgeschwindigkeit der Laderschaufel 24
zu regieren, wenn sie auf den vorgebbaren bzw. ge-
winschten Abweichungsbereich der Orientierung der
Laderschaufel reagiert.

[0036] Gemal eines bevorzugten Ausflihrungsbei-
spiels ist ein Beibehaltungskommandoschalter 58 der
Ladervorrichtung 18 in Verbindung mit der Steuereinheit
50. Der Beibehaltungskommandoschalter 58 ist ausge-
bildet, ein Beibehaltungskommandosignal 60 zu erzeu-
gen, welches einer Betatigung des Beibehaltungskom-
mandoschalters 58 durch den Bediener entspricht, um
den Betrieb der automatischen Beibehaltungsfunktion
fur die Laderschaufel 24 zu aktivieren. Die Steuereinheit
50 ist ausgebildet, das die Laderschaufel 24 betreffende
Winkelgeschwindigkeitssignal 56 zu ignorieren, sofern
sie nicht das Beibehaltungskommandosignal 60 von dem
Beibehaltungskommandoschalter 58 empfangt.

[0037] Die Tiefloffelvorrichtung 18 umfasst einen
schwenkbaren Rahmen 62, einen Ausleger 64 bzw. ei-
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nen Heckbaggerausleger, einen Loffelstiel 66 und ein
Werkzeug, beispielsweise eine Tiefl6ffelschaufel 68 oder
eine andere Anordnung. Der schwenkbare Rahmen 62
umfasst ein erstes Ende 70, welches um eine im We-
sentlichen vertikal angeordnete Achse 72 drehbar/
schwenkbar am Rahmen 12 angeordnet ist, sowie ein
zweites Ende 74. Der Ausleger 64 umfasst einen erstes
Ende 76, welches um eine im Wesentlichen horizontal
angeordnete Achse 78 des Tiefloffelauslegers drehbar
an dem zweiten Ende 74 des schwenkbaren Rahmens
62 angeordnet ist, sowie ein zweites Ende 80. Der L&f-
felstiel 66 umfasst ein erstes Ende 82, welches um eine
im Wesentlichen horizontal angeordnete Achse 84 des
Loffelstiels drehbar an dem zweiten Ende 80 des Ausle-
gers 64 angeordnet ist, und ein zweites Ende 86, an wel-
chem die Schaufel 68 des Tiefloffels um eine im Wesent-
lichen horizontal angeordnete Achse 88 drehbar ange-
ordnet ist.

[0038] Ein Aktuator fir den schwenkbaren Rahmen
62, welcher einen hydraulischen Zylinder 90 aufweist und
welcher zwischen dem Rahmen 12 des Fahrzeugs 10
und dem schwenkbaren Rahmen 62 angeordnet ist, be-
wegt den schwenkbaren Rahmen 62 um die vertikal an-
geordnete Achse 72 in kontrollierbarer Weise. Ein Ak-
tuator fir den Ausleger 64 umfasst einen hydraulischen
Zylinder 92, welcher zwischen dem schwenkbaren Rah-
men 62 und dem Ausleger 64 angeordnet ist und welcher
den Ausleger 64 um die Achse 78 in kontrollierbarer Wei-
se bewegt. Ein Aktuator fir den Loffelstiel 66 umfasst
einen hydraulischen Zylinder 94, welcher zwischen dem
Ausleger 64 und dem Loffelstiel 66 angeordnet ist und
welcher den Léffelstiel 66 um die Achse 84 in kontrollier-
barer Weise bewegt. Ein Aktuator 96 fiir die Tiefl6ffel-
schaufel umfasst einen hydraulischen Zylinder 98, wel-
cher zwischen dem Loffelstiel 66 und der Tiefl6ffelschau-
fel 68 angeordnet ist und welcher die Tiefl6ffelschaufel
68 um die Achse 88 in kontrollierbarer Weise bewegt.
Der Aktuator 96 fur die Tiefl6ffelschaufel umfasst einen
elektro-hydraulischen Tiefl6ffelschaufelkreis 100, wel-
cher mit dem Hydraulikzylinder 98 der Tiefloffelschaufel
68 in Verbindung steht und welcher den Fluss der Hy-
draulikflissigkeit zu dem Hydraulikzylinder 98 der Tief-
|6ffelschaufel 68 versorgt und steuert.

[0039] Der Bediener steuert die Bewegung der Tiefl&f-
felvorrichtung 18 durch die Manipulation der Tiefl6ffel-
schaufelkommandoeingabeeinheit 102, der Loffelstiel-
kommandoeingabeeinheit 104, der Auslegerkomman-
doeingabeeinheit 106 und der Eingabeeinheit fiir den
schwenkbaren Rahmen 62. Die Tiefl6ffelschaufelkom-
mandoeingabeeinheit 102 ist derart ausgebildet, dass
sie ein Tiefloffelschaufelkommandosignal 108 in Abhéan-
gigkeit von der Manipulation des Bedieners erzeugt, wel-
ches proportional zu einer gewlinschten Tiefl6ffelschau-
felbewegung ist. Die Steuereinheit 50 ist in Verbindung
mit der Tiefl6ffelschaufelkommandoeingabeeinheit 102,
der firr Léffelstielkommandoeingabeeinheit 104, der Aus-
legerkommandoeingabeeinheit 106 und dem Aktuator
96 fur die Tiefl6ffelschaufel 68. Die Steuereinheit 50 emp-
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fangt das Tiefl6ffelschaufelkommandosignal 108 und er-
zeugt als Antwort hierauf ein Tiefl6ffelschaufelsteuersi-
gnal 110, welches von dem elektro-hydraulischen Tief-
I6ffelschaufelkreis 100 empfangen wird. Der elektro-hy-
draulische Tiefloffelschaufelkreis 100 reagiert auf das
Tiefl6ffelschaufelsteuersignal 110, indem Hydraulikflis-
sigkeit zu dem Hydraulikzylinder 98 der Tiefl6ffelschaufel
68 geleitet wird, wodurch der Hydraulikzylinder 98 die
Tiefl6ffelschaufel 68 entsprechend bewegt.

[0040] Wahrend des Betriebs mit der Tiefl6ffelschaufel
68, beispielsweise wahrend des Anhebens oder des Aus-
baggerns von Material, ist es wiinschenswert, die an-
fangliche Orientierung bzw. Ausrichtung der Tiefl6ffel-
schaufel 68 relativ zur Schwerkraft oder zu einem ande-
ren Koordinatensystem beizubehalten, um ein vorzeiti-
ges Abladen des Materials zu verhindern oder um einen
unveranderten Winkel bei dem Ausbaggern beizubehal-
ten. Um die anfangliche Orientierung der Tiefl6ffelschau-
fel 68 wahrend einer Bewegung des Auslegers 64 und/
oder des Loffelstiels 66 im Arbeitsbetrieb relativ zur
Schwerkraft beizubehalten, muss der Bediener kontinu-
ierlich die Tiefl6ffelschaufelkommandoeingabeeinheit
102 bedienen, um die Orientierung der Tiefléffelschaufel
68 anzupassen, wenn wahrend des Arbeitsbetriebs der
Ausleger 64 und/oder der Loffelstiel 66 bewegt werden.
Eine Anpassung der Orientierung der Tiefloffelschaufel
68 in Verbindung mit der gleichzeitigen Bedienung der
Auslegerkommandoeingabeeinheit 106 und der Loffel-
stielkommandoeingabeeinheit 104 und einer hiermit ver-
bundenen Bewegung des Tieflffelauslegers 64 und des
Loffelstiels 66, erfordert von dem Bediener einen erhoh-
ten Grad seiner Aufmerksamkeit und eine manuelle Fer-
tigkeit, was insgesamt die Arbeitseffizienz verringert und
die Ermudung des Bedieners erhéht.

[0041] Fig. 3 zeigt ein verbessertes Aktuatorsteuersy-
stem, welches ausgebildet ist, eine anfangliche bzw. ur-
spriingliche Orientierung der Tiefldffelschaufel 68 auto-
matisch beizubehalten. Hierzu wird ein Winkelgeschwin-
digkeitssensor 112 fiir die Tiefléffelschaufel 68 verwen-
det, welcher der Tiefl6ffelschaufel 68 zugeordnet ist und
welcher in Verbindung mit der Steuereinheit 50 steht.
Der Winkelgeschwindigkeitssensor 112 der Tiefloffel-
schaufel 68 ist ausgebildet, die Winkelgeschwindigkeit
der Tiefloffelschaufel 68 relativ zu einem erdbezogenen
Koordinatensystem zu detektieren und kontinuierlich ein
entsprechendes Winkelgeschwindigkeitssignal 114 zu
generieren. Die Steuereinheit 50 ist ausgebildet, ein Win-
kelgeschwindigkeitssignal 114 der Tiefléffelschaufel 68
zu empfangen und ein Tiefl6ffelschaufelsteuersignal 110
als Antwort hierauf zu generieren, wodurch der Tiefl6f-
felschaufelaktuator 96 die Tiefloffelschaufel 68 derart be-
wegt, das die Tiefléffelschaufel 68 eine entsprechende
bzw. gewlinschte Winkelgeschwindigkeit ausfihrt. Falls
eine automatische Beibehaltungsfunktionen vorgesehen
ist, welche die von dem Bediener eingestellte urspring-
liche bzw. anfangliche Orientierung der Tiefladerschau-
fel 68 relativ zur Schwerkraft beibehalten soll, ist die er-
forderliche oder gewiinschte Winkelgeschwindigkeit der
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Tiefl6ffelschaufel 68 im Wesentlichen Null. Weiterhin ist
die Steuereinheit 50 ausgebildet, um die automatische
Beibehaltungsfunktion auszusetzen, wahrend das Tief-
I6ffelschaufelkommandosignal 108 empfangen wird,
wenn also der Bediener eine Bewegung der Tieflader-
schaufel 68 vornimmt. Die Steuereinheit 50 ist weiterhin
derart ausgebildet, dass unmittelbar nach Beendigung
des Tiefloffelschaufelkommandosignals 108 die dann
vorliegende Orientierung bzw. Ausrichtung der Tiefl6ffel-
schaufel 68 als anféngliche bzw. urspriingliche Ausrich-
tung der Tiefl6ffelschaufel 68 angenommen wird.
[0042] GemaR eines bevorzugten Ausfihrungsbei-
spiels ist ein Beibehaltungskommandoschalter 116 vor-
gesehen, welcher mit der Steuereinheit 50 in Verbindung
steht. Der Beibehaltungskommandoschalter 116 ist aus-
gebildet, um ein Beibehaltungskommandosignal 118 zu
generieren, welches einer Bedienung des Beibehal-
tungskommandoschalters 116 durch den Bediener ent-
spricht, um den Betrieb der automatischen Beibehal-
tungsfunktion fir die Tiefl6ffelschaufel 68 zu aktivieren.
Die Steuereinheit 50 ist ausgebildet, das Winkelge-
schwindigkeitssignal 114 der Tiefladerschaufel zu igno-
rieren, sofern sie nicht das Beibehaltungskommandosi-
gnal 118 von dem Beibehaltungskommandoschalter 116
empfangt.

[0043] GemalR eines alternativen Ausflhrungsbei-
spiels, bei welchem die Tiefl6ffelarbeiten Ublicherweise
nur dann ausgefuhrt werden, wenn das Fahrzeug sich
nicht fortbewegt bzw. stationar angeordnet ist, ist eine
Verstellung der anfanglichen Ausrichtung der Tieflader-
schaufel 68 Ublicherweise nur aufgrund einer entspre-
chenden Bewegung des Auslegers 64 oder des Loffel-
stiels 66 erforderlich, um die anfangliche Ausrichtung der
Tiefl6ffelschaufel 68 beizubehalten. Zum Minimieren der
Zeitspanne der automatischen Beibehaltungsfunktion
fur die Tiefloffelschaufel 68 kdnnte die Steuereinheit 50
ausgebildet sein, das Winkelgeschwindigkeitssignal 114
der Tiefléffelschaufel zu ignorieren, sofern sie nicht ein
Auslegerkommandosignal 122 von der Auslegerkom-
mandoeingabeeinheit 106, oder ein Léffelstielkomman-
dosignal 120 von der fir Loffelstielkommandoeingabe-
einheit 104 empfangt.

[0044] AbschlieRend sei ganz besonders darauf hin-
gewiesen, dass die voranstehend erdrterten Ausfiih-
rungsbeispiele lediglich zur Beschreibung der bean-
spruchten Lehre dienen, diese jedoch nicht auf die Aus-
fiihrungsbeispiele einschranken.

Patentanspriiche

1. Arbeitsfahrzeug, mit einem Rahmen (12), einer Be-
wegungseinheit (22; 64, 66), einem Werkzeug (24;
68), einem Werkzeugaktuator (38; 69), einem Win-
kelgeschwindigkeitssensor (54; 112) und einer Steu-
ereinheit (50), wobei die Bewegungseinheit (22; 64,
66) ein erstes Ende (26; 76) und ein zweites Ende
(30; 86) aufweist, wobei das erste Ende (26; 76) an
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dem Rahmen (12) angebracht ist, wobei das Werk-
zeug (24; 68) um eine Achse (32; 88) drehbar/
schwenkbar an dem zweiten Ende (30; 86) der Be-
wegungseinheit (22; 94, 66) angebracht und zur Ver-
richtung einer Arbeitsfunktion vorgesehen ist, wobei
der Werkzeugaktuator (38; 96) an dem Werkzeug
(24; 68) angebracht und ausgebildet ist, das Werk-
zeug (24; 68) als Reaktion auf ein Werkzeugsteuer-
signal (52; 110) um die Achse (32; 88) kontrollierbar
zu bewegen, wobei der Winkelgeschwindigkeitssen-
sor (54; 112) dem Werkzeug (24; 68) zugeordnet
und ausgebildet ist, die Winkelgeschwindigkeit des
Werkzeugs (24; 68) zu detektieren und kontinuierlich
ein Winkelgeschwindigkeitssignal (56; 114) zu ge-
nerieren, wobei die Steuereinheit (50) rechnerische,
Speicher-und/oder Echtzeitfahigkeiten aufweist und
mit dem Werkzeugaktuator (38; 69) und dem Win-
kelgeschwindigkeitssensor (54; 112) in Verbindung
steht, und wobei die Steuereinheit (50) ausgebildet
ist, ein Werkzeugsteuersignal (52; 110) zu generie-
ren, um kontinuierlich eine vorgebbare bzw. ge-
wilinschte Werkzeugwinkelgeschwindigkeit als Re-
aktion auf das Winkelgeschwindigkeitssignal (56;
114) zu erzielen.

Arbeitsfahrzeug nach Anspruch 1, wobei die Bewe-
gungseinheit (22; 64, 66) einen Ausleger (22) mit
einem ersten Ende (26) und einem zweiten Ende
(30) aufweist, und wobei das erste Ende (26) - vor-
zugsweise um eine Auslegerachse (28) drehbar/
schwenkbar - an dem Rahmen (12) angebracht ist.

Arbeitsgerat nach Anspruch 1 oder 2, wobei eine mit
der Steuereinheit (50) in Verbindung stehende
Werkzeugkommandoeingabeeinheit (44; 102) vor-
gesehen und ausgebildet ist, ein Werkzeugkom-
mandosignal (48; 108) als Reaktion einer einer ge-
wunschten Werkzeugbewegung entsprechenden
Betatigung durch einen Bediener zu generieren, wo-
bei die Steuereinheit (50) ausgebildet ist, das Werk-
zeugkommandosignal (48; 108) zu empfangen und
als Reaktion hierauf ein Werkzeugsteuersignal (52;
110) zu generieren, um eine vorgebbare bzw. ge-
wunschte Werkzeugbewegung zu erzielen und wo-
bei die Steuereinheit (50) ausgebildet ist, nicht mehr
auf das Winkelgeschwindigkeitssignal (56; 114) zu
regieren, um eine vorgebbare bzw. gewitinschte
Werkzeugwinkelgeschwindigkeit zu erzielen, wah-
rend das Werkzeugkontrollsignal (48; 108) empfan-
gen wird.

Arbeitsfahrzeug nach Anspruch 3, wobei die vorgeb-
bare bzw. gewlinschte Winkelgeschwindigkeit Null
ist, wodurch eine anfangliche Werkzeugorientierung
im Wesentlichen beibehaltbar ist.

Arbeitsfahrzeug nach Anspruch 3 oder 4, wobei die
anfangliche Werkzeugorientierung im Wesentlichen
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10.

der Orientierung des Werkzeugs (24; 68) entspricht,
die vorliegt, wenn die Werkzeugkommandoeingabe-
einheit (44; 102) kein Werkzeugkommandosignal
(48; 108) mehr generiert.

Arbeitsfahrzeug nach einem der Anspriche 1 bis 5,
wobei ein  Werkzeugbeibehaltungskommando-
schalter (58; 116) vorgesehen ist, welcher mit der
Steuereinheit (50) in Verbindung steht und welcher
ausgebildet ist, ein Werkzeugbeibehaltungskom-
mandosignal (60; 118) als Reaktion auf eine Betati-
gung des Bedieners zu generieren, und wobei die
Steuereinheit (50) ausgebildet ist, das Werkzeug-
beibehaltungskommandosignal (60; 118) zu emp-
fangen und das Winkelgeschwindigkeitssignal (56;
114) zu ignorieren, wenn nicht das Werkzeugbeibe-
haltungskommandosignal (60; 118) empfangen
wird.

Arbeitsfahrzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 6,
wobei die Steuereinheit (50) ausgebildet ist, das
Winkelgeschwindigkeitssignal (56; 114) als Funkti-
onder Zeit zu integrieren, um eine Abweichung einer
anfanglichen Werkzeugorientierung zu berechnen
und ein Werkzeugsteuersignal (52; 110) zu generie-
ren, um eine vorgebbare bzw. gewiinschte Abwei-
chung des Werkzeugs zu erzielen, wobei die Steu-
ereinheit (50) ausgebildet ist, nicht mehr auf das
Winkelgeschwindigkeitssignal (56; 114) zu regieren,
um die vorgebbare bzw. gewilinschte Werkzeugwin-
kelgeschwindigkeit zu erzielen, um die vorgebbare
bzw. gewilinschte Abweichung des Werkzeugs zu
erzielen, und wobei vorzugsweise die vorgebbare
bzw. gewiinschte Abweichung des Werkzeugs im
Wesentlichen Null ist.

Arbeitsfahrzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 7,
wobei die Steuereinheit (50) ausgebildet ist, nicht
mehr auf das Winkelgeschwindigkeitssignal (56;
114) zu regieren, um die vorgegebene bzw. ge-
wilinschte Werkzeugwinkelgeschwindigkeit und die
vorgegebene bzw. gewlnschte Abweichung des
Werkzeugs zu erzielen, wahrend die Steuereinheit
(50) das Werkzeugkommandosignal (48; 108) emp-
fangt.

Arbeitsfahrzeug nach Anspruch 8, wobei die vorgeb-
bare bzw. gewilinschte Abweichung des Werkzeugs
im Wesentlichen Null ist, wodurch die anféngliche
Werkzeugorientierung im Wesentlichen beibehalt-
bar ist.

Arbeitsfahrzeug nach einem der Anspriiche 2 bis 9,
wobei das erste Ende (26) des Auslegers (22) um
eine Achse (28) drehbar/schwenkbar an dem Rah-
men (12) angebracht ist, wobei das Arbeitsfahrzeug
(10) einen Auslegeraktuator (36) aufweist, welcher
an dem Ausleger (22) und an den Rahmen (12) an-
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gebracht ist, und wobei der Auslegeraktuator (36)
ausgebildet ist, den Ausleger (22) um die Achse (28)
kontrollierbar zu bewegen.

Arbeitsfahrzeug Anspruch 10, wobei sowohl der
Werkzeugaktuator (38) als auch der Auslegeraktua-
tor (36) jeweils einen oder mehrere Hydraulikzylin-
der (36, 40) und einen entsprechenden elektronisch
angesteuerten Hydraulikkreis (42) aufweisen.

Arbeitsfahrzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 11,
wobei das Werkzeug in Form einer Laderschaufel
(24) ausgefiihrt ist und/oder wobei das Arbeitsfahr-
zeug (10) in Form eines Laders und/oder in Form
eines Tiefloffelbaggers ausgefiihrt ist.

Arbeitsfahrzeug nach Anspruch 12, wobei ein La-
derschaufelaktuator (38) einen Hydraulikzylinder
(40) und einen elektronisch ansteuerbaren Hydrau-
likreis (42) umfasst, wobei der Hydraulikzylinder (40)
zwischen dem Ausleger (22) und der Laderschaufel
(24) angeordnet ist, wobei der Laderschaufelaktua-
tor (38) ausgebildet ist, die Laderschaufel (24) um
die Achse (32) als Reaktion auf ein Laderschaufel-
kommandosignal (48) kontrollierbar zu bewegen,
wobei ein Auslegeraktuator einen Hydraulikzylinder
(36) aufweist, welcher zwischen dem Rahmen (12)
und dem Ausleger (22) angeordnet ist, wobei der
Auslegeraktuator ausgebildet ist, den Ausleger (22)
um die Achse (28) kontrollierbar zu bewegen, wobei
eine Steuereinheit (50) mit der Laderschaufelkom-
mandoeingabeeinheit (44) in Verbindung steht und
ausgebildet ist, ein Laderschaufelsteuersignal (52)
zu erzeugen, um eine gewtunschte Laderschaufel-
bewegung als Reaktion auf das Laderschaufelkom-
mandosignal (48) zu erzielen, und wobei die Steu-
ereinheit (50) ausgebildetist, ein Laderschaufelsteu-
ersignal (52) zu erzeugen, um kontinuierlich eine ge-
wiinschte Laderschaufelwinkelgeschwindigkeit als
Redaktion auf das Winkelgeschwindigkeitssignal
(56) zu erzielen, wenn kein Laderschaufelkomman-
dosignal (48) empfangen wird.

Arbeitsfahrzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 13,
wobei die Bewegungseinheit (22; 64, 66) einen Aus-
leger (64) und einen Loffelstiel (66) aufweist, wobei
der Ausleger (64) ein erstes Ende (67) und ein zwei-
tes Ende (80) aufweist, wobei das erste Ende (76) -
vorzugsweise drehbar/schwenkbar um eine Achse
(78) - an dem Rahmen (12) angeordnet ist, wobei
der Loffelstiel (66) ein erstes Ende (82) und ein zwei-
tes Ende (86) aufweist, und wobei das erste Ende
(82) um die Achse (84) drehbar/schwenkbar an dem
Ausleger (64) angebracht ist.

Arbeitsfahrzeug nach Anspruch 14, wobei ein Werk-
zeugaktuator (96) vorgesehen ist, welcher einen Hy-
draulikzylinder (98) und einen elektronisch ansteu-
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erbaren Hydraulikkreis (100) aufweist, und wobei
der Hydraulikzylinder (98) zwischen dem Loffelstiel
(66) und dem Werkzeug (68) angebracht ist.

Arbeitsfahrzeug nach Anspruch 14 oder 15, wobei
ein Auslegeraktuator einen Hydraulikzylinder (92)
aufweist, welcher zwischen dem Rahmen (12) und
dem Ausleger (64) angebracht ist, und wobei der
Auslegeraktuator ausgebildet ist, den Ausleger (64)
um die Achse (78) kontrollierbar zu bewegen.

Arbeitsfahrzeug nach einem der Anspriche 14 bis
16, wobei ein Loffelstielaktuator einen Hydraulikzy-
linder (94) aufweist, welcher zwischen dem Ausleger
(64) und dem Loffelstiel (66) angebracht ist, und wo-
bei der Loffelstielaktuator ausgebildet ist, den Lo&f-
felstiel (66) um die Achse (84) kontrollierbar zu be-
wegen.

Arbeitsfahrzeug nach einem der Anspriiche 14 bis
17, wobei eine Werkzeugkommandoeingabeeinheit
(102) mit der Steuereinheit (50) in Verbindung steht
und ausgebildet ist, ein Werkzeugkommandosignal
(108) als Reaktion auf eine einer gewlinschten
Werkzeugbewegung entsprechenden Betatigung
eines Bedieners zu erzeugen.

Arbeitsfahrzeug nach einem der Anspriiche 14 bis
18, wobei eine Steuereinheit (50) mit der Werkzeug-
kommandoeingabeeinheit (102) in Verbindung steht
und ausgebildet ist, ein Werkzeugsteuersignal (110)
zu erzeugen, um eine vorgebbare bzw. gewiinschte
Werkzeugbewegung als Reaktion auf das Werk-
zeugkommandosignal (108) zu erzielen, und wobei
die Steuereinheit (50) ausgebildetist, ein Werkzeug-
steuersignal (110) zu generieren, um kontinuierlich
eine vorgebbare/gewlnschte Werkzeugwinkelge-
schwindigkeit als Reaktion auf das Winkelgeschwin-
digkeitssignal (114) zu erzielen, wenn kein Werk-
zeugkommandosignal (108) empfangen wird.

Arbeitsfahrzeug nach einem der Anspriiche 14 bis
19, wobei eine Auslegerkommandoeingabeeinheit
(106) vorgesehen ist, welche mit der Steuereinheit
(50) in Verbindung stehtund ausgebildet ist, ein Aus-
legerkommandosignal (122) als Reaktion auf eine
einer gewinschten Auslegerbewegung entspre-
chenden Betatigung eines Bedieners zu erzeugen,
wobei die Steuereinheit (50) ausgebildet ist, das
Winkelgeschwindigkeitssignal (114) zu ignorieren,
wenn nicht das Auslegerkommandosignal (122)
empfangen wird, wobei das Arbeitsfahrzeug (10) ei-
ne Loffelstielkommandoeingabeeinheit (104) auf-
weist, welche mit der Steuereinheit (50) in Verbin-
dung steht und ausgebildet ist, ein Loffelstielkom-
mandosignal (120) als Reaktion auf eine einer ge-
winschten Loffelstielbewegung entsprechenden
Betéatigung eines Bedieners zu generieren, und wo-
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bei die Steuereinheit (50) ausgebildet ist, das Win-
kelgeschwindigkeitssignal (114) zu ignorieren, wenn
nicht ein Loéffelstielkommandosignal (120) empfan-
gen wird.

Arbeitsfahrzeug nach einem der Anspriiche 14 bis
20, wobei der Rahmen (12) einen schwenkbaren
Rahmen (62) und eine Aktuator fir den schwenkba-
ren Rahmen (62) aufweist, wobei das erste Ende
(76) des Auslegers (64) an dem schwenkbaren Rah-
men (62) drehbar/schwenkbar angebracht ist, und
wobei der Aktuator fir den schwenkbaren Rahmen
(62) einen Hydraulikzylinder (90) aufweist, welcher
ausgebildet ist, den schwenkbaren Rahmen (62) um
eine Achse (72) kontrollierbar zu bewegen.

Claims

Work vehicle, with a frame (12), a movement unit
(22; 64, 66), a tool (24; 68), a tool actuator (38; 69),
an angular velocity sensor (54; 112) and a control
unit (50), wherein the movement unit (22; 64, 66)
has a first end (26; 76) and a second end (30; 86),
wherein the first end (26; 76) is attached to the frame
(12), wherein the tool (24; 68) is attached to the sec-
ond end (30; 86) of the movement unit (22; 94, 66)
in a manner rotatable/pivotable about an axis (32;
88) and is provided for carrying out a working func-
tion, wherein the tool actuator (38; 96) is attached to
the tool (24; 68) and is designed to move the tool
(24; 68) in a controllable manner about the axis (32;
88) in response to a tool control signal (52; 110),
wherein the angular velocity sensor (54; 112) is as-
signed to the tool (24; 68) and is designed to detect
the angular velocity of the tool (24; 68) and to con-
tinuously generate an angular velocity signal (56;
114), wherein the control unit (50) has computation-
al, memory and/or real time capabilities and is con-
nected to the tool actuator (38; 69) and to the angular
velocity sensor (54; 112), and wherein the control
unit (50) is designed to generate a tool control signal
(52; 110) in order continuously to obtain a predeter-
minable or desired angular velocity of the tool in re-
sponse to the angular velocity signal (56; 114).

Work vehicle according to Claim 1, wherein the
movement unit (22; 64, 66) has a boom (22) with a
first end (26) and a second end (30), and wherein
the first end (26) is attached to the frame (12) - pref-
erably in a manner rotatable/pivotable about a boom
axis (28).

Work vehicle according to Claim 1 or 2, wherein a
tool command input unit (44; 102) which is connected
to the control unit (50) is provided and is designed
to generate a tool command signal (48; 108) in re-
sponse to an actuation, corresponding to a desired
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movement of the tool, by an operator, wherein the
control unit (50) is designed to receive the tool com-
mand signal (48; 108) and, in response thereto, to
generate a tool control signal (52; 110) in order to
obtain a predeterminable or desired movement of
the tool, and wherein the control unit (50) is designed
no longer to respond to the angular velocity signal
(56; 114) in order to obtain a predeterminable or de-
sired angular velocity of the tool during reception of
the tool command signal (48; 108).

Work vehicle according to Claim 3, wherein the pre-
determinable or desired angular velocity is zero, as
a result of which an initial orientation of the tool can
be substantially maintained.

Work vehicle according to Claim 3 or 4, wherein the
initial orientation of the tool substantially corre-
sponds to that orientation of the tool (24; 68) which
is present when the tool command input unit (44;
102) is no longer generating a tool command signal
(48; 108).

Work vehicle according to one of Claims 1 to 5,
wherein a tool-maintaining command switch (58;
116) is provided, which tool-maintaining command
switch is connected to the control unit (50) and is
designed to generate a tool-maintaining command
signal (60; 118) in response to an actuation by the
operator, and wherein the control unit (50) is de-
signed to receive the tool-maintaining command sig-
nal (60; 118) and to ignore the angular velocity signal
(56; 114) when the tool-maintaining command signal
(60; 118) is not received.

Work vehicle according to one of Claims 1 to 6,
wherein the control unit (50) is designed to integrate
the angular velocity signal (56; 114) as a function of
time in order to calculate a deviation of an initial ori-
entation of the tool and to generate a tool control
signal (52; 110) so as to obtain a predeterminable
or desired deviation of the tool, wherein the control
unit (50) is designed no longer to respond to the an-
gular velocity signal (56; 114) in order to obtain the
predeterminable or desired angular velocity of the
tool so as to obtain the predeterminable or desired
deviation of the tool, and wherein the predetermina-
ble or desired deviation of the tool is preferably es-
sentially zero.

Work vehicle according to one of Claims 1 to 7,
wherein the control unit (50) is designed no longer
to respond to the angular velocity signal (56; 114) in
order to obtain the predeterminable or desired an-
gular velocity of the tool and the predeterminable or
desired deviation of the tool during reception by the
control unit (50) of the tool command signal (48; 108).
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Work vehicle according to Claim 8, wherein the pre-
determinable or desired deviation of the tool is es-
sentially zero, as a result of which the initial orienta-
tion of the tool can be substantially maintained.

Work vehicle according to one of Claims 2 to 9,
wherein the first end (26) of the boom (22) is attached
to the frame (12) in a manner rotatable/pivotable
about an axis (28), wherein the work vehicle (10) has
a boom actuator (36) which is attached to the boom
(22) and to the frame (12), and wherein the boom
actuator (36) is designed to move the boom (22) in
a controllable manner about the axis (28).

Work vehicle according to Claim 10, wherein both
the tool actuator (38) and the boom actuator (36)
each have one or more hydraulic cylinders (36, 40)
and a corresponding, electronically activated hy-
draulic circuit (42).

Work vehicle according to one of Claims 1 to 11,
wherein the tool is designed in the form of a loading
shovel (24), and/or wherein the work vehicle (10) is
designed in the form of a loader and/or in the form
of a backhoe.

Work vehicle according to Claim 12, wherein a load-
ing shovel actuator (38) comprises a hydraulic cyl-
inder (40) and an electronically activated hydraulic
circuit (42), wherein the hydraulic cylinder (40) is ar-
ranged between the boom (22) and the loading shov-
el (24), wherein the loading shovel actuator (38) is
designed to move the loading shovel (24) in a con-
trollable manner about the axis (32) in response to
a loading shovel command signal (48), where a
boom actuator has a hydraulic cylinder (36) which is
arranged between the frame (12) and the boom (22),
wherein the boom actuator is designed to move the
boom (22) in a controllable manner about the axis
(28), wherein a control unit (50) is connected to the
loading shovel command input unit (44) and is de-
signed to generate a loading shovel control signal
(52) in order to obtain a desired loading shovel move-
ment in response to the loading shovel command
signal (48), and wherein the control unit (50) is de-
signed to generate a loading shovel control signal
(52) in order continuously to obtain a desired angular
velocity of the loading shovel in response to the an-
gular velocity signal (56) when no loading shovel
command signal (48) is received.

Work vehicle according to one of Claims 1 to 13,
wherein the movement unit (22; 64, 66) has a boom
(64) and a dipper arm (66), wherein the boom (64)
has a first end (67) and a second end (80), wherein
the firstend (76) is arranged on the frame (12) - pref-
erably in a manner rotatable/pivotable about an axis
(78), wherein the dipper arm (66) has a first end (82)
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and a second end (86), and wherein the firstend (82)
is attached to the boom (64) in a manner rotatable/
pivotable about the axis (84).

Work vehicle according to Claim 14, wherein a tool
actuator (96) is provided, the tool actuator having a
hydraulic cylinder (98) and an electronically activat-
able hydraulic circuit (100), and wherein the hydrau-
lic cylinder (98) is attached between the dipper arm
(66) and the tool (68).

Work vehicle according to Claim 14 or 15, wherein
a boom actuator has a hydraulic cylinder (92) which
is attached between the frame (12) and the boom
(64), and wherein the boom actuator is designed to
move the boom (64) in a controllable manner about
the axis (78).

Work vehicle according to one of Claims 14 to 16,
wherein a dipper arm actuator has a hydraulic cylin-
der (94) which is attached between the boom (64)
and the dipper arm (66), and wherein the dipper arm
actuator is designed to move the dipper arm (66) in
a controllable manner about the axis (84).

Work vehicle according to one of Claims 14 to 17,
wherein a tool command input unit (102) is connect-
ed to the control unit (50) and is designed to generate
a tool command signal (108) in response to an ac-
tuation, which corresponds to a desired movement
of the tool, from an operator.

Work vehicle according to one of Claims 14 to 18,
wherein a control unit (50) is connected to the tool
command input unit (102) and is designed to gener-
ate a tool control signal (110) in order to obtain a
predeterminable or desired movement of the tool in
response to the tool command signal (108), and
wherein the control unit (50) is designed to generate
a tool control signal (110) in order continuously to
obtain a predeterminable/desired angular velocity of
the tool in response to the angular velocity signal
(114) if no tool command signal (108) is received.

Work vehicle according to one of Claims 14 to 19,
wherein a boom command input unit (106) is provid-
ed, said boom command input unit being connected
to the control unit (50) and being designed to gen-
erate a boom command signal (122) in response to
an actuation, which corresponds to a desired move-
ment ofthe boom, by an operator, wherein the control
unit (50) is designed to ignore the angular velocity
signal (114) if the boom command signal (122) is not
received, wherein the work vehicle (10) has a dipper
arm command input unit (104) which is connected
to the control unit (50) and is designed to generate
a dipper arm command signal (120) in response to
an actuation, which corresponds to a desired move-
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ment of the dipper arm, from an operator, and where-
in the control unit (50) is designed to ignore the an-
gular velocity signal (114) if a dipper arm command
signal (120) is not received.

Work vehicle according to one of Claims 14 to 20
wherein the frame (12) has a pivotable frame (62)
and an actuator for the pivotable frame (62), wherein
the first end (76) of the boom (64) is attached rotat-
ably/pivotably to the pivotable frame (62), and
wherein the actuator for the pivotable frame (62) has
a hydraulic cylinder (90) which is designed to move
the pivotable frame (62) in a controllable manner
about an axis (72).

Revendications

Véhicule de travail, comprenant un chassis (12), une
unité de déplacement (22 ; 64, 66), un outil (24 ; 68),
un actionneur d’outil (38 ; 69), un capteur de vitesse
angulaire (54 ; 112) et une unité de commande (50),
l'unité de déplacement (22 ; 64, 66) présentant une
premiere extrémité (26 ; 76) et une deuxiéme extré-
mité (30 ; 86), la premiére extrémité (26 ; 76) étant
montée sur le chassis (12), 'outil (24 ; 68) étantmon-
té de maniere rotative/pivotante autour d’'un axe (32 ;
88) sur la deuxiéme extrémité (30 ; 86) de I'unité de
déplacement (22 ; 64, 66) et étant prévu pour effec-
tuer une fonction de travail, I'actionneur d’outil (38 ;
96) étant monté et réalisé sur I'outil (24 ; 68), afin de
déplacer de maniére contrdlable autour de I'axe (32 ;
88) I'outil (24 ; 68) en réaction a un signal de com-
mande d’outil (52 ; 110), le capteur de vitesse angu-
laire (54 ; 112) étant associé a I'outil (24 ; 68) et réa-
lisé de maniére a détecter la vitesse angulaire de
I'outil (24 ; 68) et a produire en continu un signal de
vitesse angulaire (56 ; 114), 'unité de commande
(50) présentant des capacités de calcul, de mémoire
et/ou en temps réel, et étant en liaison avec 'action-
neur d’outil (38 ; 69) et le capteur de vitesse angu-
laire (54 ; 112), et 'unité de commande (50) étant
réalisée de maniére a produire un signal de com-
mande d’outil (52 ; 110) afin de produire en continu
une vitesse angulaire d’outil prédéfinissable ou sou-
haitée en réaction au signal de vitesse angulaire
(56 ; 114).

Véhicule de travail selon la revendication 1, dans
lequel 'unité de déplacement (22 ; 64, 66) présente
un bras en porte-a-faux (22) avec une premiere ex-
trémité (26) et une deuxiéme extrémité (30), et la
premiére extrémité (26) étant montée sur le chassis
(12) de préférence de maniére rotative/pivotante
autour d’un axe de bras en porte-a-faux (28).

Véhicule de travail selon la revendication 1 ou 2,
dans lequel il est prévu et réalisé une unité d’entrée
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de contréle d’outil (44 ; 102) en liaison avec 'unité
de commande (50) pour produire un signal de con-
trole d’outil (48 ; 108) en réaction a un actionnement
par un opérateur correspondant a un déplacement
souhaité de I'outil, 'unité de commande (50) étant
réalisée pour recevoir le signal de contrdle d’outil
(48 ; 108) et pour produire en réaction a celui-ci un
signal de commande d’outil (52 ; 110), afin de pro-
duire un déplacement prédéfinissable ou souhaité
de l'outil et 'unité de commande (50) étant réalisée
pour ne plus réagir au signal de vitesse angulaire
(56 ; 114) afin de produire une vitesse angulaire
d’outil prédéfinissable ou souhaitée, pendant que le
signal de contrble d’outil (48 ; 108) est regu.

Véhicule de travail selon la revendication 3, dans
lequel la vitesse angulaire prédéfinissable ou sou-
haitée est nulle, de sorte qu’une orientation d’outil
initiale puisse essentiellement étre conservée.

Véhicule de travail selon la revendication 3 ou 4,
dans lequel l'orientation d’outil initiale correspond
essentiellement a I'orientation de 'outil (24 ; 68) qui
existe lorsque I'unité d’entrée de contréle d’outil (44 ;
102) ne produit plus de signal de contréle d’outil (48 ;
108).

Véhicule de travail selon I'une quelconque des re-
vendications 1 a 5, dans lequel un commutateur de
contréle de conservation d’outil (58 ; 116) est prévu,
lequel est en liaison avec 'unité de commande (50)
et est réalisé de maniére a produire un signal de
contréle de conservation d’outil (60 ; 118) en réac-
tion a un actionnement de I'opérateur, et l'unité de
commande (50) étant réalisée de maniére a recevoir
le signal de contrdle de conservation d’outil (60 ;
118) et a ignorer le signal de vitesse angulaire (56 ;
114) lorsque le signal de contréle de conservation
d’outil (60 ; 118) n’est pas regu.

Véhicule de travail selon I'une quelconque des re-
vendications 1 a 6, dans lequel I'unité de commande
(50) est réalisée de maniére a intégrer le signal de
vitesse angulaire (56 ; 114) en fonction du temps,
afin de calculer un écart d’une orientation d’outil ini-
tiale et de produire un signal de commande d’outil
(52 ; 110) afin de produire un écart prédéfinissable
ou souhaité de I'outil, 'unité de commande (50) étant
réalisée de maniére a ne plus réagir au signal de
vitesse angulaire (56 ; 114) afin de produire la vites-
se angulaire d’outil prédéfinissable ou souhaitée,
afin de produire I'écart prédéfinissable ou souhaité
de I'outil, et de préférence I'écart prédéfinissable ou
souhaité de 'outil étant essentiellement nul.

Veéhicule de travail selon I'une quelconque des re-
vendications 1 a 7, dans lequel I'unité de commande
(50) estréalisée de maniere a ne plus réagir au signal
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de vitesse angulaire (56 ; 114) pour produire la vi-
tesse angulaire d’outil prédéfinie ou souhaitée et
I'écart prédéfini ou souhaité de I'outil, pendant que
I'unité de commande (50) recoit le signal de contrdle
d’outil (48 ; 108).

Véhicule de travail selon la revendication 8, dans
lequel I'écart prédéfinissable ou souhaité de I'outil
est essentiellement nul, de sorte que I'orientation ini-
tiale de I'outil peut essentiellement étre conservée.

Véhicule de travail selon 'une quelconque des re-
vendications 2 a9, dans lequel la premiére extrémité
(26) du bras en porte-a-faux (22) est montée sur le
chassis (12) de maniére rotative/pivotante autour
d’un axe (28), le véhicule de travail (10) présentant
un actionneur de bras en porte-a-faux (36) qui est
monté sur le bras en porte-a-faux (22) et sur le chas-
sis (12), et 'actionneur de bras en porte-a-faux (36)
étant réalisé de maniére a déplacer le bras en porte-
a-faux (22) de maniére controlable autour de I'axe
(28).

Véhicule de travail selon la revendication 10, dans
lequel a la fois I'actionneur d’outil (38) et I'actionneur
de bras en porte-a-faux (36) présentent chacun un
ou plusieurs vérins hydrauliques (36, 40) et un circuit
hydraulique (42) commandé électroniquement en
conséquence.

Véhicule de travail selon I'une quelconque des re-
vendications 1 a 11, dans lequel I'outil est réalisé
sous forme de pelle de chargeur (24) et/ou dans le-
quel le véhicule de travail (10) est réalisé en forme
de chargeur et/ou en forme de pelle fouilleuse.

Véhicule de travail selon la revendication 12, dans
lequel un actionneur de pelle de chargeur (38) com-
prend un vérin hydraulique (40) et un circuit hydrau-
lique (42) a commande électronique, le vérin hydrau-
lique (40) étant disposé entre le bras en porte-a-faux
(22) etla pelle de chargeur (24), I'actionneur de pelle
de chargeur (38) étant réalisé pour déplacer de ma-
niére controélable la pelle de chargeur (24) autour de
I'axe (32) en réaction a un signal de contréle de pelle
de chargeur (48), un actionneur de bras en porte-a-
faux présentant un vérin hydraulique (36) qui est dis-
posé entre le chassis (12) et le bras en porte-a-faux
(22), 'actionneur de bras en porte-a-faux étant réa-
lisé pour déplacer de maniere contrdlable le bras en
porte-a-faux (22) autour de I'axe (28), une unité de
commande (50) étant en liaison avec I'unité d’entrée
de contréle de pelle de chargeur (44) et étantréalisée
de maniéere a produire un signal de commande de
pelle de chargeur (52) afin de produire un déplace-
ment souhaité de la pelle de chargeur (52) en réac-
tion au signal de contréle de la pelle de chargeur
(48), et I'unité de commande (50) étant réalisée de
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maniére a produire un signal de commande de pelle
de chargeur (52) afin de produire en continu une
vitesse angulaire de pelle de chargeur souhaitée en
réaction au signal de vitesse angulaire (56) lors-
gu’aucun signal de contréle de pelle de chargeur (48)
n’est regu.

Véhicule de travail selon 'une quelconque des re-
vendications 1 a 13, dans lequel 'unité de déplace-
ment (22 ; 64, 66) présente un bras en porte-a-faux
(64) et un bras de pelle (66), le bras en porte-a-faux
(64) présentant une premiére extrémité (67) et une
deuxiéme extrémité (80), la premiére extrémité (76)
étant disposée sur le chassis (12) de préférence de
maniere rotative/pivotante autour d’'un axe (78), le
bras de pelle (66) présentant une premiére extrémité
(82) et une deuxieme extrémité (86), et la premiére
extrémité (82) étant montée sur le bras en porte-a-
faux (64) de maniere rotative/pivotante autour de
I'axe (84).

Véhicule de travail selon la revendication 14, dans
lequel un actionneur d’outil (96) est prévu, lequel pré-
sente un vérin hydraulique (98) et un circuit hydrau-
lique (100) a commande électronique, et dans lequel
le vérin hydraulique (98) est disposé entre le bras
de pelle (66) et I'outil (68).

Véhicule de travail selon la revendication 14 ou 15,
dans lequel un actionneur de bras en porte-a-faux
présente un vérin hydraulique (92), qui est monté
entre le chassis (12) et le bras en porte-a-faux (64),
et dans lequel I'actionneur de bras en porte-a-faux
est réalisé de maniére a déplacer le bras en porte-
a-faux (64) de maniére contrélable autour de I'axe
(78).

Véhicule de travail selon I'une quelconque des re-
vendications 14 a 16, dans lequel un actionneur de
bras de pelle présente un vérin hydraulique (94) qui
est monté entre le bras en porte-a-faux (64) et le
bras de pelle (66), et 'actionneur de bras de pelle
étant réalisé de maniére a déplacer le bras de pelle
(66) de maniére controlable autour de I'axe (84).

Véhicule de travail selon I'une quelconque des re-
vendications 14 a 17, dans lequel une unité d’entrée
de contrdle d’outil (102) est en liaison avec I'unité de
commande (50) et estréalisée de maniére a produire
un signal de contrdle d’outil (108) en réaction a un
actionnementd’un opérateur correspondant a un deé-
placement souhaité de I'outil.

Véhicule de travail selon I'une quelconque des re-
vendications 14 a 18, dans lequel une unité de com-
mande (50) est en liaison avec l'unité d’entrée de
contréle d’outil (102) et est réalisée de maniére a
produire un signal de commande d’outil (110) afin



20.
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de produire un déplacement prédéfinissable ou sou-
haité de I'outil en réaction au signal de contrdle d’outil
(108), et 'unité de commande (50) étant réalisée de
maniére a produire un signal de commande d’outil
(110) afin de produire en continu une vitesse angu-
laire d’outil prédéfinissable ou souhaitée en réaction
au signal de vitesse angulaire (114), lorsqu’aucun
signal de contrdle d’outil (108) n’est regu.

Véhicule de travail selon I'une quelconque des re-
vendications 14 a 19, dans lequel une unité d’entrée
de contréle de bras en porte-a-faux (106) est prévue,
laquelle est en liaison avec 'unité de commande (50)
et est réalisée de maniére a produire un signal de
contréle de bras en porte-a-faux (122) en réaction a
un actionnement par un opérateur correspondant a
un déplacement souhaité du bras en porte-a-faux,
I'unité de commande (50) étant réalisée de maniére
aignorer le signal de Vitesse angulaire (114) lorsque
le signal de contréle de bras en porte-a-faux (122)
n’est pas regu, le véhicule de travail (10) présentant
une unité d’entrée de contréle de bras de pelle (104)
qui est en liaison avec 'unité de commande (50) et
qui est réalisée de maniére a produire un signal de
contrble de bras de pelle (120) en réaction a un ac-
tionnement par I'opérateur correspondant a un dé-
placement souhaité du bras de pelle, I'unité de com-
mande (50) étant réalisée de maniére a ignorer le
signal de vitesse angulaire (114) lorsqu’un signal de
contréle de bras de pelle (120) n’est pas regu.

Véhicule de travail selon I'une quelconque des re-
vendications 14 a 20, dans lequel le chassis (12)
présente un chéassis pivotant (62) et un actionneur
pour le chassis pivotant (62), la premiéere extrémité
(76) du bras en porte-a-faux (64) étant montée de
maniére rotative/pivotante sur le chassis pivotant
(62), etl'actionneur pour le chassis pivotant (62) pré-
sentant un vérin hydraulique (90) qui est réalisé de
maniére a déplacer le chassis pivotant (62) de ma-
niére contrélable autour d’'un axe (72).
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