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(54) PISTENRAUPE MIT WENIGSTENS EINEM ARBEITSGERÄT

(57) 2.1 Eine Pistenraupe mit wenigstens einem Ar-
beitsgerät, das schwenkbar an der Pistenraupe ange-
bracht ist, sowiemit einemArbeitsantrieb, der zur Steue-
rung einer Schwenkbewegung des wenigstens einen
Arbeitsgeräts vorgesehen ist,mit einemNeigungssensor
zur Erfassung von Neigungen der Pistenraupe relativ zu
einem befahrenen Untergrund, sowie mit einer elektron-
ischen Steuereinheit zur Steuerung des Arbeitsantriebs
für das wenigstens eine Arbeitsgerät ist bekannt.

2.2 Erfindungsgemäß ist der Neigungssensor an die
Steuereinheit angeschlossen, umNeigungsdaten an die
Steuereinheit zuübertragen, dieSteuereinheit weist eine
Datenverarbeitungseinheit auf, um im Fahrbetrieb der
Pistenraupe in Abhängigkeit von den Neigungsdaten
Betrag und Richtung einer momentanen Steigung der
Pistenraupe zu berechnen, in einem Speicher der

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

2.3 Einsatz für Pistenraupen zur Schneegeländebe-
arbeitung
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Pistenraupe mit we-
nigstens einem Arbeitsgerät, 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 Arbeitsgeräts vorgesehen ist, mit einer Neigungs-
sensorik zur Erfassung von Neigungen der Pistenraupe
um eine Fahrzeuglängsachse und eine Fahrzeugquer-
achse relativ zueinembefahrenenUntergrund, sowiemit
einer elektronischen Steuereinheit zur Steuerung des
Arbeitsantriebs für das wenigstens eine Arbeitsgerät.
[0002] Eine derartige Pistenraupe ist allgemein be-
kannt. Die Pistenraupe stellt ein Kettenfahrzeug dar,
das zur Pflege und zur Bearbeitung von Schneegelände
eingesetzt wird. Eine entsprechende Pistenraupe kann
als frontseitiges Arbeitsgerät ein Räumschild und als
heckseitiges Arbeitsgerät eine Heckfräse aufweisen.
Die Heckfräse ist an einem Geräteträger befestigt, der
heckseitig an einem Fahrzeugrahmen der Pistenraupe
um eine Schwenkachse schwenkbeweglich gelagert ist.
Zur Stützung und zur Verstellung desGeräteträgers sind
Hydraulikzylinder einerArbeitshydraulik vorgesehen, die
durch eine Steuereinheit angesteuert werden.
[0003] Aufgabe der Erfindung ist es, eine Pistenraupe
der eingangs genannten Art zu schaffen, die unabhängig
von einer Hanglage des zu bearbeitenden Schneege-
ländes einen ökonomischen und qualitativ guten Einsatz
des Arbeitsgeräts ermöglicht.
[0004] Diese Aufgabe wird dadurch gelöst, dass die
Neigungssensorik an die Steuereinheit angeschlossen
ist, um Neigungsdaten an die Steuereinheit zu übertra-
gen, dass die Steuereinheit eine Datenverarbeitungs-
einheit aufweist, um im Fahrbetrieb der Pistenraupe in
Abhängigkeit von den Neigungsdaten Betrag und Rich-
tung einer momentanen Steigung zu berechnen, dass in
einem Speicher der Steuereinheit eine Masse des Ar-
beitsgeräts und einAbstand einesMassenschwerpunkts
des Arbeitsgeräts relativ zu der Schwenkachse des Ar-
beitsgeräts abgelegt sind, dass mittels der Datenverar-
beitungseinheit unter Berücksichtigung der in dem Spei-
cher abgelegten Masse‑ und Abstandsdaten und unter
Berücksichtigung der momentanen Steigung der Pisten-
raupe im Fahrbetrieb eine Hangabtriebskraft und ein
daraus resultierendes, umdieSchwenkachsewirkendes
momentanes Drehmoment für das Arbeitsgerät berech-
net werden, und dass abhängig von dem berechneten
momentanen Drehmoment der Arbeitsantrieb durch die
Steuereinheit derart ansteuerbar ist, dass das jeweilige
momentane Drehmoment ausgeglichen wird. Die erfin-
dungsgemäße Lösung ermöglicht einen Ausgleich des
Einflusses der Hangabtriebskraft auf das Arbeitsgerät
bei quer oder schräg zu einer Falllinie eines Hanges
eines Schneegeländes erfolgender Fahrt der Pistenrau-
pe, so dass zusätzliche Dämpfungsmaßnahmen für das
Arbeitsgerät entbehrlich sind. Dadurch ist mit einfachen
Mitteln ein gleichmäßiger Fahr- und Pistenpflegebetrieb

der Pistenraupe auch bei Fahrten am Hang gewährleis-
tet. Als Arbeitsgerät für die Pistenraupe ist insbesondere
eine Heckfräse, aber auch ein frontseitiges Räumschild
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/oderElektromotorenoderHydromotorenaufweisen.
Die Neigungssensorik kann einen oder mehrere Nei-
gungssensoren aufweisen.
[0005] In Ausgestaltung der Erfindung wird ein mo-
mentaner Schwenkwinkel des Arbeitsgeräts relativ zu
der Fahrzeuglängsachse erfasst und bei der Berech-
nung des momentanen Drehmoments berücksichtigt.
Diese Ausgestaltung nutzt die Erkenntnis, dass bei einer
Kurvenfahrt der Pistenraupe ein entsprechendes Ar-
beitsgerät, insbesondere eine Heckfräse, in einem Win-
kel zur Fahrzeuglängsachse ausgerichtet ist, um auch
bei der Kurvenfahrt eine gute Pistenbearbeitung zu er-
möglichen. Durch die entsprechendeAuslenkung ändert
sich auch die Lage desMasseschwerpunkts, so dass die
beschriebene Ausgestaltung hilfreich ist, um auch für
KurvenfahrteneineausgeglicheneStützungdesArbeits-
geräts zu erzielen.
[0006] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist als
Arbeitsgerät eine an einem heckseitigen Geräteträger
der Pistenraupe angeordnete Heckfräse vorgesehen,
und die Schwenkachse des Arbeitsgeräts ist durch eine
fahrzeugseitige Schwenkachse des Geräteträgers defi-
niert. Diese Ausgestaltung ist besonders vorteilhaft, da
eine ausgeglichen nachgeführte Heckfräse für eine Pis-
tenraupe unter allen Fahrbedingungen der Pistenraupe
eine gute Bearbeitungsqualität für das überfahrene,
mehr oder weniger steile Schneegelände ermöglicht.
Die Heckfräse weist eine oder mehrere angetriebene
Fräswellen sowie eine heckseitig an die Fräswellen an-
schließende Glätteinrichtung auf.
[0007] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist als
Arbeitsgerät 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 Gelände den Betrieb der
Pistenraupe unterstützt. Eine Drehachse des Wind-
enarms um eine Fahrzeughochrichtung bildet die
SchwenkachsedesWindenarms relativ zurPistenraupe.
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
Arbeitsgerät ein frontseitig an der Pistenraupe montier-
tes Räumschild vorgesehen. Das Räumschild 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 Räumschild erstreckt
sind.
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[0009] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung ist der
Arbeitsantriebhydraulischausgeführt undweistmehrere
Hydraulikzylinder auf, diemittels 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 Ansprüchen sowie aus der nach-
folgenden Beschreibung eines bevorzugten Ausfüh-
rungsbeispiels der Erfindung, das anhand der Zeichnun-
gen dargestellt ist.

Fig. 1 zeigt in einer Draufsicht eine Ausführungsform
einer erfindungsgemäßen Pistenraupe,

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

Fig. 3 schematisch in vergrößerter Darstellung eine
Ansteuerung eines Geräteträgers der Pisten-
raupe, der eine Heckfräse trägt, und

Fig. 4 schematisch ein Blockschaltbild zur Ansteue-
rung des Geräteträgers gemäß Fig.3.

[0011] Eine Pistenraupe 1 nach Fig. 1 weist in grund-
sätzlich bekannterWeise einen Fahrwerksrahmen 2 auf,
der auf gegenüberliegenden Längsseiten der Pistenrau-
pe1 von jeweils einemKettenlaufwerk 3 flankiert ist. 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 Turasrädern der Ket-
tenlaufwerke 3 oder durch einen rein elektrischen Fahr-
antrieb gebildet ist. In einemFahrbetrieb derPistenraupe
1 treiben die Turasräder 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 über einen Windenarm ein Wind-
enseil führt, das ortsfest oberhalb der steilen Schnee-
piste eingehängt ist. ImFahrbetrieb fährt die Pistenraupe
1denHangnachobenoder nachuntenoder quer zudem
Hang oder schräg 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 Räumschild 7 angelenkt, das mittels
einesTrägerrahmens8mit demFahrwerksrahmen2und
damit mit der Pistenraupe 1 verbunden ist. Das Räum-
schild 7 ist um eine in Fahrzeughochrichtung erstreckte
Schwenkachse wie auch um eine in Fahrzeugquerrich-
tung erstreckte Schwenkachse relativ zu dem Träger-
rahmen 8 schwenkbeweglich verstellbar. Hierzu sind
lediglich teilweise dargestellte hydraulische Stellzylinder
einerArbeitshydraulik vorgesehen, die alsArbeitsantrieb
für das Räumschild 7 dienen.
[0012] Hinter dem Fahrerhaus 4 ist auf einer nicht

näher 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 trägt ein auf‑ und abrollbares
Windenseil, das über den Windenarm 10 geführt ist und
in einem Windenbetrieb der Pistenraupe 1 ortsfest an
einem oberen Ende eines Steilhangs eines Schneege-
ländes endseitig eingehängt ist. Die Seilwinde unter-
stützt einen Fahrbetrieb der Pistenraupe 1 in steilen
Bereichen des überfahrenen Schneegeländes, indem
das hangseitig fixierte Windenseil unter Spannung ge-
setzt wird und ein Windenantrieb der Seilwinde 9 eine
permanente Zugkraft auf dasWindenseil ausübt, umden
Fahrantrieb des Kettenlaufwerks 3 der Pistenraupe 1 zu
unterstützen. Der Windenarm 10 bildet einen Ausleger-
arm für 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-
gerät eineHeckfräse5angeordnet, die zurZerkleinerung
und Glättung der von dem Kettenlaufwerk 3 überfahre-
nenSchneeoberfläche dient. Dazuweist dieHeckfräse 2
eine oder mehrere angetriebene Fräswellen auf. Die
wenigstens eine Fräswelle wird durch einen Fräsenan-
trieb angetrieben, der hydraulisch oder elektrisch aus-
geführt ist. Heckseitig der Fräswellen ist eine Glättein-
richtung vorgesehen, die durch die Fräswellen zerklei-
nerte Schnee‑ und Eisklumpen auf der Schneeoberflä-
che verdichtet und glättet. Die Heckfräse 5 ist an einem
Geräteträger 6 aufgehängt, 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 gemäß Fig. 1
entlang eines Hangs eines Schneegeländes wirken auf
die Pistenraupe 1 Hangabtriebskräfte (Fig. 2), wenn die
Pistenraupe 1 in einem Winkel zu einer Falllinie F des
Hangs des Schneegeländes fährt. Darunter sind sowohl
Querfahrten als auch Schrägfahrten der Pistenraupe
bergauf oder bergab zu verstehen. Damit wirken ent-
sprechende Hangabtriebskräfte auch auf die Heckfräse
5, die über denGeräteträger 6andemFahrwerksrahmen
2 der Pistenraupe 1 angelenkt ist. Bei Geradeausfahrt
der Pistenraupe 1 ist der Geräteträger 6 in Fahrzeug-
längsrichtung fluchtend zu einer Fahrzeugmittelläng-
sachse M ausgerichtet. Wenn die Pistenraupe 1 eine
Kurve fährt oder wendet, wird der Geräteträger 6 um
einen Schwenkwinkel in einer horizontalen Fahrzeuge-
bene relativ zur Fahrzeugmittellängsachse M ausge-
lenkt, um die Heckfräse 5 entsprechend der Kurvenbahn
der Pistenraupe 1 nachführen zu können. Hierdurch ist
gewährleistet, dass auch bei Kurvenfahrt der Pistenrau-
pe 1 die Heckfräse 5 über eine gesamte Breite der durch
das Kettenlaufwerk 3 überfahrenen Schneeoberfläche
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eine Zerkleinerung und Glättung dieser Schneeoberflä-
che ermöglicht.
[0015] Die erfindungsgemäßePistenraupe 1 nach den
Fig. 1 bis 3 ermöglicht einen Ausgleich der Wirkung der
Hangabtriebskraft auf denFahrbetrieb der Pistenraupe 1
und insbesondere auf den Betrieb der Heckfräse 5, die
ein Arbeitsgerät 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 Fahrzeuglängsrichtung
NX und in Fahrzeugquerrichtung NY erfasst. Die Nei-
gungssensorik N mit der Neigungserfassung NX in
Längsrichtung 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 Geräteträger 6 ist - wie bereits ausgeführt -
um die Schwenkachse S heckseitig an dem Fahrwerks-
rahmen2derPistenraupe1schwenkbeweglichgelagert.
Die jeweilige Ausrichtung des Geräteträgers 6 relativ zu
der Fahrzeugmittellängsachse M (Fig. 3) wird durch ei-
nen Winkelsensor W erfasst. In der Darstellung gemäß
den Fig. 2 und 3 ist dieser Schwenkwinkel des Geräte-
trägers 6 relativ zur Fahrzeugmittellängsachse M null.
Sobald der Geräteträger 6 bei einer Kurvenfahrt der
Pistenraupe 1 relativ zur Fahrzeugmittellängsachse M
der Pistenraupe 1 ausgelenkt ist, ist der Schwenkwinkel
betragsmäßig größer null. Die Richtung der Auslenkung
im Gegenuhrzeigersinn oder im Uhrzeigersinn wird
durch denWinkelsensorWebenfalls erfasst. Dabei kann
insbesondere die eine Drehrichtung mit einem Minus-
zeichen und die andere Drehrichtung mit einem Plus-
zeichen versehenwerden.DerWinkelsensorW 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 längs der
Falllinie F des befahrenen Hangs des Schneegeländes.
Unter der Richtung der momentanen Steigung ist die
FahrtrichtungderPistenraupe1hangabwärts oderhang-
aufwärts zu verstehen.
[0018] Die Datenverarbeitungseinheit innerhalb der
elektronischen Steuereinheit St weist einen Speicher
auf, in dem eine Masse der Heckfräse 5 sowie ein Ab-
stand eines Masseschwerpunkts der Heckfräse 5 relativ
zu der Schwenkachse S des Geräteträgers 6 abgelegt
sind. Diese Daten sind entnommen aus fixen Konstruk-
tionsdaten der Heckfräse und des Geräteträgers der
Pistenraupe, die vorzugsweise über CAD-Daten vorlie-
gen.
[0019] Zudem werden in der Datenverarbeitungsein-
heit die von dem Winkelsensor W gelieferten Schwenk-
winkeldaten verarbeitet unter Berechnung des Betrags

und der Richtung des Schwenkwinkels. Mit den aus den
Sensordaten des Neigungssensors N und des Winkel-
sensorsW errechneten Daten ist die auf die Heckfräse 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 Heckfräse
5 relativ zur Schwenkachse S und der Masse der Heck-
fräse 5 ein am Geräteträger 6 an der Schwenkachse S
wirkendes, resultierendes Drehmoment errechnet.
[0020] Der Geräteträger 6 wird auf gegenüberliegen-
den Seiten - in Fahrzeugquerrichtung gesehen - gestützt
und gesteuert durch zwei hydraulische Stellzylinder A1
und A2, wie Fig. 3 zu entnehmen ist. Die hydraulischen
Stellzylinder A1, A2 bilden einen Arbeitsantrieb für die
Heckfräse 5 im Sinne der Erfindung. Die Stellzylinder A1
und A2 werden durch die elektronische Steuereinheit St
elektrischangesteuert überDruckregelventileD1undD2.
Die Steuereinheit St steuert diese Druckregelventile D1,
D2 derart an, dass die jeweilige, momentan im Fahrbe-
trieb der Pistenraupe 1 auf die Heckfräse 5 wirkende
Hangabtriebskraft ausgeglichen wird, so dass über die
beiden Stellzylinder A1, A2 die Heckfräse 5 stabilisiert
werden kann. Damit wird die Heckfräse 5 auch bei einer
anhand der Fig. 2 erkennbaren Querfahrt der Pistenrau-
pe 1 an einem Hang eines Schneegeländes durch die
zwangsläufig wirkende Hangabtriebskraft nicht beein-
flusst. Die Hangabtriebskraft H wird durch die Ansteue-
rung der Stellzylinder A1, A2 mittels der Steuereinheit St
eliminiert.
[0021] In nicht dargestellterWeise kannalternativ oder
ergänzend nach demselben Prinzip auch der Winden-
arm 10 oder das Räumschild 7 angesteuert werden, um
ebenfalls die Wirkung der Hangabtriebskraft bei Quer‑
oder Schrägfahrten der Pistenraupe 1 am Hang auszu-
gleichen.

Patentansprüche

1. Pistenraupe (1) mit wenigstens einem Arbeitsgerät,
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-
beitsgeräts vorgesehen ist, mit einer Neigungssen-
sorik (N) zur Erfassung von Neigungen der Pisten-
raupe um eine Fahrzeuglängsachse (M) und eine
Fahrzeugquerachse relativ zu einem befahrenen
Untergrund, sowie mit einer elektronischen Steuer-
einheit (St) zur Steuerung des Arbeitsantriebs für
das wenigstens eine Arbeitsgerät, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Neigungssensorik (N) an
die Steuereinheit (St) angeschlossen ist, um Nei-
gungsdaten an die Steuereinheit (St) zu übertragen,
dass die Steuereinheit (St) eine Datenverarbei-
tungseinheit aufweist, um imFahrbetrieb der Pisten-
raupe (1) in Abhängigkeit von den Neigungsdaten
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Betrag und Richtung einer momentanen Steigung
der Pistenraupe (1) zu berechnen, dass in einem
Speicher der Steuereinheit (St) eine Masse des Ar-
beitsgeräts und ein Abstand eines Masseschwer-
punkts des Arbeitsgeräts relativ zu der Schwenk-
achse (S) des Arbeitsgeräts abgelegt sind, dass
mittels der Datenverarbeitungseinheit unter Berück-
sichtigung der in dem Speicher abgelegten Masse‑
und Abstandsdaten und unter Berücksichtigung der
momentanen Steigung der Pistenraupe (1) im Fahr-
betrieb eine Hangabtriebskraft und ein daraus resul-
tierendes, um die Schwenkachse (S) wirkendesmo-
mentanesDrehmoment für dasArbeitsgerät berech-
net werden, und dass abhängig von dem berechne-
ten momentanen Drehmoment der Arbeitsantrieb
durch die Steuereinheit (St) derart ansteuerbar ist,
dass das jeweilige momentane Drehmoment aus-
geglichen wird.

2. Pistenraupe (1) nachAnspruch1,dadurch gekenn-
zeichnet, dass ein momentaner Schwenkwinkel
des Arbeitsgeräts relativ zu der Fahrzeuglängsach-
se (M) erfasst und bei der Berechnung des momen-
tanen Drehmoments berücksichtigt wird.

3. Pistenraupe (1) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass als Arbeitsgerät eine an ei-
nem heckseitigen Geräteträger (6) der Pistenraupe
(1) angeordnete Heckfräse (5) vorgesehen ist, und
dass die Schwenkachse (S) desArbeitsgeräts durch
eine fahrzeugseitige Schwenkachse des Geräteträ-
gers (6) definiert ist.

4. Pistenraupe (1) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass als Arbeitsgerät ein auf der
PistenraupemontierterWindenarm(10)vorgesehen
ist, der durch einen Drehantrieb steuerbar ist, der
den Arbeitsantrieb bildet.

5. Pistenraupe (1) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass als Arbeitsgerät ein front-
seitig an der Pistenraupe (1) montiertes Räumschild
(7) vorgesehen ist.

6. Pistenraupe (1) nach einem der vorhergehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass der
Arbeitsantriebhydraulischausgeführt ist undmehre-
re hydraulische Stellzylinder (A1, A2) aufweist, die
mittels der Steuereinheit (St) elektrisch ansteuerbar
sind.
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