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Beschreibung

�[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Material-
umschlaggerät mit den Merkmalen des Oberbegriffs des
Anspruchs 1.
�[0002] Derartige Materialumschlaggeräte, abgekürzt
auch Lade- oder Verladegerät genannt, finden ihren Ein-
satz vorwiegend in Binnenhäfen und deren angrenzen-
den Lagerplätzen zum Umschlag von unterschiedlichen
Materialien, wie beispielsweise Holz, Schrott, Kies, Sand
und dergleichen. Materialumschlaggeräte sind lei-
stungsfähige, flexible Lademaschinen mit einer großen
Reichweite (mindestens 18 bis 20 Meter Ausladung) und
schnellen Arbeitsspielen mit großen Greifern, Magnet-
platten oder dergleichen. Die Anforderungen an diese
Lademaschinen bezüglich Flexibilität bestehen zum ei-
nen im Hinblick auf einen Einsatz an Arbeiten an der
Kaimauer zur Schiffsentladung sowohl bei Hoch- als
auch bei Niedrigwasser und andererseits in einem
schnellen Versetzen der Lademaschine an eine andere
Entladestelle oder an einen Lagerplatz die bzw. der auch
weiter (10 bis 50 km) entfernt sein kann.
�[0003] Aus dem Stand der Technik sind stationäre La-
demaschinen bzw. Hafenkräne bekannt, die auf einem
Stahl- oder Betonpfeiler in einer Höhe von ca. 4 bis 7
Metern installiert sind. Des weiteren sind quasi-�stationä-
re Hafenkräne bekannt, die entlang des Kais auf Schie-
nen verfahrbar angeordnet sind. Außerdem sind mobile
Umschlaggeräte auf Raupen- oder Radantrieben be-
kannt, die als Selbstfahrer auf kurzen Strecken (bis ca.
5 km Entfernung) rentabel verfahrbar sind. Bei über die
genannte kurze Entfernung hinausgehenden Verset-
zungsstrecken erfolgt eine Verladung auf Tiefladern. Die
letztgenannten Umschlaggeräte unterliegen in ihren Ab-
messungen in der Verladehöhe den gegebenen Begren-
zungen durch Durchfahrtshöhen von Brücken usw. In
Deutschland ist durch entsprechende Straßenverkehrs-
vorschriften eine Höhe von 4 Metern einschließlich Tief-
lader festgelegt, so daß für die Verladehöhe des Um-
schlaggeräts eine Höhe von maximal 3,7 m verbleibt.
Aufgrund dieser Einschränkung in den Abmessungen
können diese Umschlaggeräte nur sehr begrenzt zur
Schiffsentladung eingesetzt werden, da bei Wasser-
hochstand und fast entladenem Schiff die Bordwand in
einer Höhe von ca. 5 bis 6 Metern über dem Kai liegen
kann und die Anlenkachse des Verladegeräts sich etwa
auf derselben Höhe befinden sollte.
�[0004] Aus dem Stand der Technik ist des weiteren ein
Materialumschlaggerät bekannt, das einen insbesonde-
re mobilen Unterwagen aufweist, auf dem der Oberwa-
gen mit Fahrerkabine, Motorenraum und Ausleger mit-
tels eines Rohrpylons (Stahlsäule) in einer Höhe von 4
bis 6 Metern angeordnet ist. Das bekannte Materialum-
schlaggerät ist insbesondere zum Einsatz bei Schiffsent-
ladungen im Hafenumschlag und Platzarbeiten geeignet,
ist jedoch mit dem Nachteil behaftet, daß es an Ort und
Stelle aufgebaut werden muß und durch Eigenfortbewe-
gung nur in sehr begrenzten Entfernungen von maximal

2 bis 4 Kilometern - sofern keine Brücken, Stromleitun-
gen oder dergleichen im Weg sind - verfahrbar ist. Ein
weiterer Nachteil des bekannten Materialumschlagge-
räts besteht darin, daß die Wartung, Schmierung, Betan-
kung etc. des im Oberwagen integrierten Motorenraums
über eine Höhe von 4 bis 6 Metern erfolgen muß. Das
Bedienpersonal des bekannten Materialumschlaggeräts
muss über eine entsprechend hohe Leiter den Höhen-
unterschied zwischen Unterwagen und Oberwagen
überwinden. Des weiteren muss der Oberwagen durch
entsprechende Geländer gesichert sein.
�[0005] Die GB-�A-�1 374 253 offenbart ein Materialum-
schlaggerät gemäß dem Oberbegriff des Anspruchs 1.
�[0006] Demgegenüber wird ein Materialumschlagge-
rät mit den Merkmalen des Anspruchs 1 vorgeschlagen.
Das Materialumschlaggerät weist einen mobilen Unter-
wagen mit einem Motorraum, einen gegenüber dem Un-
terwagen drehbar angeordneten Oberwagen mit einer
Fahrkabine und einen an dem Oberwagen angelenkten
Ausleger bzw. ein Auslegersystem auf. Der Oberwagen
ist zwischen einer Unterposition (Ruheposition) am Un-
terwagen und einer Oberposition (Arbeitsposition) beab-
standet zum Unterwagen verstellbar ausgebildet. Des
weiteren ist als Verstellvorrichtung zur Verstellung des
Oberwagens eine zwischen Oberwagen und Unterwa-
gen befindliche Lenkeranordnung mit Stellzylinder vor-
gesehen. Diese Maßnahme erhöht die Flexibilität eines
Materialumschlaggeräts da durch Verstellen der Position
des Oberwagens zwischen einer unteren und einer obe-
ren Position zum einen eine ausreichend hohe Anord-
nung des Auslegers und somit alle Anforderungen an
Reichweite, Ladetiefe und Überlademaß von Schiffs-
bordwänden erfüllt werden, zum anderen in der abge-
senkten Position am Unterwagen die Eigenmobilität ver-
bessert und ein Transport auf Tiefladern ermöglicht wird.
Darüber hinaus kann Bedienungspersonal im abgesenk-
ten Zustand des Oberwagens bequem an die am Ober-
wagen befindliche Fahrerkabine zusteigen, und das Be-
tanken, Warten des Motorenraums etc. ist im abgesenk-
ten Zustand ebenfalls erleichtert.
�[0007] Das erfindungsgemäße Materialumschlagge-
rät umfasst des weiteren einen an dem Unterwagen vor-
gesehen Radantrieb mit mindestens zwei Radachsen,
wobei zur Abstützung des Materialumschlaggerätes im
Betriebszustand mindestens zwei absenkbare Abstütz-
elemente vorgesehen sind und die Entfernung der Rad-
achsen von der Oberwagendrehachse im Betriebszu-
stand mindestens dem Abstand einer durch die abge-
senkten Abstützelemente gegebenen Kipplinie zu der
Drehachse entspricht. Der Abstand der Radachsen zu
der senkrecht dazu verlaufenden Drehachse des Ober-
wagens ist somit größer oder gleich dem Abstand zwi-
schen einer durch die abgesenkten Abstützelemente
aufgespannten Kipplinie und der Drehachse. Die ideale
Kipplinie entspricht einem Kreis um die Drehachse, des-
sen Radius der Abstützlänge von der Längsachse (Mit-
tellinie) des Unterwagens bis zu Abstützkante entspricht.
Die Anforderung an die Dimensionierung des erfindungs-
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gemäßen Materialumschlaggeräts besteht somit darin,
dass in keiner Position der 360° umfassenden Schwen-
kung des Oberwagens die Kipplinien den beschriebenen
Kippkreis unterscheiden dürfen.
�[0008] In weiterer vorteilhafter Ausgestaltung der Er-
findung sind zwei absenkbare Abstützelemente vorge-
sehen, die zwischen den beiden Radachsen eines Ma-
terialumschlaggeräts mit Radantrieb angeordnet sind.
�[0009] In anderer vorteilhafter Ausgestaltung sind vier
absenkbare Abstützelemente vorgesehen, von denen
ein erstes Paar stirnseitig an dem Unterwagen und ein
zweites Paar zwischen den beiden Radachsen angeord-
net ist.
�[0010] Vorzugsweise ist zum Selbstfahren des erfin-
dungsgemäßen Materialumschlaggeräts eine teilweise
abgesenkte Position am Unterwagen als Fahrposition
vorgesehen, während die eigentliche Ruheposition zum
Transport auf einem Tieflader, zur Wartung, Betankung,
Ein-/�Ausstieg von Bedienpersonal eine vollständig ab-
gesenkte Position darstellt.
�[0011] Vorteilhafterweise ist das Materialumschlagge-
rät derart ausgestaltet, daß eine vertikale Drehachse des
Oberwagens in der Oberposition (Arbeitsposition) etwa
durch die Mitte des Unterwagens bei Raupenantrieb bzw.
durch die Mitte der Abstützungen des Unterwagens bei
Radantrieb verläuft, um im Arbeitsbetrieb, insbesondere
beim Drehen des Oberwagens, nach allen Seiten eine
gleiche Standsicherheit zu erzielen.
�[0012] In vorteilhafter Weiterbildung der Erfindung er-
folgt die Verstellung des Oberwagens gegenüber dem
Unterwagen mittels einer zwischen Oberwagen und Un-
terwagen befindlichen Lenkeranordnung mit Stellzylin-
der. Dabei handelt es sich um eine mechanisch einfache,
aber zuverlässig und statisch stabile Umsetzung des vor-
stehend beschriebenen Erfindungsgedankens. Als ins-
besondere vorteilhaft erweist sich eine Ausbildung der
Lenkeranordnung als Parallellenkerpaar, das einerseits
am Unterwagen und andererseits an einem Unterbau
des Oberwagens angelenkt ist. Der Unterbau des Ober-
wagens ist als eine Art Zwischenrahmen vorgesehen, an
den die Lenker der Lenkeranordnung angelenkt sind und
auf dem der Oberwagen über ein Drehlager drehbar auf-
gesetzt ist. Selbstverständlich ist grundsätzlich auch eine
Ausgestaltung denkbar, bei der eine Verstellvorrichtung
zur Höhenverstellung des Oberwagens direkt am Ober-
wagen angreift und am unteren Ende an einem Zwi-
schenrahmen angelenkt ist, der gegenüber dem Unter-
wagen drehbar angeordnet ist. Die Parallellenker der die
Verstellvorrichtung darstellenden Lenkeranordnung sind
vorzugsweise als 4-�Punkt-�Lenker ausgebildet, wobei
auch die Kombination möglich ist, daß einer der Lenker
ist ein 3-�Punkt-�Lenker, der andere ein 4- �Punkt- �Lenker ist.
�[0013] In besonders vorteilhafter Ausgestaltung der
Erfindung erfolgt eine Absenkung des Oberwagens in
die Unterposition durch ein Verschwenken der Parallel-
lenker zum Heck des Materialumschlaggeräts hin. Da-
durch wird der Oberwagen in eine Position abgesenkt,
in der er über dem Heckbereich des Materialumschlag-

geräts zu liegen kommt, was es ermöglicht, den sich in
Richtung Frontbereich des Materialumschlaggeräts er-
streckenden Ausleger über dem Frontbereich des Mate-
rialumschlaggeräts einzufalten und dort bei möglichst
geringer Höhenausdehnung für die Ruhe- und Verlade-
position unterzubringen. Außerdem erweist sich als vor-
teilhaft, daß der auf dem Oberwagen angeordnete Mo-
torenraum in einer hinter dem Unterwagen befindlichen
Position zu liegen kommt, in der er von mehreren Seiten
direkt zugänglich ist, wodurch Wartung, Betankung und
dergleichen stark vereinfacht werden.
�[0014] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist der
im Heckbereich angelenkte Parallellenker tiefer ange-
lenkt als der im Frontbereich angelenkte Parallellenker,
und der im Heckbereich angelenkte Parallellenker ist am
Oberwagen an einem schräg nach unten abkragenden
Abschnitt des Oberwagenunterbaus angelenkt. Der
schräg nach unten abkragende Abschnitt des Oberwa-
genunterbaus ist dabei an der Geometrie des Unterwa-
gens orientiert und derart ausgebildet, daß er in der ab-
gesenkten Unterposition des Oberwagens bei Aufliegen
bzw. Abstützen eines vorderen waagrechten Abschnitts
des Unterbaus auf dem Unterwagen hinter dem Heck
des Unterwagens bis zum Untergrund (Fahrbahnebene)
reicht und dadurch eine maximale Abstützung und Ent-
lastung der Parallellenker bewirkt. Des weiteren können
an dem schräg nach unten abkragenden Abschnitt des
Oberwagenunterbaus Treppenstufen ausgebildet oder
angesetzt sein, die einen bequemen Einstieg von Be-
dienpersonal zum Oberwagen bzw. zur Fahrerkabine ge-
statten.
�[0015] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung weist
der Unterwagen einen Raupenantrieb auf. Vorteilhafter-
weise handelt es sich hierbei um einen teleskopierbaren
Raupenunterwagen, dessen Spurbreite verstellbar ist.
Ein derartiger teleskopierbarer Raupenantrieb ist aus der
DE 93 19 382 U1 bekannt.
�[0016] In besonders vorteilhafter Ausgestaltung der
Erfindung beträgt der Neigungswinkel der Parallellenker
in der Oberposition zwischen etwa 0° und etwa 20° zur
Vertikalen. Als besonders vorteilhaft erweist sich ein Nei-
gungswinkel zur vertikalen von ca. 15°.
�[0017] Bei einem mit einem Radantrieb ausgestatteten
Materialumschlaggerät weist der im Heckbereich ange-
lenkte Parallellenker vorteilhafterweise eine gekröpfte
Form auf, derart daß er in abgesenkter Unterposition die
im Heckbereich angeordnete Radachse überbrückt.
�[0018] Weitere Vorteile und Ausgestaltungen der Er-
findung sind in den Unteransprüchen beschrieben und
ergeben sich aus der Beschreibung und der beiliegenden
Zeichnung.
�[0019] Es versteht sich, daß die vorstehend genannten
und die nachstehend noch zu erläuternden Merkmale
nicht nur in der jeweils angegebenen Kombination, son-
dern auch in anderen Kombinationen oder in Alleinstel-
lung verwendbar sind, ohne den Rahmen der vorliegen-
den Erfindung zu verlassen.
�[0020] Die Erfindung ist anhand mehrerer Ausfüh-
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rungsbeispiele in der Zeichnung schematisch dargestellt
und wird im folgenden unter Bezugnahme auf die Zeich-
nung ausführlich beschrieben.�

Figur 1 zeigt ein erfindungsgemäßes Materialum-
schlaggerät mit hinterlegtem Maßstabsra-
ster (Meterraster) in Hafenumschlags-�Ar-
beitsstellung auf einer Kaimauer.

Figur 2 zeigt das erfindungsgemäße Materialum-
schlaggerät der Figur 1 in seitlicher Teilan-
sicht in Arbeitsstellung und abgesenkter Un-
terposition.

Figur 3 zeigt das erfindungsgemäße Materialum-
schlaggerät der Figur 1 in Arbeitsposition in
Frontansicht mit Blick auf den als 4-�Punkt-
Lenker ausgebildeten Front-�Parallellenker.

Figur 4 zeigt das erfindungsgemäße Materialum-
schlaggerät der Figur 1 in Arbeitsposition in
Heckansicht mit Blick auf den als 3-�Punkt-
Lenker ausgebildeten Heck-�Parallellenker.

Figur 5 zeigt das erfindungsgemäße Materialum-
schlaggerät in Figur 1 in seitlicher Gesamt-
sicht in abgesenkter Ruhe- bzw. Wartungs-
position.

Figur 6 zeigt das erfindungsgemäße Materialum-
schlaggerät der Figur 1 in seitlicher Gesamt-
ansicht in abgesenkter Ruhe- bzw. Verlade-
position.

Figur 7 zeigt in seitlicher Teilansicht ein zweites Aus-
führungsbeispiel eines erfindungsgemäßen
Materialumschlaggeräts sowohl in Arbeits-
position als auch in abgesenkter Ruheposi-
tion.

Figur 8 zeigt das erfindungsgemäße Materialum-
schlaggerät in einer teilweise abgesenkten
Selbstfahrposition.

Figur 9 zeigt ein drittes Ausführungsbeispiel eines
erfindungsgemäßen Materialumschlagge-
räts mit Radantrieb und sogenannter 4-
Punkt-�Pratzenabstützung.

Figur 10 zeigt ein dem Materialumschlaggerät der Fi-
gur 9 ähnliches Materialumschlaggerät mit
Radantrieb und längerem Radstand sowie
2-�Punkt-�Pratzenabstützung.

Figur 11 zeigt eine Draufsicht auf den Unterwagen
des Materialumschlaggeräts der Figur 9.

Figur 12 zeigt eine Draufsicht auf den Unterwagen

des Materialumschlaggeräts der Figur 10.

Figur 13 zeigt eine Ansicht des Unterwagens des Ma-
terialumschlaggeräts der Figur 1 von vorne
mit abgesenkten Pratzen.

Figur 14 zeigt als weiteres Ausführungsbeispiel ein
Materialumschlaggerät mit direkt aufgesetz-
tem Oberwagen und 2-�Punkt-�Pratzenab-
stützung.

Figur 15 zeigt den Unterwagen des Materialum-
schlaggeräts der Figur 14 in Draufsicht.

Figur 16 zeigt eine Draufsicht auf einen Unterwagen
mit zwei Radachsen, der keine zusätzlichen
absenkbaren Abstützelemente aufweist.

�[0021] Figur 1 zeigt ein erstes Ausführungsbeispiel ei-
nes erfindungsgemäßen Materialumschlaggeräts 1. Das
erfindungsgemäße Materialumschlaggerät 1 (nachfol-
gend der Einfachheit halber kurz Ladegerät genannt) um-
faßt einen auf Raupen verfahrbaren Unterwagen 10 und
einen Oberwagen 20. Der eine Fahrerkabine 21, einen
Motorenraum 22, einen Raum 23 für Hydraulik und ein
Heckgewicht 24 umfassende Oberwagen 20 ist mittels
eines Drehlagers 27 auf einem Unterbau 30 angebracht
(vgl. hierzu auch Figur 2, die das erfindungsgemäße La-
degerät 1 in seitlicher Teilansicht zeigt). Des weiteren ist
an dem Oberwagen 20 ein Ausleger 25 mit Ladestiel 28
und Greifer 29 an einer Auslegerlagerachse 8 angelenkt.
Selbstverständlich können auch andere als das gezeigte
Auslegersystem, beispielsweise mit mehr oder weniger
Gelenkteilen oder Teleskop- �Auslegerkombinationen,
Verwendung finden.
�[0022] Erfindungsgemäß ist der Oberwagen 20 in ei-
ner Höhe von ca. 5 bis 6 Meter beabstandet zum Unter-
wagen 10 angeordnet. Die beabstandete Anordnung
wird durch eine Lenkeranordnung 9 erzielt, mittels wel-
cher der Oberwagen 20 erfindungsgemäß in eine Unter-
position am Unterwagen 10 absenkbar ist. Die genaue
Funktionsweise der Erfindung wird nachfolgend unter
Bezugnahme auf die Figuren 2 bis 8 detailliert erläutert.
�[0023] Darüber hinaus veranschaulicht die Figur 1 die
Einsatzmöglichkeiten eines erfindungsgemäßen Lade-
gerätes am Beispiel eines Einsatzes im Hafenumschlag
auf einer Kaimauer 2. Vor der Kaimauer 2 liegt ein Fracht-
schiff, dessen Schiffsrumpf 4 mit Ladegut 5 schematisch
im Schnitt dargestellt ist. Bei Niedrigwasserstand 3 und
voll beladen befindet sich die Bordwand des Schiffsrump-
fes 4 etwa auf gleicher Höhe mit der Kaimauer 2. Bei
Höchstwasserstand 6 dahingegen (und insbesondere
bei fortschreitender Entladung) wird der Schiffsrumpf in
die strichpunktiert dargestellte Position 7 angehoben.
Um mit dem Ladegerät 1 auch noch in der angehobenen
Position 7 des Schiffsrumpfes arbeiten zu können, muß
die Auslegerlagerung 8 (vgl. Figur 2) ausreichend hoch
über der Kaimauer 2 angeordnet sein. Aus dem in der
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Zeichnung hinterlegten Meterraster läßt sich hierfür eine
Höhe von ca. 6 Metern ablesen. Auch die Augenhöhe
der Bedienperson muß aus der Gründen der Übersicht-
lichkeit auf ähnlicher Höhe liegen.
�[0024] In Figur 2 sind zur Veranschaulichung der Wir-
kungs- und Funktionsweise der Erfindung sowohl die ab-
gesenkte Unterposition (Ruhe- bzw. Verladeposition) I
als auch die angehobene Oberposition (Arbeitsposition)
II eingezeichnet. Das Anheben und Absenken des Ober-
wagens 20 des erfindungsgemäßen Ladegeräts 1 erfolgt
dabei mittels einer Verstellvorrichtung, die im dargestell-
ten Ausführungsbeispiel eine hydraulisch angetriebene
Lenkeranordnung 9 ist. Zur übersichtlicheren Darstel-
lung der Wirkungsweise der erfindungsgemäßen Len-
keranordnung ist in Figur 2 ein zum Betrachter weisen-
des Raupenschiff 13 des raupengetriebenen Unterwa-
gens 10 weggeschnitten.
�[0025] Die Lenkeranordnung 9 umfaßt ein Parallellen-
kerpaar 16, 18. Die beiden das Parallellenkerpaar bil-
denden Parallellenker 16, 18 sind an ihren unteren En-
den an einem Fahrgestell-�Mittelkörper 11 des Unterwa-
gens 10 und mit ihren oberen Enden an dem Unterbau
30 des Oberwagens 20 angelenkt. Ein erster Parallellen-
ker 16, bei dem es sich um einen sogenannten 4-�Punkt-
Lenker handelt (vgl. Figur 3), ist in einem Frontbereich
des Unterwagens 10 an einer vorderen Lenkerachse 15
an dem Mittelkörper 11 angelenkt, während ein zweiter
Parallellenker 18, bei dem es sich um einen sogenannten
3-�Punkt-�Lenker handelt (vgl. Figur 4), im Heckbereich
des Unterwagens 10 an einer hinteren Lenkerachse 17
an dem Mittelkörper 11 angelenkt ist.
�[0026] Die beiden Parallellenker 16, 18 sind gleich
lang, jedoch zur Verbesserung der Schwenkgeometrie
insbesondere im Hinblick auf die Lage der Lenker und
des Oberwagens in der abgesenkten Position in unter-
schiedlicher Höhe an dem Mittelkörper 11 angelenkt. In
dem dargestellten und besprochenen Ausführungsbei-
spiel wird der Oberwagen durch Verschwenken der Par-
allellenker 16, 18 in Richtung zum Heck des Unterwa-
gens 10 hin abgesenkt. Aus diesem Grunde ist der Front-
Parallellenker 16 höher und der Heck-�Parallellenker 18
tiefer angelenkt.
�[0027] Da die Parallellenker 16, 18 die gleiche Länge
aufweisen, muß folglich die Anlenkung der Parallellenker
16, 18 am Oberwagen 20 bzw. an dessen Unterbau 30
ebenfalls in unterschiedlicher Höhe erfolgen. Wie aus
Figur 2 ersichtlich ist, verfügt der Unterbau 30 hierzu über
zwei Abschnitte,� nämlich einen ersten horizontal verlau-
fenden Abschnitt 36, auf dem das Drehlager zur voll
durchdrehbaren Anordnung des Oberwagens vorgese-
hen ist, und einen zweiten Abschnitt 35, der in Richtung
zum Heck des Ladegerätes 1 schräg nach unten verläuft.
Der Front-�Parallellenker 16 ist dabei an eine vordere Un-
terbau-�Lenkerachse 31 an dem horizontalen Abschnitt
36 und der Heck- �Parallellenker 18 an eine hintere Un-
terbau-�Lenkerachse 32 an dem abkragenden Abschnitt
35 angelenkt. Der schräg nach unten verlaufende (ab-
kragende) Abschnitt 35 des Oberwagenunterbaus 30 ist

in seiner Geometrie derart ausgebildet, daß die unter-
schiedliche Höhe in der Anlenkung der beiden Parallel-
lenker 16, 18 ausgeglichen wird. Des weiteren ist die
Lenkeranordnung 9 derart ausgelegt, daß - wie aus Figur
2 ersichtlich - in der abgesenkten Position I des Oberwa-
gens 20 die Parallellenker 16, 18 auf dem Unterwagen
19 bzw. dem Untergrund (Fahrbahnebene) 37 aufliegen,
wobei auch das Ende des abkragenden Abschnittes 35
des Oberwagenunterbaus 30 im Bereich der Anlenkach-
se 32 auf dem Untergrund 37 sich abstützend aufliegt.
�[0028] Obwohl es im Belieben des Fachmannes liegt,
geeignete Geometrien für Parallellenker auszuwählen,
wird es im Rahmen der vorliegenden Erfindung als vor-
teilhaft erachtet, den über ein Stellzylinderpaar 19 ange-
triebenen Front-�Parallellenker 16 als 4-�Punkt-�Lenker mit
maximaler Breite auszubilden, um Dreh- und Kippkräfte
von dem Zwischenrahmen des Oberwagenunterbaus 30
in den Fahrgestell-�Mittelkörper 11 einzuleiten. Der im
Heckbereich angelenkte zweite, nicht angetriebene Len-
ker 18 ist vorteilhafterweise als 3-�Punkt-�Lenker derart
ausgebildet, daß er an dem Unterbau 30 an einem Punkt
(Lenkerachse 32) angreift, um die bei Bauteilen dieser
Größenordnung (die Lenkerlänge beträgt ca. 3 bis 3,50
m) auftretenden Längentoleranzen auszugleichen.
�[0029] Die Figuren 3 und 4 zeigen das erfindungsge-
mäße Ladegerät 1 in Frontansicht (Figur 3) bzw. in Heck-
ansicht (Figur 4). Insbesondere ist aus den Figuren 3 und
4 die Anordnung des Raupenantriebes des Unterwagens
10 mit Raupenschiffen 13, 14 ersichtlich. Bei dem Rau-
penantrieb handelt es sich vorzugsweise um einen mit-
tels Teleskopführungen 12 teleskopierbaren Raupenan-
trieb, so daß die Raupenschiffe 13, 14 in der Spurbreite
verstellbar sind, wodurch eine Verstellung zwischen ei-
nem möglichst platzsparenden Transportzustand
(Transportbreite T) und einem erhöhte Stabilität verlei-
henden Arbeitszustand (Arbeitsbreite A) möglich ist (vgl.
Figur 4). Die Transportstellung der Raupenschiffe 13, 14
ist in den Figuren 3 und 4 gestrichelt dargestellt. Die Dar-
stellung der Teleskopführungen 12 ist rein schematisch,
und auch auf eine weitere detaillierte Beschreibung der
Teleskopverstellung der Raupenschiffe 13, 14 wird ver-
zichtet, da sie aus dem Stand der Technik an sich be-
kannt ist.
�[0030] Der Front- �Parallellenker 16 verfügt vorzugs-
weise über eine Aussparung 33 (vgl. Figuren 3 und 4),
die zur Gewichtseinsparung beiträgt und Freiraum
schafft für vom Oberwagen 20 zum Unterwagen 10 ver-
laufende Schlauchleitungen 34 (vgl. Figur 2).
�[0031] Um den Ein- und Ausstieg von Bedienpersonal
zu der am Oberwagen 20 befindlichen Fahrerkabine 21
zu vereinfachen, kann eine wie in den Figuren 4 und 5
dargestellte Trittleiter 40 vorgesehen sein, die am Ober-
wagen 20, genauer an dem Unterbau 30 des Oberwa-
gens 20, derart angeordnet ist, daß sie im abgesenkten
Zustand (Unterposition I) mit ihrer untersten Trittstufe et-
was oberhalb des Untergrunds 37 zu liegen kommt. Als
besonders vorteilhaft erweist es sich, die Trittleiter 40
ausschiebbar auszubilden, so daß sie analog zu dem

7 8 



EP 1 318 965 B1

6

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

teleskopierbaren Raupenantrieb zwischen vorstehender
Arbeitsstellung und nicht über die Außenabmessungen
des Oberwagens seitlich hinausragender Transportstel-
lung verschiebbar ist (vgl. Figur 4). Der Zustieg von Be-
dienpersonen kann jedoch auch über das Raupenschiff
13 erfolgen, falls keine Trittleiter vorgesehen ist.
�[0032] Figur 5 zeigt das erfindungsgemäße Ladegerät
1 der Figur 1 in seitlicher Gesamtdarstellung in der Un-
terposition I, die die Aus- und Einstiegsposition für die
Bedienperson und die Wartungsposition für Betankung,
Schmierung etc. darstellt. Im Unterschied hierzu ist in
Figur 6 ebenfalls in seitlicher Gesamtdarstellung die Un-
terposition I des erfindungsgemäßen Ladegerätes 1 in
Verladeposition mit eingefaltetem Ausleger für einen so-
genannten Tiefbett-�Lastkraftwagen dargestellt. In dieser
Verladeposition ist der Ausleger 25 mit dem Ladestiel 28
derart weit abgesenkt und eingefaltet, daß er mit seinem
höchsten Punkt das Dach der Fahrerkabine 21 nicht bzw.
nur unwesentlich überragt und eine Höhe von etwa 3,70
m nicht überschreitet. Selbstverständlich ist in der Ver-
ladeposition auch das Raupenfahrwerk auf Transport-
breite T eingefahren.
�[0033] Figur 7 schließlich zeigt ein weiteres Ausfüh-
rungsbeispiel eines erfindungsgemäßen Ladegeräts, bei
dem im Gegensatz zu dem in den Figuren 1 bis 6 dar-
gestellten ersten Ausführungsbeispiel die Parallellenker
16, 18 in der Oberposition II des Oberwagens 20 nicht
senkrecht, sondern mit einer leichten Neigung in Rich-
tung Heck des Ladegerätes stehen. In dem dargestellten
Ausführungsbeispiel beträgt diese Neigung ca. 15°. Ne-
ben einer Verbesserung des Schwenkweges der Paral-
lellenker 16, 18 in Bezug auf die Lage des Oberwagens
in abgesenkter Position (in dem Ausführungsbeispiel der
Figur 7 befindet sich die Drehachse 27 etwa über der
Mitte des hinteren Raupenantriebsrades, während sie
sich im Ausführungsbeispiel der Figur 2 deutlich hinter
dem Raupenantrieb befindet) besteht ein weiterer Vorteil
der leichten Neigung der Parallellenker 16, 18 in der
Oberposition darin, daß im Falle einer Notsituation, in
der eine Steuerung des Absenksystems ausfällt oder der
Bedienperson in der Fahrerkabine etwas zustößt, durch
einfaches Öffnen des Hydrauliksystems der Stellzylinder
19 vom Boden aus ein schwerkraftbedingtes Absenken
des Oberwagens 20 in die Unterposition I bewirkt werden
kann.
�[0034] In beiden Ausführungsbeispielen erfolgt die
Steuerung des Ladegerätes vorzugsweise derart, daß
eine (volle) Schwenkung des Oberwagens 20 um die
senkrechte Achse 27 erst dann freigegeben wird, wenn
der Oberwagen 20 seine Arbeitsposition erreicht hat und
die beiden Raupenschiffe 13, 14 sich in ihrer ausgefah-
renen Arbeitsbreite befinden, so daß eine ausreichende
Stabilität gewährleistet ist. Sollte der Unterwagen über
einen Radantrieb verfügen, so würde analog die Drehung
des Oberwagens erst dann freigegeben, wenn entspre-
chende Standbeine zur Verbesserung der Stabilität aus-
gefahren sind. Will die Bedienperson den Oberwagen 20
absenken, um auszusteigen, dann muß im Gegenzug

die Längsachse des Oberwagens 20 mit dem Ausleger
28 mit der Längsachse des Unterwagens 10 in Deckung
gebracht werden, wobei die Frontseite des Oberwagens
20 (Auslegerseite) wie in den Figuren dargestellt in Fron-
trichtung des Unterwagens 10, d.h. in Richtung des an-
getriebenen Parallellenkers 16, zeigen muß. Erst dann
wird die Absenkung von der Oberposition in die Unter-
position an den Stellzylindern 19 freigegeben.
�[0035] Des weiteren kann als Zwischenposition eine
in Figur 8 dargestellte Fahrposition III des Oberwagens
vorgesehen sein, bei der der schräg nach unten abkra-
gende Abschnitt 35 des Oberwagenunterbaus 30 nicht
auf dem Untergrund 37 aufliegt, sondern sich etwa auf
Höhe der Oberkante der Raupen 13, 14 befindet. In die-
ser Fahrposition kann das Ladegerät mit eigenem An-
trieb gefahren werden (wobei ein Drehen des Oberwa-
gens blockiert ist), um in schwierigem Gelände oder zum
Unterfahren von Brücken das Höhenmaß und den
Schwerpunkt des gesamten Gerätes niedrig zu halten.
�[0036] Figur 9 zeigt als weiteres Ausführungsbeispiel
ein erfindungsgemäßes Materialumschlaggerät mit Rad-
antrieb. Der Radantrieb des Materialumschlaggeräts
umfaßt zwei Radachsen 50, 51, nämlich eine im Heck-
bereich des Unterwagens 10’ angeordnete Starrachse
50 sowie eine im Frontbereich des Unterwagens 10’ an-
geordnete Pendelachse 51.
�[0037] Des weiteren umfaßt das Materialumschlagge-
rät an dem Unterwagen 10’ befestigte Pratzenabstützun-
gen 60, 64, von denen ein erstes Paar 60 stirnseitig an
dem Unterwagen 10’ und ein zweites Paar 64 zwischen
den beiden Radachsen 50, 51 angeordnet ist. Erfin-
dungsgemäß sind die Abstände und Dimensionen derart
gewählt, daß zumindest eine der Radachsen (im darge-
stellten Ausführungsbeispiel die hintere Starrachse 50)
einen Abstand zu der Oberwagendrehachse im Betriebs-
zustand, d.h. in der Oberposition II, aufweist, der größer
oder gleich dem Abstand einer Kipplinie K von der Ober-
wagendrehachse 70 ist (vgl. auch Figur 11). Die ideale
Kipplinie ist ein (gedachter) Kreis X um die Drehachse
70 mit einem Radius R, der der Abstützlänge von der
Mittellinie (Längsachse) des Unterwagens bis zur Kipp-
linie K, die durch die abgesenkten Abstützpratzen defi-
niert ist, entspricht.
�[0038] In keiner Position der 360° umfassenden
Schwenkung des Oberwagens um die Drehachse 70 dür-
fen die Kipplinien K den Kippkreis X unterschneiden.
�[0039] Figur 10 zeigt als ähnliches Ausführungsbei-
spiel ein weiteres Materialumschlaggerät mit Radantrieb,
das einen längeren Radstand zwischen den beiden Rad-
achsen 50, 51 aufweist und über lediglich ein Pratzen-
paar 64 zur Abstützung verfügt, das zwischen den beiden
Radachsen 50, 51 angeordnet ist. Die Anordnung ist da-
bei derart, daß der Abstand der beiden Radachsen 50,
51 zu der durch die beiden Pratzen 61 aufgespannten
Achse größer oder gleich dem Radius R, wie er vorste-
hend definiert wurde, entspricht (vgl. auch Figur 12).
�[0040] Durch die beschriebenen Anordnungen wird ei-
ne dem Verstellen des Oberwagens zwischen einer Un-
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terposition I und einer Oberposition II gerecht werdende
Stabilität des Materialumschlaggeräts erreicht. Die be-
schriebenen Unterwagen mit Radantrieb sind vor allem
dann erforderlich, wenn das Materialumschlaggerät auf
mit Teerbelag, Pflasterung, Asphalt o.�ä. befestigtem Un-
tergrund eingesetzt wird, der durch einen Raupenantrieb
beschädigt werden könnte. Insbesondere bei innerstäd-
tischen Abbruch- bzw. Rückbauvorhaben würden Rau-
penantriebe zu viel Schaden auf Straßen oder befestig-
ten Plätzen anrichten. Die erfindungsgemäßen Material-
umschlaggeräte verfügen für derartige Einsatzbereiche
über eine sichere Rundumabstützung.
�[0041] Wie insbesondere aus den Figuren 9 und 10
ersichtlich ist, ist der im Heckbereich des Unterwagens
10’ angelenkte Parallellenker 18’ (sogenannter Dreieck-
lenker) mit einer Kröpfung ausgebildet, derart daß der
Dreiecklenker 18’ in der abgesenkten Unterposition die
im Heckbereich befindliche Radachse 50 überbrückt und
mit seinem fahrzeugfernen Ende vorzugsweise auf dem
Untergrund aufliegt, wodurch eine Abstützung erreicht
wird.
�[0042] Figur 13 zeigt eine Vorderansicht einer Prat-
zenabstützeinrichtung 60 mit zwei absenkbaren Pratzen
61, die mittels Bodenplatten 62 auf dem Untergrund 62
aufliegen und somit eine Abstützung des Materialum-
schlaggeräts ermöglichen. In hochgefahrenem Zustand
(in der Figur 13 links gestrichelt dargestellt) befinden sich
die Pratzen 61 innerhalb der durch die Räder 66 gege-
benen Transportbreite des Materialumschlaggeräts.
�[0043] Vorzugsweise erfolgt mittels Stützzylinder 63
(vgl. Figur 13) eine Limitierung der auf die Bodenplatten
62 der Abstützpratzen 61 wirkenden Abstützkraft. Diese
Drucklimitierung verhindert, daß im Ausführungsbeispiel
der Figur 9 die Starrachse 50 und im Ausführungsbeispiel
der Figur 10 die beiden Achsen 50, 51 vom Boden ab-
heben und als (zusätzliches) Stützelement im Betriebs-
zustand nicht zur Verfügung stehen. Dies ist insbeson-
dere deshalb von Wichtigkeit, da bei einem Abheben der
Achse�(n) diese nicht mehr als Kipplinie wirken würde�(n).
�[0044] Die dargestellten Pratzenabstützungen können
auch durch sogenannte Teleskopabstützungen ersetzt
werden, die senkrechte hydraulische Stempel auf das
Maß R (oder größer) ausfahren.
�[0045] Figur 14 zeigt eine Abstützung eines radgetrie-
benen Unterwagens auch für ein Materialumschlaggerät,
bei dem der Oberwagen 20 direkt auf dem Unterwagen
10" angeordnet ist. Auch hier wird durch die Anordnung
erreicht, daß beide Radachsen 50, 51 als Stützelemente
fungieren.
�[0046] Figur 15 zeigt die Draufsicht auf den Unterwa-
gen des Materialumschlaggeräts der Figur 14. Wie auch
in der Darstellung der Figur 12 ist eine an sich hydrauli-
sche Pendelachsverriegelung 54 dargestellt, die derart
geschaltet ist, daß erst nach Abstützung und Verriege-
lung der Pendelachse 51 durch die Pendelachsverriege-
lung die Arbeitsfunktionen im Oberwagen freigegeben
werden. Die Abstütz- und Achsverriegelung kann über
einfache Drucksensoren gesteuert werden.

�[0047] Es wird somit ein Materialumschlaggerät bereit-
gestellt, bei dem unter Verwendung eines bekannten hy-
draulisch oder mechanisch teleskopierbaren hydraulisch
angetriebenen Raupenunterwagens und eines an sich
bekannten Oberwagens, der auf einem Drehlager mit
senkrechter Achse voll durchdrehbar ist, die erfindungs-
gemäße Verstellbarkeit des Oberwagens gegenüber
dem Unterwagen die aus dem Stand der Technik be-
kannten Nachteile ausgeräumt werden.
�[0048] Ebenso wird eine Ausstattung mit Radunterwa-
gen bereitgestellt, die mit handelsüblichen Schwer-
lastachsen realisierbar ist und bei der durch Anordnung
von Abstützeinrichtungen die erforderliche Rundum-
standsicherheit unter Einbeziehung einer oder mehrerer
Radachsen als Abstützmittel erreicht wird.
�[0049] Bei ausreichend breiten Fahrwegen kann die
Funktion der absenkbaren Abstützelemente selbstver-
ständlich durch die Radachsen und die Räder ersetzt
werden, vorausgesetzt, die Radachsen werden so weit
verbreitert, daß die Räder ein vollständig außerhalb des
Kippkreises X liegendes Viereck bilden. Unter dieser Vor-
aussetzung kann ein radgetriebenes Materialumschlag-
gerät ohne zusätzliche Abstützelemente ausgebildet
werden. Eine derartige Ausgestaltung ist in Draufsicht
auf den Unterwagen in Figur 16 dargestellt.

Patentansprüche

1. Materialumschlaggerät mit einem mobilen Unterwa-
gen (10), mit einem gegenüber dem Unterwagen
(10) drehbar angeordneten Oberwagen (20) mit ei-
ner Fahrerkabine (21) und einem an dem Oberwa-
gen (20) angelenkten Ausleger bzw. Auslegersy-
stem (25), wobei

- der Oberwagen (20) zwischen einer Unterpo-
sition (Ruheposition I) am Unterwagen (10) und
einer Oberposition (Arbeitsposition II) beab-
standet zum Unterwagen (10) verstellbar ist,
- als Verstellvorrichtung zur Verstellung des
Oberwagens (20) eine zwischen Oberwagen
(20) und Unterwagen (10, 10’, 10") befindliche
Lenkeranordnung (9) mit Stellzylinder (19) vor-
gesehen ist, und
- der Oberwagen (20) einen Motorraum (22) auf-
weist,

dadurch gekennzeichnet, dass

- die die Lenkeranordnung bildenden Lenker in
der Unterposition (I) hinter dem Unterwagen
(10, 10’, 10") auf dem Untergrund (37) aufliegen.

2. Materialumschlaggerät nach Anspruch 1 dessen
Unterwagen (10) einen Radantrieb mit mindestens
zwei Radachsen (50, 51) aufweist, und das zur Ab-
stützung des Materialumschlaggerätes im Betriebs-
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zustand mindestens zwei absenkbare Abstützele-
mente (60, 61, 64) aufweist, wobei
die Entfernung der Radachsen (50, 51) von der
Oberwagendrehachse (70) im Betriebszustand min-
destens dem Abstand einer durch die abgesenkten
Abstützelemente (60, 61, 64) gegebenen Kipplinie
(K) zu der Drehachse (70) entspricht.

3. Materialumschlaggerät nach Anspruch 2, bei dem
zwei absenkbare Abstützelemente (64) vorgesehen
sind, die zwischen den beiden Radachsen (50, 51)
angeordnet sind.

4. Materialumschlaggerät nach Anspruch 2, bei dem
vier absenkbare Abstützelemente (60, 61) vorgese-
hen sind, von denen ein erstes Paar (60) stirnseitig
an dem Unterwagen (10’) und ein zweites Paar (61)
zwischen den beiden Radachsen (50, 51) angeord-
net ist.

5. Materialumschlaggerät nach einem der Ansprüche
1 bis 4, bei dem die Lenkeranordnung (9) ein Paral-
lellenkerpaar (16, 18) ist, das einerseits am Unter-
wagen (10, 10’, 10") und andererseits an einem Un-
terbau (30) des Oberwagens (20) angelenkt ist.

6. Materialumschlaggerät nach Anspruch 5, bei dem
mindestens ein Lenker des Parallellenkerpaares
(16, 18) ein 4-�Punkt-�Lenker ist.

7. Materialumschlaggerät nach Anspruch 5 oder 6, bei
dem eine Absenkung des Oberwagens (20) in Un-
terposition (I) durch ein Verschwenken der Parallel-
lenker (16, 18) zum Heck des Materialumschlagge-
rätes (1) hin erfolgt.

8. Materialumschlaggerät nach einem der Ansprüche
5 bis 7, bei dem der im Heckbereich angelenkte Par-
allellenker (18) tiefer angelenkt ist als der im Front-
bereich angelenkte Parallellenker (16) und an dem
Oberwagen (20) an einem schräg nach unten abkra-
genden Abschnitt des Oberwagenunterbaus (30)
angelenkt ist.

9. Materialumschlaggerät nach einem der Ansprüche
5 bis 8, bei dem der im Heckbereich angelenkte Par-
allellenker (18’) eine gekröpfte Form aufweist, derart
daß er in abgesenkter Unterposition die im Heckbe-
reich angeordnete Radachse (50) überbrückt.

10. Materialumschlaggerät nach einem der Ansprüche
1 bis 9, bei dem die Lenkeranordnung (9) bildenden
Lenker in der Oberposition einen Neigungswinkel
zur Vertikalen zwischen etwa 0° und etwa 20° auf-
weisen.

11. Materialumschlaggerät nach Anspruch 1, bei dem
der Unterwagen (10) einen Raupenantrieb (13, 14)

aufweist.

12. Materialumschlaggerät nach Anspruch 11, bei dem
die Spurbreite des Raupenantriebes (13, 14) insbe-
sondere mittels Teleskopführungen (12) verstellbar
ist.

13. Materialumschlaggerät nach einem der Ansprüche
1 bis 12, bei dem der Oberwagen (20) in der Unter-
position (I) auf dem Unterwagen aufliegt oder auf
dem Unterwagen (10, 10’, 10") abgestützt ist.

14. Materialumschlaggerät nach einem der Ansprüche
1 bis 13, bei dem eine teilweise abgesenkte Zwi-
schenposition als Fahrposition (III) vorgesehen ist.

Claims

1. A goods transhipment apparatus with a mobile sub-
structure (10), with a superstructure (20) mounted
to be rotatable relative to the substructure (10) and
having a driver’s cab (21), and with a jib or jib system
(25), jointed to the superstructure (20), wherein

- the superstructure (20) is adjustable between
a lower position (resting position I) on the sub-
structure (10) and an upper position (operating
position II) at a spacing from the substructure
(10),
- a connecting rod arrangement (9) with control/
cylinder (19) located between the superstruc-
ture (20) and substructure (10) is provided as
an adjusting device for moving the superstruc-
ture (20), and
- the superstructure (20) comprises a engine
compartment (22),

characterized in that

- in the lower position (I) the connecting rods
forming the connecting rod arrangement rest on
the ground (37) behind the substructure (10, 10’,
10").

2. The goods transhipment apparatus according to
claim 1, wherein the substructure (10) has a wheel
drive with at least two wheel axles (50, 51), and in
order to support the goods transhipment apparatus
in the operational state at least two support elements
(60, 61, 64) are provided which are capable of being
lowered, wherein
the distance of the wheel axles (50, 51) from the
rotation axis (70) of the superstructure in the opera-
tional state corresponds at least to the spacing of a
tilt line (K) determined by the lowered support ele-
ments (60, 61, 64) to the rotation axis (70).
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3. The goods transhipment apparatus according to
claim 2, wherein two support elements (54) which
are capable of being lowered are provided, arranged
between the two wheel axles (50, 51).

4. The goods transhipment apparatus according to
claim 2, wherein four support elements (60, 61) ca-
pable of being lowered are provided, a first pair (60)
of which is provided on the end face of the substruc-
ture (10’) while a second pair (61) is provided be-
tween the two wheel axles (50, 51).

5. The goods transhipment apparatus according to one
of the claims 1 to 4, wherein the connecting rod ar-
rangement (9) is a pair of parallel connecting rods
(16, 18) jointed on the one hand to the substructure
(10, 10’, 10") and on the other hand to a subframe
(30) of the superstructure (20).

6. The goods transhipment apparatus according to
claim 5, wherein at least one connecting rod of the
pair of parallel connecting rods (16, 18) is a 4-�point
connecting rod.

7. The goods transhipment apparatus according to
claim 5 or 6, wherein the superstructure (20) is low-
ered into the lower position (I) by pivoting the parallel
connecting rods (16, 18) towards the rear of the
goods transhipment apparatus (1).

8. The goods transhipment apparatus according to one
of claims 5 to 7, wherein the parallel connecting rod
(18)� jointed in the rear part is jointed lower down than
the parallel connecting rod (16) jointed in the front
area, and is jointed to the superstructure (20) on a
section of the subframe (30) of the superstructure
which slopes diagonally downwards.

9. The goods transhipment apparatus according to one
of claims 5 to 8, wherein the parallel connecting rod
(18’) jointed in the rear part has a cranked or bent
form so that in the lowered bottom position it bridges
the wheel axle (50) provided in the rear part.

10. The goods transhipment apparatus according to one
of claims 1 to 9, wherein in the upper position the
connecting rods forming the connecting rod arrange-
ment (9) are at an angle of inclination of between
about 0° and about 20° to the vertical.

11. The goods transhipment apparatus according to
claim 1, wherein the substructure (10) has a cater-
pillar drive (13, 14).

12. The goods transhipment apparatus according to
claim 11, wherein the track width of the caterpillar
drive (13, 14) is adjustable in particular by means of
telescopic guides (12).

13. The goods transhipment apparatus according to one
of the claims 1 to 12, wherein in the lower position
(I) the superstructure (20) rests on the substructure
or is supported on the substructure (10, 10’, 10").

14. The goods transhipment apparatus according to one
of claims 1 to 13, wherein a partly lowered interme-
diate position is provided as the driving position (III).

Revendications

1. Engin de transbordement de matériaux comportant
une structure inférieure (10) mobile, une structure
supérieure (20) agencée mobile en rotation par rap-
port à la structure inférieure (10) et pourvue d’une
cabine de chauffeur (21) et d’une flèche ou d’un sys-
tème à flèche (25) articulé�(e) sur la structure supé-
rieure (20), dans lequel

- la structure supérieure (20) est déplaçable en-
tre une position inférieure (position de repos I)
sur la structure inférieure (10) et une position
supérieure (position de travail II) à distance de
la structure inférieure (10),
- il est prévu, à titre de dispositif de déplacement
pour déplacer la structure supérieure (20), un
agencement à bras (9) situé entre la structure
supérieure (20) et la structure inférieure (10, 10’,
10") et comportant un vérin de positionnement
(19), et
- la structure supérieure (20) comprend un com-
partiment moteur (22), caractérisé en ce que

dans la position inférieure (I), les bras formant l’agen-
cement à bras reposent sur le sous-�sol (37) derrière
la structure inférieure (10, 10’, 10").

2. Engin de transbordement de matériaux selon la re-
vendication 1, dont la structure inférieure (10) com-
prend un entraînement de roue comportant au moins
deux essieux (50, 51), et qui, pour soutenir l’engin
de transbordement de matériaux dans l’état de fonc-
tionnement, comprend au moins deux éléments de
soutien abaissables (60, 61, 64), dans lequel
l’écartement entre les essieux (50, 51) et l’axe de
rotation (70) de la structure supérieure dans l’état de
fonctionnement correspond au moins à la distance
entre une ligne de basculement (K) définie par les
éléments de soutien abaissés (60, 61, 64) et l’axe
de rotation (70).

3. Engin de transbordement de matériaux selon la re-
vendication 2, dans lequel sont prévus deux élé-
ments de soutien abaissables (64) qui sont agencés
entre les deux essieux (50, 51).

4. Engin de transbordement de matériaux selon la re-
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vendication 2, dans lequel sont prévus quatre élé-
ments de soutien abaissables (60, 61) dont une pre-
mière paire (60) est agencée du côté frontal sur la
structure inférieure (10’) et dont une seconde paire
(61) est agencée entre les deux essieux (50, 51).

5. Engin de transbordement de matériaux selon l’une
des revendications 1 à 4, dans lequel l’agencement
à bras (9) est une paire de bras parallèles (16, 18)
qui est articulée d’une part sur la structure inférieure
(10, 10’, 10") et d’autre part sur un sous- �ensemble
(30) de la structure supérieure (20).

6. Engin de transbordement de matériaux selon la re-
vendication 5, dans lequel au moins un bras de la
paire de bras parallèles (16, 18) est un bras à 4
points.

7. Engin de transbordement de matériaux selon l’une
ou l’autre des revendications 5 et 6, dans lequel un
abaissement de la structure supérieure (20) dans la
position inférieure (I) s’effectue par pivotement des
bras parallèles (16, 18) vers l’arrière de l’engin de
transbordement de matériaux (1).

8. Engin de transbordement de matériaux selon l’une
des revendications 5 à 7, dans lequel le bras paral-
lèle (18) articulé dans la zone arrière est articulé plus
bas que le bras parallèle (16) articulé dans la zone
avant et est articulé sur la structure supérieure (20)
sur un tronçon du sous-�ensemble (30) de la structure
supérieure, tronçon qui est en porte-�à-�faux en obli-
que vers le bas.

9. Engin de transbordement de matériaux selon l’une
des revendications 5 à 8, dans lequel le bras paral-
lèle (18’) articulé dans la zone arrière présente une
forme coudée de telle sorte qu’en position inférieure
abaissée, il coiffe l’essieu (50) agencé dans la zone
arrière.

10. Engin de transbordement de matériaux selon l’une
des revendications 1 à 9, dans lequel les bras for-
mant l’agencement à bras (9) présentent, dans la
position supérieure, un angle d’inclinaison par rap-
port à la verticale compris entre environ 0° et environ
20°.

11. Engin de transbordement de matériaux selon la re-
vendication 1, dans lequel la structure inférieure (10)
comprend un entraînement à chenille (13, 14).

12. Engin de transbordement de matériaux selon la re-
vendication 11, dans lequel la largeur de voie de
l’entraînement à chenille (13, 14) est réglable en par-
ticulier au moyen de guidages télescopiques (12).

13. Engin de transbordement de matériaux selon l’une

des revendications 1 à 12, dans lequel la structure
supérieure (20) repose, en position inférieure (I), sur
la structure inférieure ou est supportée sur la struc-
ture inférieure (10, 10’, 10").

14. Engin de transbordement de matériaux selon l’une
des revendications 1 à 13, dans lequel est prévue
une position intermédiaire partiellement abaissée à
titre de position de circulation (III).
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