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(57) 2.1 Eine Pistenraupe mit wenigstens einem Ar-
beitsgerat, das schwenkbar an der Pistenraupe ange-
bracht ist, sowie mit einem Arbeitsantrieb, der zur Steue-
rung einer Schwenkbewegung des wenigstens einen
Arbeitsgerats vorgesehen ist, mit einem Neigungssensor
zur Erfassung von Neigungen der Pistenraupe relativ zu
einem befahrenen Untergrund, sowie mit einer elektron-
ischen Steuereinheit zur Steuerung des Arbeitsantriebs
flir das wenigstens eine Arbeitsgerat ist bekannt.

2.2 Erfindungsgeman ist der Neigungssensor an die
Steuereinheit angeschlossen, um Neigungsdaten an die
Steuereinheit zu Ubertragen, die Steuereinheit weist eine
Datenverarbeitungseinheit auf, um im Fahrbetrieb der
Pistenraupe in Abhangigkeit von den Neigungsdaten
Betrag und Richtung einer momentanen Steigung der
Pistenraupe zu berechnen, in einem Speicher der

PISTENRAUPE MIT WENIGSTENS EINEM ARBEITSGERAT

Steuereinheit sind eine Masse des Arbeitsgerats und
ein Abstand eines Masseschwerpunkts des Arbeitsge-
rats relativ zu der Schwenkachse des Arbeitsgerats ab-
gelegt, mittels der Datenverarbeitungseinheit werden
unter Beriicksichtigung der in dem Speicher abgelegten
Masse- und Abstandsdaten und unter Bertlicksichtigung
der momentanen Steigung der Pistenraupe eine Hang-
abtriebskraft und ein daraus resultierendes, um die
Schwenkachse wirkendes momentanes Drehmoment
fur das Arbeitsgerat berechnet, und abhangig von dem
berechneten momentanen Drehmoment ist der Arbeits-
antrieb durch die Steuereinheit derart ansteuerbar, dass
das jeweilige momentane Drehmoment ausgeglichen
wird.

2.3 Einsatz fiir Pistenraupen zur Schneegelandebe-
arbeitung
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Pistenraupe mit we-
nigstens einem Arbeitsgerat, das um eine fahrzeugsei-
tige Schwenkachse schwenkbar an der Pistenraupe an-
gebracht ist, sowie mit einem Arbeitsantrieb, der zur
Steuerung einer Schwenkbewegung des wenigstens ei-
nen Arbeitsgerats vorgesehen ist, mit einer Neigungs-
sensorik zur Erfassung von Neigungen der Pistenraupe
um eine Fahrzeuglangsachse und eine Fahrzeugquer-
achse relativ zu einem befahrenen Untergrund, sowie mit
einer elektronischen Steuereinheit zur Steuerung des
Arbeitsantriebs fiir das wenigstens eine Arbeitsgerat.
[0002] Eine derartige Pistenraupe ist allgemein be-
kannt. Die Pistenraupe stellt ein Kettenfahrzeug dar,
das zur Pflege und zur Bearbeitung von Schneegelande
eingesetzt wird. Eine entsprechende Pistenraupe kann
als frontseitiges Arbeitsgerat ein Raumschild und als
heckseitiges Arbeitsgerat eine Heckfrase aufweisen.
Die Heckfrase ist an einem Geratetrager befestigt, der
heckseitig an einem Fahrzeugrahmen der Pistenraupe
um eine Schwenkachse schwenkbeweglich gelagert ist.
Zur Stutzung und zur Verstellung des Geratetragers sind
Hydraulikzylinder einer Arbeitshydraulik vorgesehen, die
durch eine Steuereinheit angesteuert werden.

[0003] Aufgabe der Erfindung ist es, eine Pistenraupe
der eingangs genannten Art zu schaffen, die unabhangig
von einer Hanglage des zu bearbeitenden Schneege-
landes einen 6konomischen und qualitativ guten Einsatz
des Arbeitsgerats ermoglicht.

[0004] Diese Aufgabe wird dadurch gelost, dass die
Neigungssensorik an die Steuereinheit angeschlossen
ist, um Neigungsdaten an die Steuereinheit zu Ubertra-
gen, dass die Steuereinheit eine Datenverarbeitungs-
einheit aufweist, um im Fahrbetrieb der Pistenraupe in
Abhangigkeit von den Neigungsdaten Betrag und Rich-
tung einer momentanen Steigung zu berechnen, dass in
einem Speicher der Steuereinheit eine Masse des Ar-
beitsgerats und ein Abstand eines Massenschwerpunkts
des Arbeitsgerats relativ zu der Schwenkachse des Ar-
beitsgerats abgelegt sind, dass mittels der Datenverar-
beitungseinheit unter Berticksichtigung der in dem Spei-
cher abgelegten Masse- und Abstandsdaten und unter
Berlcksichtigung der momentanen Steigung der Pisten-
raupe im Fahrbetrieb eine Hangabtriebskraft und ein
daraus resultierendes, um die Schwenkachse wirkendes
momentanes Drehmoment fiir das Arbeitsgerat berech-
net werden, und dass abhangig von dem berechneten
momentanen Drehmoment der Arbeitsantrieb durch die
Steuereinheit derart ansteuerbar ist, dass das jeweilige
momentane Drehmoment ausgeglichen wird. Die erfin-
dungsgemale Losung ermdglicht einen Ausgleich des
Einflusses der Hangabtriebskraft auf das Arbeitsgerat
bei quer oder schrag zu einer Falllinie eines Hanges
eines Schneegelandes erfolgender Fahrt der Pistenrau-
pe, so dass zusatzliche Dampfungsmafinahmen fiir das
Arbeitsgerat entbehrlich sind. Dadurch ist mit einfachen
Mitteln ein gleichmaRiger Fahr- und Pistenpflegebetrieb

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

der Pistenraupe auch bei Fahrten am Hang gewahrleis-
tet. Als Arbeitsgerat fir die Pistenraupe ist insbesondere
eine Heckfrase, aber auch ein frontseitiges Raumschild
oder auch eine auf der Pistenraupe positionierte Winde
vorgesehen. Als Arbeitsantrieb kann ein hydraulischer
Antrieb oder ein elektrischer Antrieb vorgesehen sein.
Der Arbeitsantrieb kann Stellzylinder oder Stellspindeln
und/oder Elektromotoren oder Hydromotoren aufweisen.
Die Neigungssensorik kann einen oder mehrere Nei-
gungssensoren aufweisen.

[0005] In Ausgestaltung der Erfindung wird ein mo-
mentaner Schwenkwinkel des Arbeitsgerats relativ zu
der Fahrzeuglangsachse erfasst und bei der Berech-
nung des momentanen Drehmoments bericksichtigt.
Diese Ausgestaltung nutzt die Erkenntnis, dass bei einer
Kurvenfahrt der Pistenraupe ein entsprechendes Ar-
beitsgerat, insbesondere eine Heckfrase, in einem Win-
kel zur Fahrzeuglangsachse ausgerichtet ist, um auch
bei der Kurvenfahrt eine gute Pistenbearbeitung zu er-
moglichen. Durch die entsprechende Auslenkung andert
sich auch die Lage des Masseschwerpunkts, so dass die
beschriebene Ausgestaltung hilfreich ist, um auch fir
Kurvenfahrten eine ausgeglichene Stiitzung des Arbeits-
gerats zu erzielen.

[0006] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist als
Arbeitsgerat eine an einem heckseitigen Geratetrager
der Pistenraupe angeordnete Heckfrase vorgesehen,
und die Schwenkachse des Arbeitsgerats ist durch eine
fahrzeugseitige Schwenkachse des Geratetragers defi-
niert. Diese Ausgestaltung ist besonders vorteilhaft, da
eine ausgeglichen nachgefiihrte Heckfrase fur eine Pis-
tenraupe unter allen Fahrbedingungen der Pistenraupe
eine gute Bearbeitungsqualitat fir das Uberfahrene,
mehr oder weniger steile Schneegelande ermdglicht.
Die Heckfrase weist eine oder mehrere angetriebene
Fraswellen sowie eine heckseitig an die Fraswellen an-
schlieBende Glatteinrichtung auf.

[0007] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist als
Arbeitsgerat ein auf der Pistenraupe montierter Winden-
arm vorgesehen, der durch einen Drehantrieb steuerbar
ist, der den Arbeitsantrieb bildet. Der Windenarm ist Teil
einer Seilwinde, die in steilem Gelande den Betrieb der
Pistenraupe unterstitzt. Eine Drehachse des Wind-
enarms um eine Fahrzeughochrichtung bildet die
Schwenkachse des Windenarms relativ zur Pistenraupe.
Der Windenarm selbst erstreckt sich im Wesentlichen
radial zu der entsprechenden Drehachse und damit im
Wesentlichen horizontal - auf eine Ausrichtung der Pis-
tenraupe in einer Horizontalebene bezogen.

[0008] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist als
Arbeitsgerat ein frontseitig an der Pistenraupe montier-
tes Raumschild vorgesehen. Das Raumschild kann in
unterschiedlichen Ausrichtungen an einer Frontseite der
Pistenraupe geneigt werden. Als Arbeitsantrieb ist vor-
zugsweise eine Arbeitshydraulik mit mehreren Hydrau-
likzylindern vorgesehen, die zwischen einem Fahrzeug-
rahmen der Pistenraupe und dem Raumschild erstreckt
sind.
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[0009] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist der
Arbeitsantrieb hydraulisch ausgefiihrt und weist mehrere
Hydraulikzylinder auf, die mittels der Steuereinheit elekt-
risch ansteuerbar sind. Den Hydraulikzylindern sind vor-
zugsweise Druckregelventile zugeordnet, die elektrisch
angesteuert werden.

[0010] Weitere Vorteile und Merkmale der Erfindung
ergeben sich aus den Anspriichen sowie aus der nach-
folgenden Beschreibung eines bevorzugten Ausfiih-
rungsbeispiels der Erfindung, das anhand der Zeichnun-
gen dargestellt ist.

Fig. 1 zeigtin einer Draufsicht eine Ausflihrungsform
einer erfindungsgemafen Pistenraupe,

Fig.2  schematisch die Pistenraupe nach Fig. 1 in ei-
nem Fahrbetrieb quer zu einem Hang eines
Schneegelandes,

Fig. 3  schematisch in vergréRerter Darstellung eine
Ansteuerung eines Geratetragers der Pisten-
raupe, der eine Heckfrase tragt, und

Fig. 4  schematisch ein Blockschaltbild zur Ansteue-
rung des Geratetragers gemal Fig.3.

[0011] Eine Pistenraupe 1 nach Fig. 1 weist in grund-

satzlich bekannter Weise einen Fahrwerksrahmen 2 auf,
der auf gegeniberliegenden Langsseiten der Pistenrau-
pe 1 von jeweils einem Kettenlaufwerk 3 flankiertist. Zum
Antrieb der Kettenlaufwerke 3 ist ein Fahrantrieb vorge-
sehen, der entweder durch einen zentralen Elektro- oder
Verbrennungsmotor mit einem angeschlossenen Hyd-
raulikkreislauf zum Antreiben von Turasradern der Ket-
tenlaufwerke 3 oder durch einen rein elektrischen Fahr-
antrieb gebildetist. In einem Fahrbetrieb der Pistenraupe
1 treiben die Turasrader die Kettenlaufwerke an, wo-
durch die Pistenraupe 1 sich fortbewegt, insbesondere
entlang eines Hanges einer Schneepiste. Bei steilen
Schneepisten kann auf der Pistenraupe 1 eine Winde
positioniert sein, die Uber einen Windenarm ein Wind-
enseil fuhrt, das ortsfest oberhalb der steilen Schnee-
piste eingehangtist. Im Fahrbetrieb fahrt die Pistenraupe
1den Hang nach oben oder nach unten oder quer zu dem
Hang oder schrag zu dem Hang. Frontseitig auf dem
Fahrwerksrahmen 2 ist ein Fahrerhaus 4 angeordnet. In
Abstand vor dem Fahrerhaus 4 ist zudem an dem Fahr-
werksrahmen 2 ein Rdumschild 7 angelenkt, das mittels
eines Tragerrahmens 8 mitdem Fahrwerksrahmen 2 und
damit mit der Pistenraupe 1 verbunden ist. Das Raum-
schild 7 ist um eine in Fahrzeughochrichtung erstreckte
Schwenkachse wie auch um eine in Fahrzeugquerrich-
tung erstreckte Schwenkachse relativ zu dem Trager-
rahmen 8 schwenkbeweglich verstellbar. Hierzu sind
lediglich teilweise dargestellte hydraulische Stellzylinder
einer Arbeitshydraulik vorgesehen, die als Arbeitsantrieb
fir das Raumschild 7 dienen.

[0012] Hinter dem Fahrerhaus 4 ist auf einer nicht
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naher bezeichneten Plattform des Fahrwerksrahmens
2 eine Seilwinde 9 angeordnet, die einen in der Dar-
stellung nach Fig. 1 nach vorne ragenden Windenarm
10 aufweist. Der Windenarm 10 ist um eine in Fahrzeug-
hochrichtung erstreckte Drehachse relativ zu der Platt-
form des Fahrwerksrahmens 2 um 360° drehbeweglich
gelagert. Die Seilwinde 9 tragt ein auf- und abrollbares
Windenseil, das tiber den Windenarm 10 geflhrt ist und
in einem Windenbetrieb der Pistenraupe 1 ortsfest an
einem oberen Ende eines Steilhangs eines Schneege-
landes endseitig eingehangt ist. Die Seilwinde unter-
stitzt einen Fahrbetrieb der Pistenraupe 1 in steilen
Bereichen des (iberfahrenen Schneegeldndes, indem
das hangseitig fixierte Windenseil unter Spannung ge-
setzt wird und ein Windenantrieb der Seilwinde 9 eine
permanente Zugkraft auf das Windenseil auslbt, um den
Fahrantrieb des Kettenlaufwerks 3 der Pistenraupe 1 zu
unterstitzen. Der Windenarm 10 bildet einen Ausleger-
arm fiir das Windenseil und ist je nach Fahrtrichtung der
Pistenraupe 1 relativ zum Hang immer so ausgelenkt,
dass der Windenarm 10 und das unter Zugspannung
befindliche Windenseil miteinander fluchten.

[0013] Heckseitig ist an der Pistenraupe 1 als Arbeits-
gerateine Heckfrase 5 angeordnet, die zur Zerkleinerung
und Glattung der von dem Kettenlaufwerk 3 uberfahre-
nen Schneeoberflache dient. Dazu weist die Heckfrase 2
eine oder mehrere angetriebene Fraswellen auf. Die
wenigstens eine Fraswelle wird durch einen Frasenan-
trieb angetrieben, der hydraulisch oder elektrisch aus-
gefuhrt ist. Heckseitig der Fraswellen ist eine Glattein-
richtung vorgesehen, die durch die Fraswellen zerklei-
nerte Schnee- und Eisklumpen auf der Schneeoberfla-
che verdichtet und glattet. Die Heckfrase 5 ist an einem
Geratetrager 6 aufgehangt, der heckseitig an dem Fahr-
werksrahmen 2 um eine zumindest im Wesentlichen in
Fahrzeughochrichtung erstreckte Schwenkachse S
schwenkbeweglich gelagert ist.

[0014] Im Fahrbetrieb der Pistenraupe 1 geman Fig. 1
entlang eines Hangs eines Schneegelandes wirken auf
die Pistenraupe 1 Hangabtriebskrafte (Fig. 2), wenn die
Pistenraupe 1 in einem Winkel zu einer Falllinie F des
Hangs des Schneegelandes fahrt. Darunter sind sowohl
Querfahrten als auch Schragfahrten der Pistenraupe
bergauf oder bergab zu verstehen. Damit wirken ent-
sprechende Hangabtriebskrafte auch auf die Heckfrase
5, die Uber den Geratetrager 6 an dem Fahrwerksrahmen
2 der Pistenraupe 1 angelenkt ist. Bei Geradeausfahrt
der Pistenraupe 1 ist der Geratetrager 6 in Fahrzeug-
langsrichtung fluchtend zu einer Fahrzeugmittelldng-
sachse M ausgerichtet. Wenn die Pistenraupe 1 eine
Kurve fahrt oder wendet, wird der Geratetrager 6 um
einen Schwenkwinkel in einer horizontalen Fahrzeuge-
bene relativ zur Fahrzeugmittelldngsachse M ausge-
lenkt, um die Heckfrase 5 entsprechend der Kurvenbahn
der Pistenraupe 1 nachfiihren zu kénnen. Hierdurch ist
gewabhrleistet, dass auch bei Kurvenfahrt der Pistenrau-
pe 1 die Heckfrase 5 iber eine gesamte Breite der durch
das Kettenlaufwerk 3 Uberfahrenen Schneeoberflache
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eine Zerkleinerung und Glattung dieser Schneeoberfla-
che ermdglicht.

[0015] Dieerfindungsgemalfie Pistenraupe 1 nach den
Fig. 1 bis 3 ermoglicht einen Ausgleich der Wirkung der
Hangabtriebskraft auf den Fahrbetrieb der Pistenraupe 1
und insbesondere auf den Betrieb der Heckfrase 5, die
ein Arbeitsgerat im Sinne der Erfindung darstellt.
[0016] Hierzu ist eine in der Pistenraupe 1 fest ver-
baute Neigungssensorik N vorgesehen (Fig. 2 bis 4), die
Neigungen der Pistenraupe 1 in Fahrzeuglangsrichtung
NX und in Fahrzeugquerrichtung NY erfasst. Die Nei-
gungssensorik N mit der Neigungserfassung NX in
Langsrichtung und der Neigungserfassung NY in Quer-
richtung ist an eine elektronische Steuereinheit St ange-
schlossen, die eine Datenverarbeitungseinheit aufweist
und ebenfalls an der Pistenraupe 1 angeordnet ist. Die
Datenverarbeitungseinheit ist vorzugsweise in Form ei-
nes Softwareprogramms realisiert.

[0017] Der Geratetrager 6 ist - wie bereits ausgefihrt -
um die Schwenkachse S heckseitig an dem Fahrwerks-
rahmen 2 der Pistenraupe 1 schwenkbeweglich gelagert.
Die jeweilige Ausrichtung des Geratetragers 6 relativ zu
der Fahrzeugmittellangsachse M (Fig. 3) wird durch ei-
nen Winkelsensor W erfasst. In der Darstellung gemaf
den Fig. 2 und 3 ist dieser Schwenkwinkel des Gerate-
tragers 6 relativ zur Fahrzeugmittelldangsachse M null.
Sobald der Geratetrager 6 bei einer Kurvenfahrt der
Pistenraupe 1 relativ zur Fahrzeugmittellangsachse M
der Pistenraupe 1 ausgelenkt ist, ist der Schwenkwinkel
betragsmaRig gréRer null. Die Richtung der Auslenkung
im Gegenuhrzeigersinn oder im Uhrzeigersinn wird
durch den Winkelsensor W ebenfalls erfasst. Dabei kann
insbesondere die eine Drehrichtung mit einem Minus-
zeichen und die andere Drehrichtung mit einem Plus-
zeichen versehen werden. Der Winkelsensor W ist eben-
falls mit der elektronischen Steuereinheit St und ihrer
Datenverarbeitungseinheit verbunden. Die Datenverar-
beitungseinheit innerhalb der elektronischen Steuerein-
heit St errechnet anhand der von der Neigungssensorik
N gelieferten Sensordaten sowohl einen Betrag als auch
eine Richtung der jeweils momentan anliegenden Stei-
gung der Pistenraupe 1 sowohl quer als auch langs der
Falllinie F des befahrenen Hangs des Schneegelandes.
Unter der Richtung der momentanen Steigung ist die
Fahrtrichtung der Pistenraupe 1 hangabwarts oder hang-
aufwarts zu verstehen.

[0018] Die Datenverarbeitungseinheit innerhalb der
elektronischen Steuereinheit St weist einen Speicher
auf, in dem eine Masse der Heckfrase 5 sowie ein Ab-
stand eines Masseschwerpunkts der Heckfrase 5 relativ
zu der Schwenkachse S des Geratetragers 6 abgelegt
sind. Diese Daten sind entnommen aus fixen Konstruk-
tionsdaten der Heckfrase und des Geratetragers der
Pistenraupe, die vorzugsweise tiber CAD-Daten vorlie-
gen.

[0019] Zudem werden in der Datenverarbeitungsein-
heit die von dem Winkelsensor W gelieferten Schwenk-
winkeldaten verarbeitet unter Berechnung des Betrags
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und der Richtung des Schwenkwinkels. Mit den aus den
Sensordaten des Neigungssensors N und des Winkel-
sensors W errechneten Daten ist die auf die Heckfrase 5
jeweils momentan wirkende Hangabtriebskraft zu be-
rechnen. Hieraus wird unter Zuhilfenahme der im Spei-
cher der Datenverarbeitungseinheit abgelegten Daten
des Abstands des Masseschwerpunkts der Heckfrase
5 relativ zur Schwenkachse S und der Masse der Heck-
frase 5 ein am Geratetrager 6 an der Schwenkachse S
wirkendes, resultierendes Drehmoment errechnet.
[0020] Der Geratetrager 6 wird auf gegenlberliegen-
den Seiten - in Fahrzeugquerrichtung gesehen - gestitzt
und gesteuert durch zwei hydraulische Stellzylinder A,
und A,, wie Fig. 3 zu entnehmen ist. Die hydraulischen
Stellzylinder A;, A, bilden einen Arbeitsantrieb fur die
Heckfrase 5 im Sinne der Erfindung. Die Stellzylinder A,
und A, werden durch die elektronische Steuereinheit St
elektrisch angesteuert (iber Druckregelventile D, und D,.
Die Steuereinheit St steuert diese Druckregelventile D4,
D, derart an, dass die jeweilige, momentan im Fahrbe-
trieb der Pistenraupe 1 auf die Heckfrase 5 wirkende
Hangabtriebskraft ausgeglichen wird, so dass Uber die
beiden Stellzylinder A4, A, die Heckfrése 5 stabilisiert
werden kann. Damit wird die Heckfrése 5 auch bei einer
anhand der Fig. 2 erkennbaren Querfahrt der Pistenrau-
pe 1 an einem Hang eines Schneegelandes durch die
zwangslaufig wirkende Hangabtriebskraft nicht beein-
flusst. Die Hangabtriebskraft H wird durch die Ansteue-
rung der Stellzylinder A,, A, mittels der Steuereinheit St
eliminiert.

[0021] Innichtdargestellter Weise kann alternativ oder
erganzend nach demselben Prinzip auch der Winden-
arm 10 oder das Raumschild 7 angesteuert werden, um
ebenfalls die Wirkung der Hangabtriebskraft bei Quer-
oder Schragfahrten der Pistenraupe 1 am Hang auszu-
gleichen.

Patentanspriiche

1. Pistenraupe (1) mit wenigstens einem Arbeitsgerat,
das um eine fahrzeugseitige Schwenkachse (S)
schwenkbar an der Pistenraupe (1) angebracht ist,
sowie mit einem Arbeitsantrieb, der zur Steuerung
einer Schwenkbewegung des wenigstens einen Ar-
beitsgerats vorgesehen ist, mit einer Neigungssen-
sorik (N) zur Erfassung von Neigungen der Pisten-
raupe um eine Fahrzeuglangsachse (M) und eine
Fahrzeugquerachse relativ zu einem befahrenen
Untergrund, sowie mit einer elektronischen Steuer-
einheit (St) zur Steuerung des Arbeitsantriebs fir
das wenigstens eine Arbeitsgerat, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Neigungssensorik (N) an
die Steuereinheit (St) angeschlossen ist, um Nei-
gungsdaten an die Steuereinheit (St) zu Ubertragen,
dass die Steuereinheit (St) eine Datenverarbei-
tungseinheit aufweist, umim Fahrbetrieb der Pisten-
raupe (1) in Abhangigkeit von den Neigungsdaten



7 EP 4 512 960 A1

Betrag und Richtung einer momentanen Steigung

der Pistenraupe (1) zu berechnen, dass in einem
Speicher der Steuereinheit (St) eine Masse des Ar-
beitsgerats und ein Abstand eines Masseschwer-
punkts des Arbeitsgerats relativ zu der Schwenk- 5
achse (S) des Arbeitsgerats abgelegt sind, dass
mittels der Datenverarbeitungseinheit unter Beriick-
sichtigung der in dem Speicher abgelegten Masse-

und Abstandsdaten und unter Bericksichtigung der
momentanen Steigung der Pistenraupe (1) im Fahr- 70
betrieb eine Hangabtriebskraft und ein daraus resul-
tierendes, um die Schwenkachse (S) wirkendes mo-
mentanes Drehmoment fiir das Arbeitsgerat berech-

net werden, und dass abhangig von dem berechne-

ten momentanen Drehmoment der Arbeitsantrieb 15
durch die Steuereinheit (St) derart ansteuerbar ist,
dass das jeweilige momentane Drehmoment aus-
geglichen wird.

Pistenraupe (1) nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 20
zeichnet, dass ein momentaner Schwenkwinkel
des Arbeitsgerats relativ zu der Fahrzeuglangsach-
se (M) erfasst und bei der Berechnung des momen-
tanen Drehmoments beriicksichtigt wird.

25
Pistenraupe (1) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass als Arbeitsgerat eine an ei-
nem heckseitigen Geratetrager (6) der Pistenraupe
(1) angeordnete Heckfrése (5) vorgesehen ist, und
dass die Schwenkachse (S) des Arbeitsgerats durch 30
eine fahrzeugseitige Schwenkachse des Geratetra-
gers (6) definiert ist.

Pistenraupe (1) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass als Arbeitsgerat ein auf der 35
Pistenraupe montierter Windenarm (10) vorgesehen

ist, der durch einen Drehantrieb steuerbar ist, der
den Arbeitsantrieb bildet.

Pistenraupe (1) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 40
gekennzeichnet, dass als Arbeitsgerat ein front-
seitig an der Pistenraupe (1) montiertes Raumschild

(7) vorgesehen ist.

Pistenraupe (1) nach einem der vorhergehenden 45
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass der
Arbeitsantrieb hydraulisch ausgefiihrtistund mehre-
re hydraulische Stellzylinder (A4, A,) aufweist, die
mittels der Steuereinheit (St) elektrisch ansteuerbar
sind. 50
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