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(54) NEIGUNGSSENSITIVES UBERWACHUNGSMODUL FUR FUNKFERNGESTEUERTE
FORSTSEILWINDEN

(57) Fahrzeug (1), bestiickt mit einer Seilwin-
denvorrichtung (5), welche von einer mit-
tels einer Funkfernbedienungseinrichtung
(2) steuerbaren Antriebseinrichtung
antreibbar ist. Erfindungsgemag ist an der
Seilwindenvorrichtung (5) oder am Fahr-
zeug (1) eine Sensoreinrichtung (8) zur
Uberwachung der Neigung des Fahrzeugs
(1) angeordnet. Zufolge der erfindungsge-
mafRen Uberwachung der Neigung des
Fahrzeugs (1) ist es fortan nicht mehr not-
wendig, dass ein Seilwindenfiihrer Sicht-
kontakt zum Fahrzeug (1), an welchem die
Seilwindenvorrichtung (5) verankert ist,
hélt. Eine Verdnderung der Neigung des
Fahrzeugs (1) zufolge hoher iiber die Seil- 3
windenvorrichtung (5) tibertragener Zug- i
kréfte kann rechtzeitig erkannt und Umkip- i
pen des Fahrzeugs (1) verhindert werden.

DVR. 0078018




ZUSAMMENFASSUNG

Fahrzeug (1), bestlickt mit einer Seilwindenvorrichtung (5),
welche von einer mittels einer Funkfernbedienungs-
einrichtung (2) steuerbaren Antriebséinrichtung antreibbar

ist. Erfindungsgemdfi ist an der Seilwindenvorrichtung (5) oder
am Fahrzeug (1) eine Sensoreinrichtung (8) zur Uberwachung der
Neigung des Fahrzeugs (1) angeordnet. zufolge der
erfindungsgemaBen Uberwachung der Neigung des Fahrzeugs (1)
ist es fortan nicht mehr notwendig, dass ein Seilwindenflhrer
Sichtkontakt zZum Fahrzeug (1), an welchem die
Seilwindenvorrichtung (5) verankert ist, halt.  Eine
Verdnderung der Neigung des Fahrzeugs (1) zufolge hoher uber
die Seilwindenvorrichtung (5) Ubertragener Zugkrafte kann
rechtzeitig erkannt und Umkippen des Fahrzeugs (1) verhindert

werden.

Fig.1
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Die Erfindung bezieht sich auf ein Fahrzeug, bestickt mit
"einer Seilwindenvorrichtung, welche von einer mittels einer
Funkfernbedienungseinrichtung steuerbaren Antriebseinrichtung

antreibbar ist, gemdf dem Oberbegriff des Anspruchs 1.

Derartige Fahrzeuge kommen z.B. in der Forstwirtschaft zum
Einsatz, um gefdllte Baumstdmme zu transportieren oder um zu
fallenden Baumen durch Zugspannung eine gewlunschte
Fallrichtung vorzugeben. Mittels der Seilwindenvorrichtung
kdénnen jedoch auch beliebige andere Gegenstande wie
Baumaterialien  oder im Gelande feststeckende Fahrzeuge

geschleppt werden.

Die Seilwindenvorrichtung umfasst als wesentliche Bestandteile
eine drehbar gelagerte Seiltrommel, auf welcher ein z.B. aus
Stahl oder Kunststoff gefertigtes Seil aufwickelbar ist sowie
eine Antriebseinrichtung, mittels ~welcher die Seiltrommel

antreibbar ist.

Beim Fahrzeug, an welchem die Seilwindenvorrichtung angebracht
ist, handelt es sich Ublicherweise um ein land- und
forstwirtschaftliches Nutzfahrzeug wie einen Traktor oder
Forstschlepper. Eine erfindungsgemaf’ vorgeschlagene
Séilwindenvorrichtung kann jedoch auch an beliebigen anderen
Fahrzeugen wie z.B. Lastkraftwdgen, Gelandewagen, Kranen und

Anhé&ngern angebracht sein.

Die Seilwindenvorrichtung bzw. deren Antriebseinrichtung ist
bei | Vorrichtungen neuerer Bauart mittels einer
Funkfernbedienungseinrichtung fernsteuerbaf. Da ein Anwender
das Fahrzeug verlassen und die Seilwindenvorrichtung trotzdem
bedienen kann, wird eine gréRere Arbeitsflexibilitdt wund

Wirtschaftlichkeit erzielt.
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Neben den mit der Fernbedienbarkeit verbundenen Vorteilen
besteht jedoch 1leider auch der Nachteil, dass oftmals kein
Sichtkontakt des Anwenders zum Fahrzeug und/oder zum bewegten
Gegenstand moéglich ist, da geléndebedingte Hindernisse wie

Erdkuppen oder Baume ein Hindernis bilden.

Da wahrend des Einsatzes einer gattungsgemalen
Seilwindenvbrrichtung hohe Zugkrafte auftreten, ist es
mdglich, dass das Fahrzeug, an welchem die
Seilwindenvorrichtung angebracht ist, zum Kippen gebracht

wird, ohne dass von der die Seilwinde bedienenden Person
bemerkt wird. Im Zuge eines Umkippens oder Abstlrzens des
Fahrzeugs kann es 3zu Personenschaden und hohen materiellen

Schaden kommen.

Der vorliegenden Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde,
ein solches Umkippen von mit einer Seilwindenvorrichtung

bestiickten Fahrzeugen zu verhindern.

Diese Aufgabe wird durch ein Fahrzeug mit den kennzeichnenden

Merkmalen des Anspruchs 1 geldst.

Das Fahrzeug ist mit einer Seilwindenvorrichtung bestlckt,
welche von einer mittels einer Funkfernbedienungseinrichtung
steuerbaren . Antriebseinrichtung antreibbar ist.
Erfindungsgemdf ist es vorgesehen, dass am Fahrzeug eine
Sensoreinrichtung zur Uberwachung der Neigung des Fahrzeugs
angeordnet 1ist. Vorzugsweise wird hierbei die Neigung des
Fahrzeugs gegenuber einer oder mehreren horizontalen Achsen
gemessen bzw. anhand von MessgrdfRken errechnet.

Zufolge der erfindungsgemafen Uberwachung der Neigung des
Fahrzeugs ist es fortan nicht mehr zwingend notwendig, dass

ein Seilwindenfiihrer Sichtkontakt zum Fahrzeug, an welchem die
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Seilwindenvorrichtung verankert ist, halt. Eine Veranderung
der Neigung des Fahrzeugs zufolge hoher dUber das Seil
Ubertragener 2zugkrdfte kann rechtzeitig erkannt und - ein

Umkippen des Fahrzeugs verhindert werden.

GemaR einer bevorzugten Ausfiuhrungsvariante der Erfindung ist
ein Steuermodul vorgesehen, welches bei Detektion des
Vorliegens einer maximal zuléssigen Neigung des Fahrzeugs die
Antriebseinrichtung der Seilwindenvorrichtung stoppt und/oder
ein Auskuppeln der Antriebseinrichtung bzw. eine Unterbrechung
des KraftelUbertrags zwischen der Antriebseinrichtung und der

Seiltrommel bewirkt.

GemaR einer besonders bevorzugten Ausflihrungsvariante der
Erfindung ist mittels der Sensoreinrichtung die Neigung einer
in Fahrtrichtung des Fahrzeugs verlaufenden Léngsachse
und/oder die Neigung einer im Wesentlichen orthogonal zur

Liangsachse verlaufenden Querachse des Fahrzeugs Uberwachbar.

Die Neigung des Fahrzeugs kann mittels beliebiger inertialer
Messsysteme, gyroskopischer Einrichtungen, Drehratensensoren,

Beschleunigungssensoren und dgl. ermittelt werden.

Eine besonders kurze Ansprechzeit und hohe
Detektionsgenauigkeit wird erzielt, indem zur Uberwachung der
Neigung der Langsachse und/oder der Neigung der Querachse des
Fahrzeugs jeweils ein Beschleunigungssensor und ein
Drehratensensor vorgesehen sind. Die Funktionsweise von
Drehratensensoren und Beschleunigungssensoren ist aus dem
stand der Technik bereits hinreichend bekannt und sei an
‘dieser Stelle nicht nidher erldutert. Jeweils wird anhand einer
im Sensor integrierten Referenzmasse eine Tragheitskraft oder
eine Winkelgeschwindigkeit detektiert und in Form analoger

oder digitaler Daten weiterverarbeitet.
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GemaR einer weiteren bevorzugten Ausfiihrungsvariante der
Erfindung ist es vorgesehen, dass die Sensoreinrichtung auf
eine Referenzachse oder -ebene kalibrierbar ist, anhand
welcher in weiterer Folge die Neigungsiiberwachung - des
Fahrzeugs erfolgt. Als Referenzachse bzw. Referenzebene wird
vorzugsweise eine horizontale Achse bzw. Ebene herangezogen.
Die Sensoreinrichtung kann also ungeachtet ihrer
Montageposition am Fahrzeug exakt auf eine zZur
Neigungslberwachung des Fahrzeugs erforderliche Bezugsgrofie

ausgerichtet werden.

 GemaR einer ersten Ausfihrungsvariante der Erfindung ist die

Sensoreinrichtung bzw. das Steuermodul innerhalb des Gehdauses

eines zum Empfang von Steuersignalen der
Funkfernbedienungseinrichtung vorgesehenen Funkempfangers
angeordnet.

GemaR einer zweiten Ausfilhrungsvariante der Erfindung ist die
Sensoreinrichtung bzw. das Steuermodul innerhalb eines an
einem Dbeliebigen Ort des Fahrzeugs vorzugsweise 1lésbar

anbringbaren Gehduses angeordnet.

GemaR einer Fortbildung der Erfindung ist es vorgesehen, dass
an der Funkfernbedienungseinrichtung eine Information in z.B.
visuellerkoder/und akustischer Form Uber die aktuelle Neigung
des Fahrzeugs ausgebbar ist. Ein Seilwindenfiihrer kann auf
diese Weise ﬁber eine aktuell vorhandene oder nicht vorhandene
Stabilitdt des Fahrzeugs informiert gehalten werden und bei
Kippgefahr des Fahrzeugs rechtzeitig Gegenmafnahmen ergreifen,
z.B. in Form einer Neupositionierung des Fahrzeugs oder des am

Gegenstand angreifenden Seils der Seilwindenvorrichtung.

Die Erfindung wird nun anhand eines Ausfihrungsbeispiels naher

erliutert. Dabei zeigt:
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Fig.l einen mit einer erfindungsgemafien

Seilwindenvorrichtung inkl. Sensoreinrichtung
bestiickten Traktor in Seitenansicht ‘

Fig.2 eine schematische Darstellung des Aufbaus eines
Steuermoduls der erfindungsgemafien

Seilwindenvorrichtung

Fig.l1 =zeigt ein als Traktor ausgeflithrtes Fahrzeug 1, an
welchem eine per Funk fernsteuerbare Seilwindenvorrichtung 5

montiert ist.

Die Seilwindenvorrichtung 5 umfasst eine am Fahrzeug 1
anlenkbare Rahmenkonstruktion 6, an welcher eine
Seiltrommel 7 drehbar gelagert ist. Auf der Seiltrommel 7 ist
ein z.B. aus Stahl oder Kunststoff gefertigtes Seil
aufwickelbar. Die Seiltrommel 7 kann mittels einer
Antriebseinrichtung in Rotation versetzt werden, wobei die
Antriebseinrichtung mechanische, elektrische oder hydraulische

Komponenten umfassen kann.

Die Seilwindenvorrichtung 5 bzw. deren Antriebseinrichtung ist
mittels einer Funkfernbedienungseinrichtung 2 fernsteuerbar.
Zu diesém yweck ist an Bord des Fahrzeugs 1 oder der
Seilwindenvorrichtung 5 (nicht eingezeichnet) ein
Funkempfanger 3 installiert, mittels welchem die wvon der
Funkfernbedienungseinrichtung 2 ausgesandten Signale empfangen
und an ein Steuermodul (nicht gezeichnet) weitergeleitet
werden, welches die Antriebseinrichtung der

Seilwindenvorrichtung 5 steuert.

Die Funkfernbedienungseinrichtung 2 umfasst mehrere nicht
dargestellte, manuell betadtigbare Schaltelemente, mittels
welchen insbesondere ein Abwickeln oder ein Aufwickeln des

Seils auf der Seiltrommel 7 veranlasst werden kann.
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Bevor ein Gegenstand mit der Seilwindenvorrichtung 5
angeschleppt wird, wmuss das Fahrzeug 1 stabil am Boden
festgelegt werden. Zu diesem Zwecke kann z.B. das Fahrzeug mit
einer hydraulisch verstellbaren stiitzvorrichtung stabilisert

werden.

ErfindungsgemafR ist an der Seilwindenvorrichtung 5 oder am
Fahrzeug 1 eine Sensoreinrichtung 8 zur Uberwachung der

Neigung des Fahrzeugs 1 angeordnet.

In Fig.1 sind eine in Fahrtrichtung des Fahrzeugs 1
verlaufende Langsachse x und eine im Wesentlichen orthogonal

dazu verlaufende Querachse y eingezeichnet.

In einer bevorzugten Ausfihrungsvariante der Erfindung wird
sowohl die Neigung der Léngsachse x als auch die Neigung der
Querachse y des Fahrzeugs 1 Uberwacht. Die ©Neigung des
Fahrzeugs 1 bzw. der Achsen x, y wird hierbei relativ zur

Horizontalen gemessen bzw. anhand von MessgrbRen errechnet.

In Fig.2 ist in schematischer Weise der Aufbau eines
gteuermoduls 4 dargestellt, mittels welchem die Fahrzeugs-
Neigung ermittelbar und die Seilwindenvorrichtung 5 steuerbar

ist.

Hierbei ist eine Prozessoreinheit 12 vorgesehen, welche von
der Sensoreinrichtung 8 gelieferte Messdaten verarbeitet und

daraus die aktuelle Neigung des Fahrzeugs 1 ermittelt.

Die Sensoreinrichtung 8 kann beliebige Messeinrichtungen
umfassen, welche geeignet sind, eine Neigung des Fahrzeugs 1
pzw. Indikatoren, welche auf eine Verdnderung der Neigung des
Fahrzeugs 1 hinweisen, zu messen. So kann die
Sensoreinrichtung 8 eine beliebige Anzahl an

Beschleunigungssensoren 9 und Drehratensensoren 10 umfassen,




su deren konstruktiver Ausgestaltung samtliche aus dem Stand
der Technik bekannten Méglichkeiten herangezogen werden
kénnen. Insbesondere kann die Sensoreinrichtung 8 auch mikro-
elektro-mechanische Messsysteme (MEMS) und piezoelektrische

Beschleunigungssensoren umfassen.

Im vorliegenden Ausfihrungsbeispiel umfasst die
Sensoreinrichtung 8 einen ersten Beschleunigungssensor 9 und
einen ersten Drehratensensor 10, welche zur Bestimmung der

Position bzw. Neigung der Langsachse X des Fahrzeugs 1 dienen.

Zur Bestimmung der Position bzw. Neigung der Querachse y des
Fahrzeugs 1 wumfasst die Sensoreinrichtung 8 einen weiteren

Beschleunigungssensor 9 und einen weiteren Drehratensensor 10.

Es sind also insgesamt zwei Beschleunigungssensoren 9 und zwei
Drehratensensoren 10 vorgesehen, welche jeweils mit der
Prozessoreinrichtung 12 in - Datenverbindung stehen.
Selbstverstandlich kann die Sensoreinrichtung 8 noch
zusdtzliche Beschleunigungssensoren, Drehratensensoren oder
sonstige Messinstrumente umfassen, um die Detektionssicherheit
zu erhdhen. In Fig.2 sind in vereinfachter Weise nur ein
Beschleunigungssensor 9 und ein Drehratensensor 10

eingezeichnet.

Die Prozessoreinheit 12 wertet die von den Beschleunigungs-
und Drehratensensoren 9, 10 gelieferten Daten aus, errechnet
daraus aktuelle Neigungen der Fahrzeugsachsen x, y und
vergleicht diese mit maximal zuléssigen (Referenz-)Neigungen
der Fahrzeugsachsen x, Yy, welche z.B. in der Einheit
Winkelgrad [°e] auf einem mit der Prozessoreinheit 12

verbundenen Speichermedium hinterlegt sind.

Bei Feststellung des Erreichens oder Uberschreitens einer

maximal zuldssigen Neigung des Fahrzeugs 1 veranlasst das
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Steuermodul 4 bzw. die Prozessoreinheit 12 ein sofortiges
Anhalten einer aktuell mittels der Seilwindenvorrichtung 5
durchgefihrten Zugbewegung. Zu diesem Zweck wird die
Antriebseinrichtung der Seilwindenvorrichtung 5 gestoppt oder
einé Kupplung zwischen der Antriebseinrichtung und der

Seiltrommel 7 geldst.

Das Stoppen der Seilwindenvorrichtung 5 bzw. der
Antriebseinrichtung erfolgt z.B. durch eine Unterbrechung der
von der Prozessoreinheit 12 an die Antriebseinrichtung

gelieferten Steuersignale mittels eines Relais 13.

Einhergehend mit einem Stoppen bzw. einem Auskuppeln der
Antriebseinrichtung kann ein Fixieren des Seils oder der
Seiltrommel 7 der Seilwindenvorrichtung 5 mittels einer

Bremsvorrichtung erfolgen.

Gegebenenfalls kann bei Detektion einer maximal zuldssigen
Neigung einer der Achsen X, y des Fahrzeugs 1 vom
Steuermodul 4 ein Reversieren der Seiltrommel 7 eingeleitet
werden, sodass sich das vom Boden abgehobene Fahrzeug 1 wieder

absenkt.

Die maximal zuldssige Neigung des Fahrzeugs 1 kann beliebig
festgesetzt werden und ist insbesondere in Abhdngigkeit

fahrzeug- und geléndespezifischer Parameter konfigurierbar.

Die NeigungslUberwachung erfolgt grundsdtzlich wahrend der
gesamten Zeitdauer des Einsatzes der Seilwindenvorrichtung 5
kann jedoch je nach Applikation beliebig ein- und

ausgeschaltet werden.

GemaR einer speziellen Ausflihrungsvariante der Erfindung ist

es vorgesehen, dass an der transportablen




Funkfernbedienungseinrichtung 2 eine Information Uuber die

aktuelle Neigung des Fahrzeugs 1 ausgebbar ist.

Eine solche Information ist vorzugsweise in visueller oder/und
akustischer Form ausgebbar. Besonders bevorzugt ist die
Vorsehung eines Displays oder einer LED-Anordnung an der
Funkfernbedienungseinrichtung 2, mittels welcher die Grofe
der Neigung des Fahrzeugs 1 anhand farblicher Visualierung
erkennbar ist. Das Einhalten der Ausgangsposition des
Fahrzeugs 1 bzw. das Vorliegen einer unkritischen Neigung
kénnte etwa durch einen griinen LED-Balken angezeigt werden,
eine beginnende Veranderung der - Neigung des Fahrzeugs 1
gegeniiber seiner ursprunglichen Position durch einen gelben
LED-Balken und das Erreichen einer maximal zuldssigen Neigung
des Fahrzeugs 1 durch einen roten LED-Balken, einhergehend mit

einem akustischen Warnsignal.

Die Sensoreinrichtung 8 ist mittels eines am Steuermodul 4
angeordneten Tasters 11 auf eine Referenzachse oder auf eine
Referenzebene kalibrierbar, anhand welcher in weiterer Folge
die Neigungstuberwachung des Fahrzeugs 1 bzw. dessen
Achsen x und y erfolgt. Als Referenzachse bzw. Referenzebene
wird vorzugsweise eine horizontale Achse bzw. Ebene
herangezogen. Wird der Taster 11 gedrlickt, werden aktuell
erfasste Neigungswinkel, Koordinaten oder sonstige  zur
Erfassung der Neigung des Fahrzeugs 1 herangezogene

BezugsgréRen auf Null gestellt.

Die Sensoreinrichtung 8 bzw. das Steuermodul 4 sind in einer
bevorzugten Ausflihrungsvariante innerhalb des Gehauses des
Funkempfdngers 3 angeordnet. Die Sensoreinrichtung 8 bzw. das
Steuermodul 4 koénnen auch, wie in Fig.l dargestellt, am
Gehiuse des Funkempfangers 3 oder an einer sonstigen Position
innerhalb des Fahrzeugs 1 lésbar oder unldésbar angeordnet

sein. .
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Die Sensoreinrichtung 8 kann mit der Prozessoreinrichtung 12

in leitungsgebundener oder auch in drahtloser Datenverbindung
stehen.




PATENTANSPRUCHE

Fahrzeug (1), bestickt mit einer Seilwinden-
vorrichtung (5), welche von einer mittels einer
Funkfernbedienungseinrichtung (2) steuerbaren
Antriebseinrichtung antreibbar ist, dadurch

gekennzeichnet, dass an der Seilwindenvorrichtung (5)
oder am Fahrzeug (1) eine Sensoreinrichtung (8) zur
Uberwachung der Neigung des Fahrzeugs (1) angeordnet

ist.

Fahrzeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
ein Steuermodul (4) vorgesehen ist, welches bei
Detektion des Vorliegens einer maximal zuldssigen
Neigung des Fahrzeugs (1) die
Antriebseinrichtung der Seilwindenvorrichtung (5) stoppt

und/oder ein Auskuppeln der Antriebseinrichtung bewirkt.

Fahrzeug nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet,
dass mittels der Sensoreinrichtung (8) die Neigung einer
in Fahrtrichtung des Fahrzeugs (1) verlaufenden
Langsachse (x) und/oder die Neigung einer im
Wesentlichen orthogonal zur Langsachse (x) verlaufenden

Querachse (y) des Fahrzeugs (1) Uberwachbar ist.

Fahrzeug nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, dass
zur Uberwachung der Neigung der L&ngsachse (x) und/oder
der Neigung der Querachse (y) jeweils ein
Beschleunigungssensor (9) und ein Drehratensensor (10)

vorgesehen sind.

Fahrzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch
gekennzeichnet, dass die Sensoreinrichtung (8) auf eine
vorzugsweise horizontal verlaufende Referenzachse oder

Referenzebene kalibrierbar ist, anhand welcher die
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Neigungsiberwachung des Fahrzeugs (1) erfolgt.

Fahrzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch
gekennzeichnet, dass die Sensoreinrichtung (8) innerhalb
des Gehduses eines zum Empfang von Steuersignalen der
Funkfernbedienungseinrichtung (2) vorgesehenen

Funkempfangers (3) angeordnet ist.

Fahrzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch
gekennzeichnet, dass die Sensoreinrichtung (8) innerhalb
eines an einem beliebigen Ort des
Fahrzeugs (1) vorzugsweise l&sbar anbringbaren Gehiuses

angeordnet ist.

Fahrzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 7, dadurch

gekennzeichnet, dass an der Funkfernbedienungs-
einrichtung (2) eine Information tiber die aktuelle
Neigung des Fahrzeugs (1) ausgebbar ist.

am 22. Juli 2009
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PATENTANSPRUCHE

1. Fahrzeug (1) bestlickt mit einer Seilwindenvorrichtung (5), welche von
einer mittels einer Funkfernbedienungseinrichtung (2) steuerbaren
Antriebseinrichtung antreibbar ist, dadurch gekennzeichnet, dass an
der Seilwindenvorrichtung (5) oder am Fahrzeug (1) eine
Sensoreinrichtung (8) zur Uberwachung der Neigung des Fahrzeugs (1)
ausgestattet vorgesehen ist und ein Steuermodul vorgesehen ist,
welches bei Detektion des Vorliegens einer maximal zulassigen Neigung
des Fahrzeuges (1) die Antriebseinrichtung der Seilwindenvorrichtung
(5) stoppt und/oder ein Auskuppeln der Antriebseinrichtung bewirkt,
wobei mittels der Sensoreinrichtung (8) die Neigung einer in
Fahrtrichtung des Fahrzeugs (1) verlaufenden Langsachse (x) und/oder
die Neigung einer im Wesentlichen orthogonal zur Léngsachse (x)

verlaufenden Querachse (y) des Fahrzeugs (1) Uberwachbar ist.

2. Fahrzeug nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass zur
ﬁberwachung der Neigung der Lingsachse (x) und/oder der Neigung der
Querachse (y) jeweils ein Beschleunigungssensor (9) und ein

Drehratensensor (10) vorgesehen sind.

3. Fahrzeug nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die
Sensoreinrichtung (8) auf eine vorzugsweise horizontal verlaufende
Referenzachse oder Referenzebene kalibrierbar ist, anhand welcher die

Neigungsiiberwachung des Fahrzeugs (1) erfolgt.

4. Fahrzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet,
dass die Sensoreinrichtung (8) innerhalb des Gehiuses eines zum
Empfang von Steuersignalen der Funkfernbedienungseinrichtung (2)

vorgesehenen Funkempfdngers (3) angeordnet ist.

5. Fahrzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet,
dass die Sensoreinrichtung (8) innerhalb eines an einem beliebigen
Ort des Fahrzeugs (1) vorzugsweise l1&sbar anbringbaren Gehduses

angeordnet ist.
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Fahrzeug nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet,
dass an der Funkfernbedienungseinrichtung (2) eine Information iber

die aktuelle Neigung des Fahrzeugs (1) ausgebbar ist.
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