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(57) Abstract

A cross-country vehicle which is characterized by the combi-
nation of two hydraulically-actuated advancing legs (4, 4') on the
front side of the vehicle with two wheels (6, 6") hydraulically adjus-
table for height and guided by longitudinal swinging arms on the
rear side of the vehicle. The forward movement is effected by corre-
sponding movements by means of hand levers and power assistants.
An on-board computer automatically ensures a continually approxi-
mate horizontal position of the cabin (2) and constantly calculates
whether, when a leg is raised, the position of the center of gravity is
momentarily located inside the three application points. The deci-
sive characteristic of the invention is that the advantages of advan-
cing legs (4, 4') are combined with those of wheels (6, 6"). The con-

trol of the advancing components is considerably simplified by the-
fact that there are only two. Because the vehicle is of the cross-coun-
try type it is particularly suited as a transport vehicle for a variety of forestry implements.

(57) Zusammenfassung

Ein geldndegéingiges Fahrzeug, das sich durch die Kombination von zwei hydraulisch betétigten Schreitbeinen (4,
4’y auf der Fahrzeugvorderseite mit zwei hydraulisch hohenverstellbaren, an Langslenkern gefiihrten Rédern (6, 6') an der
Fahrzeugriickseite auszeichnet. Die Fortbewegung erfolgt durch entsprechende Bewegungen mittels Handhebeln und
Kraftverstarker. Ein Bordcomputer sorgt selbsttétig fiir eine stets anndhernd horizontale Lage der Kabine (2) und errech-
net laufend, ob sich beim Abheben eines Beines die Lage des Schwerpunktes momentan innerhalb der drei Auflagepunkte
befindet. Der entscheidende Punkt der Erfindung besteht darin, dass die Vorteile von Schreitbeinen (4, 4') mit denen von
Ridern (6, 6') kombiniert werden. Die Steuerung der Schreitorgane wird dadurch wesentlich vereinfacht, da es bloss zwei
sind. Das Fahrzeug ist durch seine Geldndegéingigkeit besonders als Trigerfahrzeug fiir verschiedene forstwirtschaftliche

Gerite geeignet.
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GELAENDEGAENGIGES FAHRZEUG

Die Erfindung bezieht sich auf ein gelédndegingiges
Fahrzeug fiir schreitende Fortbewegqung. Ein derartiges,
mit vier Schreitbeinen versehenes Fahrzeug ist aus der
europdischen Patentanmeldung No. 00742856 der
International Robotic Engineering Inc. bekannt geworden.
Die US-PS 4.202.423 (Sote) zeig; ein Fahrzeug das sogar
sechs Schreitbeine hat. Eine dem Geldnde angepasste

Bewegung der Schreitbeine bedingt eine sehr aufwendige

Steuerung.

Sehr viel einfacher im Aufbau und der Steuerung ist der
fahrbare Loffelbagger nach der CH-PS 508.786 (Menzi AG).
Der Bagger hat zwei hShenverstellbare, antriebslose Rider
und kann sich mit Hilfe seines Baggerarmes selbsttitig
fortbewegen. Die Fortbewegung - ist aber nicht

kontinuierlich, da das Gerdt nach jedem Schritt zuerst
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auf seinen Pratzen abgestiitzt werden muss, bevor ein

nichster Schritt gemacht werden kann.

Die Erfindung stellt sich zur Aufgabe, ein
geldndegingiges Fahrzeug fiir schreitende Fortbewegung zu
schaffen, das in seinem Aufbau und seiner Steuerung
einfacher ist als die bekannten Fahrzeuge, die vier oder

sechs Schreitbeine aufweisen.

Die Erfindung 18st diese Aufgabe mit einem Fahrzeug, das

die Merkmale des Patentanspruches 1 aufweist.

-

Eine erhebliche Vereinfachung kann dadurch erzielt
werden, dass die Bewegungen der beiden Schreitbeine durch
den Fahrer von Hand gesteuert werden. Der Bordcomputer
dient zur Ueberwachung der Stabilitéﬁ, verhindert falsche
Bewegungsschritte und steuert die Lage der Rader

bezliglich dem Rahmen des Fahrzeuges.

Fiir die Handsteuerung sind spezielle Handsteuerorgane
geschaffen worden, die die Merkmale des Patentanspruches

5 aufweisen.
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Bei dieser einfachsten Ausfiihrungsform wird die
Fortbewegung des Fahrzeuges lediglich durch die Bewegung
der Schreitarme bewirkt. Dabei rollen die Rider und
werden automatisch entsprechend der Stabilit&tslage in

ihrer Lage beziiglich dem Fahrzeugrahmen verstellt.

In schwierigem Gelinde beispielsweise wenn der Untergrund
weich ist, so dass die Pratzen der Schreitbeine und die
Rdder einsinken, oder wenn eine steile Strecke zu
iberwinden ist, ist es von Vorteil die Rider zu bremsen
oaer festzustellen, die Schwingarme welche die R&der
tragen von der Aﬁtomatik abzukoppeln und auf diese Weise
die festgestellten  Rader  fiir die Fortbewegung

mitzubeniitzen.

In der beigefiigten Zeichnung sind Ausfihrungsbeispiele
des Erfindungsgegenstandes vereinfacht dargestellt. Es

zeigen:

Figur 1 ein geldndegdngiges Fahrzeug in perspektivischer
Darstellung;

Figur 2 den Fahrersitz des Fahrzeuges nach Figur 1 mit
den Hand-Steuerorganen und Figur 2a Details

desselben in perspektivischer Darstellung;
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Figur 3 eine Variante des Fahrzeuges nach Figur 1;

Figur 4 ein Blockschema filir die Steuerung

Figur 1 zeigt den generellen Aufbau des Fahrzeuges mit
einem Rahmen 1, einer Kabine 2, einem Motorgehduse 3,
vorne am Rahmen angelenkten Schreitbeinen 4,4' und die
beiden hinten am Rahmen angelenkten Schwingarme 5 mit den
antriebslosen Rddern 6. Die Rider 6 kéﬁnen dabei mit
einer Betriebs- und Feststellbremse ausgeriistet sein. Der
Rahmen  ist ein diagonal verstdrkter, steifer
Kggtenréhmen, an dem die Oberschenkel 40 mittels
Doppelgelenken um eine horizontale Achse 41 und um eine

vertikale Achse 42 schwenkbar angelenkt sind.

Am dusseren Ende der Oberschenkel 40 sind die
Unterschenkel 43 um eine horizontale Achse 44 schwenkbar

angelenkt. Die Unterschenkel tragen an ihrem freien Ende

allseitig schwenkbare Pratzen 45. Die Schreitbeine
erhalten ihre Verstell- und Antriebskridfte aus
hydraulischen Einzelantriebselementen mit doppelt

beaufschlagbaren Kolben und 2ylindern mit integrierter
Ldngenmessung. Jedes der beiden Schreitbeine ist
gleichartig ausgebildet. Die einzelnen Teile des rechten

Schreitbeines sind mit normalen Bezugszeichen -,
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diejenigen des linken Beines mit apostrophierten

Bezugszeichen versehen.

Das hydraulische Antriebselement 70 dient der seitlichen
Schwenkung des Schreitbeines 4, Element 71' dient dem
Heben und Senken des Oberschenkels 40' und Element 72'
der Vorwdrts- oder Rlckwirtsschwenkung des Unterschenkels

43'.

An der Riickseite des Rahmens sind die beiden Schwingarme
5,5' angelenkt, die je fiir sich um eine horizontale Achse
51 schwenkbar sind. Hydraulische Antriebselemente 73'

liefern die Verstellkridfte fiir die Schwingarme 5,5'.

Die Fortbewegung des Fahrzeuges iiber unebenes Gelinde
ermdglichen die Schreitbeine, deren Bewegungen von einem
Fahrer von Hand gestéuert werden, wobei ein spidter (zu
beschreibender) Bordcomputer mithilft und dafiir sorgt,
dass kéiﬁe die Stabilit#t gefdhrdenden Schritte gemacht
werden k&nnen. Er sorgt auch filir eine automatische
Verstellung der Schwingarme 5 mit den R&dern 6. Diese
werden bei einer einfachsten Ausfiihrung vom Computer so
gesteuert, dass der Rahmen 1 stets in horizontaler Lage

bleibt. Gelangt beispielsweise Rad 6 in eine
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Bodenvertiefung, sorgt der Computer dafir, dass der
Schwingarm 5 mit Rad 6 sich senkt, bis der Fahrzeugrahmen

keine Seitenneigung mehr aufweist.

Im Folgenden werden zundchst die Handsteuerorgane an Hand
der Figur 2 beschrieben, wihrend zum Schluss an Hand
eines Blockschemas die Wirkungsweise des Computers

erldutert wird.

Figur 2 zeigt _einen Sessel 8 flir den Fiihrer des
Faﬁrzeuges. Der Sessel als Ganzes ist auf der Séule- 80
schwenkbar, damit der Fihrer nach allén_ Seiten sehen
kann. Am Sessel sind beidseitig die Steuerorgane fﬁr die
Schreitbeine angebracht. Die auf der rechten Seite
angeordneten Organe dienen der Steuerung des rechten
Schreitbeines 4, die 1links angeordneten dienen der
Steuerung des linken Schreitbeines 4'. Die nachfolgende
Beschreibung bezieht sich auf die 1in der Zeichnung
sichtbaren rechten Organe, die linkéseitigen Organe sind
spiegelbildlich gleich ausgefiihrt. Die eigentliche
Steuerung geschieht mit dem Unterarm und der Hand des
Fahrzeugfﬁﬁrers. Sein Unterarm ist dazu in einer
Unterarmstiitze 81 eingebettet, die um ein Gelenk 82 auf-

und abwdrts schwenkbar ist, dessen Drehachse sich in der

PCT/CHB86/00111



WO 87/01082 PCT/CHS86/00111

Verldngerung der Ellbogenachse befindet. Die HShe der
Unterarmstiitze ist der Grdsse des Lenkers anpassbar. Dazu
dient die Verstellsiule 83. Vorne an der Unterarmstiitze
ist ein Griff 84 angebracht, der um ein Gelenk 85
schwenkbar ist. Der Abstand zwischen dem Ellenbogen und
der Hand ist ebenfalls der Grésse des Lenkers anpassbar.
In den Gelenken 82 und 85 sind Drehwinkel-Signalgeber
untergebracht. Eine Schwenkung um das Gelenk 82 hat ein
Heben oder Senken des rechten Schreitbein-Oberschenkels
40, eine Schwenkung des Griffes 84 hat eine Vorwidrts-

oder Rlickwdrtsschwenkung des Unterschenkel 43 des rechten

Schreitbeines zur Folge.

Statt dessen kann die Schwenkung am Handgriff 84 zur
horizontalen Bewegung des Schreitbeinfusses und ein
Schwenken am Gelenk 82 zur Erzeugung einer vertikalen
Bewegung des Schreitbeinfusses dienen, wobei der
Bordcomputer die entsprechenden Steuerbefehle an beide

Antriebszylinder 71*' und 72' errechnen miisste.

Die seitliche Bewegung eines Schreitbeines muss immer
sehr langsam und vorsichtig erfolgen, damit das Fahrzeug °
nicht seine Stabilitit verliert und kippt. Fiir diese

seitliche Schwenkung des Schreitbeines sind daher am
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Griff 84 zwei Druckkndpfe oder ein Kippschalter 86 fir
eine langsame Schwenkung nach links oder rechts
angebracht, die der Fahrer mit dem rechten bzw. linken

Daumen betdtigt.

Stattdessen kdnnte eine Rechts- oder Linksschwenkung auch
durch eine entsprechende Drehung der Unterarmstiitze um
die Verstellsdule 83 erfolgen, die einen Signalgeber 83'

betdtigen kdnnte.

Dé dann die Gefahr besteht, dass der Lenker zu grosse und
zu Dbriske Schwenkgewegungen ausfiihrt, kdnnte die
Uebertragung auf die Antriebselemente entsprechend
untersetzt und verzogert erfolgen. Da aber trotz allen
Vorsichtsmassnahmen das Fahrzeug bei seiner Fortbewegung
ein wenig schwankt, wird der Druckknopfsteuerung den

Vorzug gegeben.

Sdmtliche Gelenke der Steuerorgane sind mechanisch
geddmpft, um vungewollte selbsttdtige Bewegungen der
Schreitbeine beim  Loslassen der Steuerorgane zZu

verhindern.
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Die Steuerung wirkt nicht direkt auf die hydraulischen
Antriebselemente 70-72 ein. S&mtliche Steuersignale gehen
zuerst iber aen Bordcomputer, wie dies aus dem
Blockschema Figur 4 ersichtlich ist. Die von den
Handsteuerorganen ST ausgehenden ' Steuersignalimpulse
gelangen zum  Bordcomputer "COoMP", der sie nach
Beurteilung ihrer Zuldssigkeit an die Servo-Elektronik SE
weiterleitet, wo die Signale verstdrkt und die
entsprechenden Pfoportional - Mengenventile gesteuert
betdtigt werden, die den hydraulischen Antriebselementen
70-73 Hydraulikdl unter Druck zufithren oder aus diesen
ablassen. Der Bordcomputer steuert automatisch und ohne
Zutun derart, dass der Rahmen sich immer wieder auf eine
horizontale Lage einstellt. Dazu kdnnen zwei Olgeddmpfte
kontaktlose Pendel - Potentiometer dienen, ein
Potentiometer Q fiir die Querneigung und ein Potentiometer

L flir die Lingsneigung des Fahrzeugrahmens.

Die Steuerimpulse dieser beiden ?otentiometer gelangen
iber den Bordcomputer zur Servo-Elektronik, von dort zu
den Proportionalmengenventilen PV und diese verstellen
mit Hilfe der hydraulischen Antriebselemente 73,73' einen
oder beide Schwingarme 5, wie dies von Fall zu Fall zur

Einhaltung der horizontalen Lage erforderlich ist.

PCT/CHB6/00111
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Samtliche hydraulische Antriebselemente sind mit
elektrischen Positionsriickmeldeorganen versehen, die dem
Computer anzeigen, ob der jeweilige - Steuerbefehl
ausgefiihrt wurde. Fiir analoge .- Steuer- oder
Rickmeldeimpulse ist dem Computer ein  (nicht
dargestellter) Analog-Digital-Umwandler vorgeschaltet.
Der Bordcomputer enthdlt auch einen vorprogrammierten
Rechner, der laufend errechnet, ob die senkrechte
Projektion des Schwerpunktes des Fahrzeuges sich noch
innerhalb der Durchschnittsfliche der beiden durch das
Radpaar und je ein Schreitbgin gegebenen Auflagedreiecke
befindet.lIst dies hicht def Fall, wird automatisch die
angefangene Abhebbewegung eines Schreitbeines gestoppt

und der Lenker erhdlt ein Warnsignal.

Der Bordcomputer kann auch ein Programm unter Umgehung
der Handsteuerung filir Geradeausfahrt auf ebenem Gelinde

enthalten.

Der Bordcomputer kann ebenso mit Programmen und
Algorithmen versehen sein, die eine dynamische
Bewegungskontrolle, beispielsweise fiir die Anwendung
eines Galoppschrittes, ermdglichen, wobei das Fahrzeug

zeitweise nur noch mit den R&dern Bodenkontakt besitzt,
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wdhrend beide Beine in der Rickstellphase in der Luft

sind.

Ein weiteres Programm erlaubt die Spreizung der
Schreitbeine mit automatischer Nivellierung des Rahmens,
damit dieser eine Arbeitsplattform fiir einen Bagger,
einen Mobilseilkrahn oder .eine andere  stationire

Arbeitsmaschine bildet.

Das Blockschema zeigt auch die fahrzeugeigene
Enérgiequelle zur Steuerung und Fortbewegung des
Fahrzeuges. Ein Verbrennungsmotor M treibt eine.Pumpe P,
die den Hochdruck-Hydraulik-Oelspeicher S unter Druck
hdlt, damit Oel unter Druck sofort zur Verfiligung steht.
Die Pumpe saugt aus dem Vorratstank VT an, in den auch
das aus den hydraulischen Antriebselementen 70-73
ausgelassene Oel zurlickfliesst. Ferner treibt der Motor M
einen Generator G, der die Batterie "BATT" aufladt. Die
Batterie liefert die elektrische Energie fiir den
Bordcomputer, die Servo-Elektronik und die elektrisch

betdtigten Ventile PV.

Figur 3 zeigt eine Variante zu dem in Figur 1

dargestellten Fahrzeug. Der Rahmen dieses Fahrzeuges ist
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um die Achse 11 knick-verstellbar. Dies erlaubt ein
héheres Anheben des Rahmens. Die hintere Partie des
Rahmens ist als Ganzes mit 12 bezeichnet. Sie umfasst
zwei Trédger 13, die durch ein Rohr 14 zu einem starren,
U-formigen Rahmenteil miteinander verbunden sind. An die
Trdger 13 sind wie bei Figur 1 die schwenkbaren
Schwingarme 5 mit den Rddern 6 angelenkt. Die Zeichnung
nach Figur 3 ist stark véreinfacht, indem hier die
hydraulischen Antriébselemente weggelassen sind. Einzig
das neu hinzukommende Antriebselement 74 ist dargestellt.
Aus dem vorerwdahnten Grund, dén Rahmen hdher anheben zu
kdnnen, sind hier die Unterschenkel' 46,46" der
Schreitbeine mit einem zusétzlichen,r ausfahrbaren Teil
47,47' wversehen. Beil dém in "~ Figur 3 dargestellten
Fahrzeug sind dazu die Unterschenkel selber als
hydraulische Antriebe ausgebildet. DieA Pratzen 45 sind
darum an der . ausfahrbaren Kolbénstange 47 dieser
Antriebselemente gelenkig und selbsteinstellend

angebracht.

Das Fahrzeug ist fir Fahrten .in unwegsamem, kupierten
Geldnde, beispielsweise filir den Forstbetrieb, geeignet.

Die besondere Konstruktion des Fahrzeuges ermdglicht
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Fahrten im steil geneigten Geldnde. Bis zu einem gewissen
Grad konnen auch Grdben oder Gelidndestufen i{berwunden
werden. Das Fahrzeug kann wenn ndtig auf der Stelle durch
mehrere Einzelschritte  gewendet werden. Soll das
stillstehende Fahrzeug nach rechts schwenken und
absetzen. Jetzt linkes Bein anheben und Fahrzeug auf das
rechterBein ausrichten. Jetzt das linke Bein abstellen
und die genannte Reihenfolge so oft wie méglich
- wiederholen, bis das Fahrzeug in der gewiinschten Richtung

steﬁt, beziehungsweise um 180° auf der Stelle gewendet

ist.

Natiirlich k&Snnen diese Mandver auch wihrend der Fahrt

ausgefiihrt werden.

Zum Aufladen einer Last auf den Rahmen oder zum Anbau von
speziellen Arbeitsgerdten kann dieser abgesenkt werden,
indem das Fahrzeug "in die Knie geht". Infolge des
automatischen Ausgleichs der Horiiontallage senkt sich

dabei auch der riickseitige Teil des Fahrzeuges.

Eine entsprechende Bewegung der Schreitbeine auch eine

Rickwidrtsfahrt.
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Das Fahrzeug erlaubt verschiedene Fortbewegungsarten. Der
Fahrer kann das Fahrzeug entweder an einem vorderen Bein
nachziehen, wobei das andere Bein hochgezogen ist, oder
auch beide Beine abstiitzen 'und das Fahrzeug mittels

beiden Beinen nachziehen.

Ist das Fahrzeug an einem Ort angelangt, an deﬁ es im
Stillstand eine méglichst §rosse Standfestigkeit haben
soll, so werden die Beine sowei geknicgt, bis die
Unterseite des Fahrzeuges am Boden aufliegt, wobei ja
durch die automatische Steuerung die Rdder selbsttétig
félgen. Dadurch ist es mégiich, die Schreitbeine
nacheinander weit zu spreizen und nachher das Fahrzeug

wieder leicht anzuheben.

Die vom  Computer auszufihrende Spannung eines
Schreitbeines, bis es den n&tigen Auflagedruck auf dem
Geldnde hat, kann mittels Sensoren oder auch mittels
einer einfachen Druckmeséung in 'einem Zylinder,

beispielsweise Zylinder 71 beziehungsweise 71°' erfolgen.

Perner besteht die  Mdglichkeit, einen Teil der
automatischen Steuerung abzuschalten, so dass nur .noch

die automatische Horizontaleinstellung verbleibt.
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Die Steuerautomatik beschrdnkt sich dann auf die
automatische Horizontaleinstellung des Fahrzeuges. Alle
ibrigen Mandver bleiben dann dem Fingerspitzengefiihl des

Fahrers iberlassen.

Wie bereits anfangs erwihnt kann es in gewissen
Situationen von Vorteil sein die festgestellten Rider fiir
die Fortbewegung des Fahrzeuges pit heranzuziehen. Auch
ist es nicht immer von Vorteil um den Bordcomputer so zu

programmieren, dass der Fahrzeugrahmen immer in die

‘Horizontallage nachgefiihrt wird. Bei einer sehr starken

Steigung kann es beispielsweise vorkommen, dass die Kraft
der Schreitbeine, beziehungsweise die Haftung den Pratzen
am Boden auch wenn sie gleichzeitig in Aktion sind nicht

ausreicht um das Fahrzeug bergaufwirts zu bewegen.

In einem sélchen Fall kann man sich so helfen, dass die
Schwingarme 5 nach vorne bzw. unten geschwenkt und die
Ridder 6 festgestellt werden. Bei gleichzeitiger vorwirts
-Schreitbewegung der Schreitbeine, wobei die Pratzen am
Boden bleiben, werden nun die Schwingarmé 5 nach
riickwdrts bzw. aufwirts bewegt. Bei einem derartigen

Schub-Schreitschritt braucht der Fahrzeugrahmen nicht

PCT/CHS6/00111
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horizontal gestellt werden. Hat das Fahrzeug einen Aufbau
nach Figur 3 k&nnen die Trdger 3 fiir einen Ausgleich
wihrend der Bewegung der Schwingarme 5 sogar. Vor einem
nichsten derartigen Schritt wird man zuerst die
Schreitbeine wieder nach vorne bewegen bis sie geniigend

Halt finden um das Fahrzeug zu halten.

Danach kann die Feststellung oder Bremsung eines oder
beider Ri3der geldst und der bzw. die Schwingérme nach
vorne geschwenkt werden. In dieser Lage ist das Fahrzeug
fur einen ndchsten Schub-Schreitschritt bereit. ,Diesg an
sich komplizierte Fortbewegungsart ist beim Ueberwinden
eines Steilhanges von besonderem Vorteil, weil ja die
vertikale Komponente des Fahrzeuggeﬁichtes sich nach

hinten zu den R3dern hin verschiebt.

Ein #hnlicher Schub-Schreitschritt ist auch nilitzlich wenn
sich das Fahrzeug auf einem weichen Untergrund bewegt

wobei die Rdder und die Tatzen der Schreitarme einsinken.

In solchen Fillen kann es auch von Vorteil sein die Rider
abzunehmen und durch Gleitkufen 2zu ersetzen. Die  Kufen

kénnen mit Mitteln versehen sein, die ein
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Rickwadrtsgleiten verhindern. Bei dem oben beschriebenen
Schub-Schreitschritt ist die Verwendung von Kufen von
besonderem Vorteil, weil dann die Operation des
wechselweisen Feststelléns und L&sens der Bremse oder

Feststellvorrichtung wegfdllt.
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PATENTANSPRUECHE

1. Geldndegdngiges Fahrzeug fiir schreitende Fortbewegung,
"mit einer fahrzeugeigenen ‘Energiequelle, we;che die
zur  Steuerung und Fortbewegung des Fahr;éuges
erforderliche, sowie fiir den Antrieb von Anbau- oder
Aufsattel - Arbeitsgerite benc’:’»tiéte Energié liefert,
gekennzeichnet durch einen Rahmen (1), an dem hinten
zwei, mittels Schwingarmen (5) am Rahmen angelenkte,
je fiir sich hShenverstellbare antriebslose brems- oder
arretierbare Rdder (6) angebracht sind, wdhrend vorne
am Rahmen 2zwei antreibbare, - je mindestens drei
Freiheitsgrade der Bewegung aufweisende Schreitbeine
(4,4') angelenkt sind, die von einem Fahrer mittels
Handsteuerung | iiber proportionale ‘ Bewegungs-  und
Kraftverstdrker wechselweise bewegbar sind, ferner

durch einen Bordcomputer (COMP), der mindestens

folgende Aufgaben erfiillt,
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a) eine Steuerung einer individuellen HShenverstellung
der R&der (6), nach Massgabe der Légestabilitét des
Fahrzeuges

b) eine Sperrung der Bewegung eines oder beider
Schreitbeine, solange bis eine stabile Lage mit
einem bestimmten Auflagedruck auf dem Gelinde
erreicht ist,

c) Ausfilhren einer Stabilit&tsberechnung an Hand der
jeweiligen Dreipunkt-Abstiitzung, ndmlich des
Aﬁflagedruckes der R&der und des stiitzenden
Schreitpeines, an Hand wovon er das Anheben des
andern Schreitbeines freigibt oder sperrt.

2. Fahrzeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
jedes Schreitbein (4) .einen mittels eines
Doppelgelenkes (41,42) am Rahmen (1) befestigten
Oberschenkel (40), hat der diesem eine Schwenkung um
eine vertikale die Fahrtrichtung bestimmende Achse und
eine Schwenkung um eine horizontale Achse erlaubt, und
einem am Ende des Oberschenkels angelenkten
Unterschenkel (43), besitzt der um eine horizontale

Achse schwenkbar ist.
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3. Fahrzeug nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass
der Unterschenkel (46) des Schreitbeines einen
zusdtzlichen Freiheitsgrad in Form eines in seiner

Langsrichtung ausfahrbaren Teiles (47) hat. (Figur 3)

4. Geldndefahrzeug nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass der Rahmen (1) um eine parallel
zu den Radachsen verlaufende Achse knick-verstellbar

ist.

5. Fahrzeug nach Anspruch 1, - dadurch gekennzeichnet, dass
dessen Handsteuerorgane fir jedes Schreitbein (4)
eine, seitlich eines Fiihrersitzes angeordnete, um ein
hinteres Gelenk (82) mit horizontaler Achse in der
Verldngerung der Ellbogengelénkachse und schwenkbarer
Unterarm-Auflage (81) umfasst, an der vorne ein um
eine zweite horizontale Gelenkachse (85) schwenkbarer
Handgriff (84) angebracht ist, wobei im hinteren
Gelenk ein Drehwinkel-Signalgeber (82) fiir die Auf-
und Abwdrtsbewegung des Oberschenkels des
Schreitbeines - und im vorderen Geienk des Handgriffes
ein Drehwinkel-Signalgeber (85) fiir die Vorwirts- und
Rickwdrtsbewegung des Unterschenkels des Schreitbeines

untergebracht ist.
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Fahrzeug nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass
fir die 1links-rechts Schwenkung des Schrittbeines
Druckknopfe oder ein Kippschalter (86) am Handgriff

angebracht sind.

Fahrzeug nach Anspruch 5, dadurch.gekennzeichnet, dass
die Unterarm-Auflage ein um eine vertikale Achse (83)
schwenkbares Gelenk umfasst, in dem ein Drehwinkel
Signalgeber (83') filir die links-rechts Schwenkung des

Schreitbeines untergebracht ist.

. Fahrzeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass

an den fahrzeugeigenen Gelenken (41,42,44,51)
Riickmeldeorgane der jeweiligen Winkellage angeordnet

sind.

. Fahrzeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass

an den der Fortbewegung oder Hohenverstellung
dienenden Antriebsorganen (70~74) Riickmeldeorgane

angebracht sind.

10. Fahrzeug nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet,

dass die Rickmeldeorgane mit den Hydraulikzylindern

(70-73) integrierte Lingenmessorgane sind.

PCT/CHB86/00111
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11. Fahrzeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass die fahrzeugeigene Energiequelle mindestens eine
ﬁydraulikanlage mit Druckspeicher (HS) -
Vorratsbehdlter (&T) und einer von einem
Verbrennungsmotor (M) getriebene Pumpe (P) umfasst,
und dass die Antriebsorgane hydraulische

Einzelantriebe (70-74) sind.

12. Fahrzeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass die der Regelung der Horizontallage des Rahmens:
dienenden Organe zwei kontaktlosé, Slgeddmpfte .

Pendel~Potentiometer (Q,L) umfassen.

13. Fahrzeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass mindestens die Schwinéarme (5) mit den R&dern
(6) wenn die Letztgenannten festggstéllt oder
gebremst sind, geﬁeinsam "mit den -Schreitbeinen

betdtigbar sind.

l4. Fahrzeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet,
dass die R&der durch um die Radachse schwenkbare

Kufen ersetzbar sind.
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GEANDERTE ANSPRUCHE
[beim Internationalen Biiro am 19. Januar 1987 (19.01.87) eingegangen;
urspriinglicher Anspruch 1 ersetzt; restliche Anspriiche unverindert (1 Seite)]

1. Gelédndegdngiges Fahrzeug flir schreitende Fortbewegung,
mit einer fahrzeugeigenen Energiequelle, welche die
zur Steuerung und Fortbewegung des.Fahrzeuges erfor-
derliche, sowie £fiir den Antrieb von , Anbau- oder
Aufsattel-Arbeitsgerdte bendtigte Energie liefert, ge-
kennzeichnet durch einen Rahmen (1), an dem hinten
zwel, mittels Schwingarmen (5) am Rahmen angelenkte,
je fur sich hohenverstellbare antriebslose brems- oder
arretierbare Rdder (6) angebracht sind, widhrend vorne
am Rahmen zwei antreibbare, je mindestens drei Fr;i—
heitsgrade der Bewegung aufweisende Schreitbeine
(4,4') angelenkt sind, die normalerweise von einem
Fahrer mittels Handsteuerung liber proportionale Bewe-
gungs- und Kraftverstdrker wechselweise bewegbar sind,
wobei die Steuerung ausnahmsweise von einem Bord-
computer (COMP), ilbernommen werden kann, der mindes-

tens folgende Aufgaben erfiillt,

a) eine Steuerung einer individuellen H8henverstellung

der Rdder (6), nach Massgabe der Lagestabilitit des
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