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(57) Abstract: The invention relates to an attachment (12a-b), in particular of a milling machine and/or a mulcher, for use with a carrier
vehicle (10), with at least one functional unit (14a-b) which is provided in order to be supplied with energy by the carrier vehicle (10).
In order to achieve rapid and/or simple activation, it is proposed that the attachment (12a-b) has at least one control unit (16a-b) which,
in at least one operating state, automatically performs open-loop and/or closed-control of at least one limiting value of an operating
parameter of the functional unit (14a-b).

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung geht aus von einem Anbaugerit (12a-b), insbesondere einer Frise und/oder einem Mulcher,
zur Verwendung mit einem Tragerfahrzeug (10), mit zumindest einer Funktionseinheit (14a-b), welche zu einer Energieversorgung
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durch das Tragerfahrzeug (10) vorgeschen ist. Um eine schnelle und/oder einfache Inbetricbnahme zu erreichen, wird vorgeschlagen,
dass das Anbaugerit (12a-b) zumindest eine Steuereinheit (16a-b) aufweist, welche in zumindest einem Betriebszustand zumindest
einen Grenzwert eines Betriebsparameters der Funktionseinheit (14a-b) automatisch steuert und/oder regelt
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Anbaugerat

Die Erfindung betrifft ein Anbaugerét nach dem Oberbegriff des Anspruchs 1 und ein Ver-
fahren zum Betrieb eines Anbaugerats nach dem Oberbegriff des Anspruchs 14.

Aus dem Stand der Technik ist bereits ein Mulcher zur Verwendung mit einem Trager-
fahrzeug, beispielsweise einem Traktor, bekannt. Dieser Mulcher weist einen Hydraulik-
motor mit einem maximalen und einem minimalen Schluckvolumen auf und ist Uber eine
Hydraulikversorgung des Tragerfahrzeugs antreibbar. Das maximale Schluckvolumen und
das minimale Schluckvolumen werden im Anschluss an eine Montage des Mulchers an
dem Tragerfahrzeug und vor einer Inbetriebnahme des Tragerfahrzeugs und Mulchers
manuell eingestellt und sind wahrend der Verwendung des Mulchers unveranderlich. Eine
nicht optimale Einstellung des minimalen und/oder maximalen Schluckvolumens kann
eine Leistungsminderung des Mulchers zur Folge haben. Ferner muss fiir jede Anderung
des minimalen und/oder maximalen Schluckvolumens ein Betriebszustand des Mulchers
und Trégerfahrzeugs unterbrochen und von Fachpersonal eine manuelle Verstellung des
minimalen und/oder maximalen Schluckvolumens durchgefiihrt werden. Hierbei muss
jedes Mal ein Zerkleinerungsrotor des Mulchers zum Stillstand gebracht und anschlieBend
wieder angefahren und auf eine Nenndrehzahl gebracht werden. Wird der Mulcher durch
zu zerkleinerndes Material wahrend des Betriebszustands gebremst, steigt ein Eingangs-
druck des Tragerfahrzeugs. Bei einer Uberschreitung eines Schwelldrucks durch den Ein-
gangsdruck wird das Schluckvolumen des Hydraulikmotors hydraulisch verandert und
steigt von dem minimalen Schluckvolumen bis zu dem maximalen Schluckvolumen. Hier-
durch wird eine Drehzahl des Mulchers verringert und ein Drehmoment, welches der Hyd-
raulikmotor des Mulchers bereitstellt, erhéht, um ein effektives Zerkleinern des Materials

zu gewabhrleisten.

Die Aufgabe der Erfindung besteht insbesondere darin, eine gattungsgeménie Vorrichtung
mit verbesserten Eigenschaften hinsichtlich einer einfacheren und/oder schnellen Inbe-
triebnahme bereitzustellen. Die Aufgabe wird erfindungsgeman durch die Merkmale der
Patentanspriche 1 und 14 geldst, wahrend vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbil-

dungen der Erfindung den Unteranspriichen entnommen werden kénnen.
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Die Erfindung geht aus von einem Anbaugerét, insbesondere einer Frase und/oder einem
Mulcher, zur Verwendung mit einem Tragerfahrzeug, mit zumindest einer Funktionsein-

heit, welche zu einer Energieversorgung durch das Tragerfahrzeug vorgesehen ist.

Es wird vorgeschlagen, dass das Anbaugerat zumindest eine Steuereinheit, insbesondere
eine Steuer- und/oder Regeleinheit, aufweist, welche in zumindest einem Betriebszustand
zumindest einen Grenzwert eines Betriebsparameters der Funktionseinheit automatisch
steuert und/oder regelt. Hierdurch kann vorteilhaft eine einfache und/oder schnelle Inbe-
triebnahme erreicht werden. Vorteilhaft kbnnen manuelle Vorgénge und/oder Fachperso-
nal zu einer Einstellung und/oder Regelung des Grenzwerts entfallen, wodurch insbeson-
dere Kosten eingespart werden kénnen. Besonders vorteilhaft kann ein Wechsel und/oder
eine Inbetriebnahme des Anbaugeréts und/oder Tragerfahrzeugs schnell und einfach
durchgefiihrt werden. Zudem kann das Anbaugerat mit optimalen Einstellungen zur Erzie-

lung einer Leistungsoptimierung betrieben werden.

Unter einem ,Anbaugerét” soll insbesondere ein Gerét verstanden werden, welches dazu
vorgesehen ist, zumindest eine vordefinierte Funktion mittels seiner Funktionseinheit be-
reitzustellen und an ein Tragerfahrzeug, insbesondere an verschiedene Tréagerfahrzeuge,
insbesondere verschiedenen Typs, montiert werden kann. Bei dem Anbaugerat kann es
sich beispielsweise um ein beliebiges, dem Fachmann als sinnvoll erscheinendes bau-
wirtschaftliches und/oder landwirtschaftliches und/oder vorzugsweise forstwirtschaftliches
Anbaugerét handeln, insbesondere um eine Zange und/oder einen Greifer und/oder eine
Ramme und/oder eine Sage und/oder Maher und/oder vorzugsweise um eine Frése, ins-
besondere eine Asphaltfrase und/oder eine Stockfrase und/oder eine Rodefrase und/oder
eine Schneefrése und/oder eine Mulchfrdse handeln. Unter einer ,Funktionseinheit” soll
insbesondere eine Einheit verstanden werden, welche die vordefinierte Funktion des An-
baugerats ausfiihrt. Die Funktionseinheit kann beispielsweise zumindest ein Sageblatt
und/oder ein Fraswerkzeug und/oder ein Schneidwerkzeug und/oder einen Rotor, insbe-
sondere einen Zerkleinerungsrotor, und/oder einen Greifarm und/oder einen Rammbock

und/oder eine Zange aufweisen.

Unter einem ,Tragerfahrzeug” soll insbesondere ein Fahrzeug verstanden werden, wel-
ches dazu vorgesehen ist, mit zumindest einem Anbaugerét zu einer Ausfiihrung einer

Funktion des Anbaugerats ausgestattet zu werden. Insbesondere kann das Anbaugerat
von einem Tragerfahrzeug gezogen, geschoben, getragen, angehoben, abgesenkt
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und/oder geschwenkt werden. Das Tragerfahrzeug weist bevorzugt zumindest eine La-
gereinheit auf, welche dazu vorgesehen ist, das Anbaugerat an dem Tragerfahrzeug zu
lagern. In einem montierten Zustand bildet die Lagereinheit vorteilhaft mit zumindest ei-
nem korrespondierenden Lagermittel des Anbaugeréts zumindest einen gemeinsamen
Formschluss aus. Bei dem Tragerfahrzeug kann es sich insbesondere um ein Fahrzeug
zur Landschaftspflege, um ein Schneerdumfahrzeug, um ein Landwirtschaftsfahrzeug, um
ein Baufahrzeug und/oder um ein anderes, zu einer Verwendung mit dem Anbaugerat
geeignetes Fahrzeug handeln. Vorzugsweise handelt es sich bei dem Tragerfahrzeug um
einen Traktor und/oder ein Raupenfahrzeug und/oder einen Bagger und/oder einen Rad-
lader und/oder einen Kompaktlader.

Darunter, dass die Funktionseinheit ,zu einer Energieversorgung durch das Tragerfahr-
zeug vorgesehen ist” soll insbesondere verstanden werden, dass die Funktionseinheit zu
einer Ausfiihrung der Funktion zumindest eine Art von Energie benétigt, welche das Tra-
gerfahrzeug in dem Betriebszustand bereitstellt. Insbesondere kann die Energie elekiri-
sche, mechanische und/oder hydraulische Energie aufweisen. Insbesondere weist das
Tragerfahrzeug eine Versorgungseinheit zur Versorgung des Anbaugerats mit Energie
auf, und zwar insbesondere eine mechanische, hydraulische, pneumatische und/oder
elekirische Energieversorgungseinheit. Das Tragerfahrzeug weist vorteilhaft zumindest
eine Verbindungseinheit auf, welche zu einer Ubertragung von Energie von dem Tréger-
fahrzeug an die Funktionseinheit vorgesehen ist. Die Verbindungseinheit kann insbeson-
dere zumindest eine elektrische Leitung und/oder vorzugsweise zumindest einen
Schlauch aufweisen. Beispielsweise kann das Anbaugerat, insbesondere die Funktions-
einheit, zumindest einen Hydraulikmotor aufweisen, welcher iber eine Hydraulikversor-

gungseinheit des Tragerfahrzeugs antreibbar ist.

Unter einem ,Hydraulikmotor” soll insbesondere eine Einheit verstanden werden, welche
in zumindest einem Betriebszustand zumindest eine hydraulische Energie in zumindest
eine mechanische Energie umwandelt. Insbesondere weist der Hydraulikmotor zumindest
eine Ubersetzungseinheit zur Uberfiihrung der hydraulischen Energie in die mechanische
Energie auf. Vorteilhaft weist das Anbaugerat zumindest eine Energielibertragungseinheit
auf, welche dazu vorgesehen ist, die mechanische Energie an eine weitere Einheit der
Funktionseinheit zu lbertragen. Beispielsweise kénnte die Energielbertragungseinheit
zumindest einen Zugmitteltrieb, beispielsweise ein Riemengetriebe, und/oder ein Kolben-
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getriebe und/oder ein Zahnradgetriebe aufweisen. Vorteilhaft weist die Versorgungsein-
heit des Tragerfahrzeugs zu einer Versorgung des Hydraulikmotors mit der hydraulischen
Energie zumindest eine Hydraulikpumpe auf, welche beispielsweise elektrisch und/oder
vorzugsweise mittels eines Verbrennungsmotors des Tragerfahrzeugs antreibbar sein

kann.

Unter einem ,Grenzwert eines Betriebsparameters” soll insbesondere ein vordefinierter
Wert des Betriebsparameters verstanden werden, welcher in dem Betriebszustand nicht
weiter reduzierbar und/oder erhdhbar ist und/oder basierend auf welchem die Steuerein-
heit zumindest einen vordefinierten Prozess einleitet, sollte der Wert Gberschritten
und/oder unterschritten sein. Insbesondere kann der Grenzwert ein Maximum, ein Mini-

mum und/oder einen Schwellwert umfassen.

Unter einem ,automatisch” durchgefiihrten Vorgang soll insbesondere ein Vorgang ver-
standen werden, welcher wahrend seines Ablaufs selbsténdig und insbesondere ohne
eine Bedienhandlung eines Bedieners, ablauft. Insbesondere kann der Bediener zumin-
dest eine manuelle Starthandlung zu einer Aktivierung des automatischen Vorgangs
durchfiihren. Vorteilhaft kann der Bediener eine Stopphandlung zu einem Unterbrechen
und/oder Anhalten des automatischen Vorgangs durchfihren.

Unter ,vorgesehen® soll insbesondere speziell programmiert, ausgelegt und/oder ausge-
stattet verstanden werden. Darunter, dass ein Objekt zu einer bestimmten Funktion vor-
gesehen ist, soll insbesondere verstanden werden, dass das Objekt diese bestimmte
Funktion in zumindest einem Anwendungs- und/oder Betriebszustand erflillt und/oder

ausfiihrt.

Ferner wird vorgeschlagen, dass die Steuereinheit den Grenzwert des Betriebsparame-
ters der Funktionseinheit und/oder den Betriebsparameter der Funktionseinheit in dem
Betriebszustand elektrisch steuert und/oder regelt. Vorteilhaft umfasst die Steuereinheit
zumindest einen Algorithmus, gemaB welchem die Steuereinheit den Grenzwert des Be-
triebsparameters in dem Betriebszustand steuert und/oder regelt. Vorteilhaft bestimmt der
Algorithmus einen optimalen Grenzwert des Parameters und/oder einen optimalen mo-
mentanen Wert des Betriebsparameters insbesondere zu einer Maximierung einer Leis-
tung der Funktionseinheit. Hierdurch kann insbesondere auf eine mechanische Steuerung
und/oder Regelung des Grenzwerts verzichtet werden. Vorteilhaft kann eine Genauigkeit
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und/oder Geschwindigkeit der Steuerung und/oder Regelung des Grenzwerts und/oder
des Betriebsparameters verbessert werden. Besonders vorteilhaft kann hierdurch gewahr-
leistet werden, dass dem Anbaugerét stets eine maximale Leistung bereitgestellt werden
kann. Ferner kdnnen zusatzliche Vorgange zu einer Einstellung eines Schwelldrucks, ab
dem die Steuereinheit den Grenzwert des Betriebsparameters gesteuert und/oder gere-
gelt, entfallen und auf jegliche Anderungen des Eingangsdrucks und/oder der Drehzahl
sofort reagiert werden.

Weiterhin wird vorgeschlagen, dass die Steuereinheit in dem Betriebszustand den
Grenzwert des Betriebsparameters der Funktionseinheit auf einen Sollwert steuert
und/oder regelt. Unter einem ,Sollwert” soll insbesondere ein Wert verstanden werden,
welcher als ein gewlinschter Wert festgelegt ist. Vorteilhaft steuert und/oder regelt die
Steuereinheit einen momentanen Wert im Falle einer Abweichung von dem Sollwert auf
den Sollwert. Insbesondere ist der Sollwert durch zumindest einen Betriebsparameter
definiert. Vorteilhaft erkennt die Steuereinheit den Sollwert automatisch. Bevorzugt ist der
Sollwert durch zumindest einen Eingangsdruck des Tragerfahrzeugs und/oder zumindest
eine Drehzahl wenigstens einer Einheit des Anbaugerats definiert. Besonders bevorzugt
dient der Sollwert einer Optimierung einer Leistung der Funktionseinheit. Denkbar ist,
dass ein Bediener den Sollwert einstellen kénnte. Vorteilhaft erfolgt jedoch eine Einstel-
lung des Sollwerts automatisch durch die Steuereinheit. Hierdurch kann insbesondere
eine hohe Leistung der Funktionseinheit erreicht werden. Vorteilhaft kann bei einer Ande-
rung von zumindest einem Betriebsparameter der Sollwert automatisch an einen geander-

ten Betriebsparameter angepasst werden.

Dariber hinaus wird vorgeschlagen, dass die Steuereinheit in dem Betriebszustand durch
eine Steuerung und/oder Regelung des Grenzwerts des Betriebsparameters der Funkti-
onseinheit einen weiteren Betriebsparameter der Funktionseinheit steuert und/oder regelt.
Insbesondere kann der weitere Betriebsparameter eine Leistung, ein Druck und/oder eine
Drehzahl des Anbaugerats sein. Vorteilhaft ist der Sollwert der Grenze des Betriebspara-
meters durch zumindest einen weiteren Sollwert des weiteren Betriebsparameters defi-
niert. Bevorzugt ist der weitere Sollwert des weiteren Betriebsparameters als eine vordefi-
nierte Nenndrehzahl des Anbaugerats ausgebildet. Beispielsweise kénnte die Nenndreh-
zahl bei einer Herstellung des Anbaugeréats definiert werden. Besonders bevorzugt ist der
Sollwert des Grenzwerts als ein Wert des Betriebsparameters definiert, bei dem das An-
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baugerét die Nenndrehzahl aufweist. Hierdurch kann insbesondere eine Steuerung
und/oder Regelung des weiteren Betriebsparameters auf einfache Weise bereitgestellt

werden.

AuBerdem wird vorgeschlagen, dass das Anbaugerat zumindest eine Sensoreinheit, ins-
besondere eine funktionseinheitszugeordnete Sensoreinheit, zur Erfassung zumindest
eines Werts zumindest eines Betriebsparameters, insbesondere des weiteren Betriebspa-
rameters, der Funktionseinheit aufweist, wobei die Sensoreinheit in dem Betriebszustand
diesen Wert der Steuereinheit zu einer Verarbeitung bereitstellt. Beispielsweise kann der
Wert des Betriebsparameters eine Drehzahl des Anbaugerats umfassen. Vorteilhaft weist
das Anbaugerit zumindest eine Ubertragungseinheit zu einer Ubertragung des erfassten
Werts von der Sensoreinheit an die Steuereinheit auf. Die Ubertragungseinheit kann bei-
spielsweise ein Kabel und/oder einen Datenbus und/oder eine Antenne und/oder einen
Funksender und/oder einen Radiosender aufweisen. Unter einer ,Verarbeitung“ soll in
diesem Zusammenhang insbesondere ein Vorgang verstanden werden, bei welchem die
Steuereinheit den Wert mit zumindest einem Sollwert und/oder zumindest einem weiteren
Wert eines weiteren Betriebsparameters vergleicht und insbesondere anhand des Ver-
gleichs zumindest einen weiteren Prozess, beispielsweise ein Erhéhen und/oder ein Sen-
ken des Werts, einleitet. Hierdurch kann insbesondere ein Steuern und/oder Regeln des
Grenzwerts vereinfacht werden. Vorteilhaft kann der erfasste Wert bei einer Festlegung
des Sollwerts des Grenzwerts mitwirken. Ferner kann auf externe Sensoreinheiten zu

einer Erfassung des Werts verzichtet werden.

Ferner wird vorgeschlagen, dass das Anbaugeréit zumindest eine Sensoreinheit, insbe-
sondere eine tragerfahrzeugzugeordnete Sensoreinheit, zur Erfassung zumindest eines
Werts zumindest eines Betriebsparameters des Tragerfahrzeugs aufweist, wobei die Sen-
soreinheit in dem Betriebszustand diesen Wert der Steuereinheit zu einer Verarbeitung
bereitstellt. Beispielsweise kann der Wert des Betriebsparameters einen Eingangsdruck
des Tragerfahrzeugs umfassen. Vorteilhaft weist das Anbaugerat zumindest eine Uber-
tragungseinheit zu einer Ubertragung des erfassten Werts von der Sensoreinheit an die
Steuereinheit auf. Die Ubertragungseinheit kann beispielsweise ein Kabel und/oder einen
Datenbus und/oder eine Antenne und/oder einen Funksender und/oder einen Radiosen-
der aufweisen. Hierdurch kann insbesondere ein Steuern und/oder Regeln des Grenz-
werts vereinfacht werden. Vorteilhaft kann bei einem Wechsel des Tragerfahrzeugs eine
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einfache und schnelle Einstellung des Anbaugerats auf ein neues Tragerfahrzeug erreicht

werden.

Insbesondere kann das Anbaugeréat eine Sensoreinheit aufweisen, welche die funktions-
einheitszugeordnete Sensoreinheit und die tragerfahrzeugzugeordnete Sensoreinheit um-
fasst, wodurch eine Konstruktion vorteilhaft vereinfacht werden kann.

Vorteilhaft weist die Sensoreinheit, insbesondere die funktionseinheitszugeordnete
und/oder die tragerfahrzeugzugeordnete Sensoreinheit, zumindest eine Drehzahlerfas-
sungseinheit auf. Vorteilhaft weist die Drehzahlerfassungseinheit zumindest eine Licht-
schranke und/oder zumindest einen Beschleunigungssensor und/oder zumindest einen
Vibrationssensor und/oder zumindest ein Mikrofon auf. Bevorzugt weist die Sensoreinheit,
analog zu gangigen, in Fahrzeugen verwendeten Drehzahlmessern, zumindest einen
Hall-Sensor auf. Hierdurch kann insbesondere eine Erfassung der Drehzahl des Anbau-
gerats und eine Festlegung des Sollwerts des Grenzwerts erreicht werden. Vorteilhaft
kann auf externe Sensoreinheiten zu einer Erfassung der Drehzahl des Anbaugerats ver-
zichtet werden.

Ferner wird vorgeschlagen, dass die Sensoreinheit, insbesondere die funktionseinheits-
zugeordnete und/oder die tragerfahrzeugzugeordnete Sensoreinheit, zumindest eine
Druckerfassungseinheit aufweist. Vorteilhaft weist die Druckerfassungseinheit zumindest
einen piezoelektrischen Sensor und/oder einen Dehnungsmessstreifen und/oder ein ge-
wickeltes Federelement analog zu gangigen Rohrfedermanometern auf. Bevorzugt weist
die Druckerfassungseinheit, insbesondere zu einer Ddmpfung von Vibrationen, zumindest
ein Dampfungsfluid auf. Das Dampfungsfluid kann insbesondere zumindest ein Ol aufwei-
sen. Hierdurch kann insbesondere eine Erfassung des Eingangsdrucks des Tragerfahr-
zeugs und eine Festlegung des Sollwerts des Grenzwerts erreicht werden. Vorteilhaft
kann auf externe Sensoreinheiten zu einer Erfassung des Eingangsdrucks des Trager-
fahrzeugs verzichtet werden.

Vorteilhaft weist die Funktionseinheit zumindest einen Axialkolbenverstellmotor auf. Unter
einem ,Axialkolbenverstellmotor” soll insbesondere ein Hydraulikmotor verstanden wer-
den, welcher dazu vorgesehen ist, eine von einer hydraulischen Energie umgewandelte
mechanische Energie durch zumindest ein Drehmoment zu Ubertragen und welcher ein

variables Schluckvolumen aufweist. Unter einem ,Schluckvolumen® soll insbesondere ein
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Volumen eines Hydraulikfluids verstanden werden, welches der Axialkolbenverstellmotor
in einer einmaligen Umdrehung bewegt. Unter einem ,Hydraulikfluid“ soll insbesondere
ein Fluid verstanden werden, welches dazu vorgesehen ist, hydraulische Energie aufzu-
nehmen und zu einer Umwandlung der hydraulischen Energie in mechanische Energie
abzugeben. Bevorzugt weist das Hydraulikfluid eine Viskositét, die es dem Hydraulikfluid
erlaubt, gepumpt zu werden. Insbesondere weist das Hydraulikfluid zumindest ein Ol auf.
Insbesondere ist das Schluckvolumen bei einer konstanten vom Tragerfahrzeug bereitge-
stellten Hydraulikfluidmenge antiproportional zu einer Drehzahl des Axialkolbenverstell-
motors und insbesondere proportional zu einem Drehmoment des Axialkolbenerstellmo-
tors. Vorteilhaft weist der Axialkolbenverstellmotor ein minimales Schluckvolumen und
zumindest ein maximales Schluckvolumen auf. Hierdurch kann insbesondere eine Leis-
tung der Funktionseinheit, insbesondere gegeniber Anbaugeraten, welche Hydraulikmo-
toren mit einem festen Schluckvolumen aufweisen, verbessert werden. Vorteilhaft kann
abhangig von einer Belastung des Anbaugerats das Schluckvolumen verandert werden,

um ein an die Belastung angepasstes Drehmoment der Funktionseinheit zu erreichen.

Vorteilhaft ist der Grenzwert des Betriebsparameters der Funktionseinheit als ein minima-
les oder maximales Schluckvolumen des Axialkolbenverstellmotors ausgebildet. Insbe-
sondere ist das minimale Schluckvolumen ein Schluckvolumen, bei welchem in einem
belastungsfreien Zustand des Anbaugerats der Rotor die vordefinierte Nenndrehzahl auf-
weist. Insbesondere ist das maximale Schluckvolumen durch eine maximale Hydraulikflu-
idkapazitdt des Anbaugerats definiert. Bevorzugt steuert und/oder regelt die Steuereinheit
bei einer Inbetriebnahme des Anbaugeréts ein Schluckvolumen des Anbaugerats von
dem maximalen Schluckvolumen bis zu dem minimalen Schluckvolumen. Besonders be-
vorzugt ermittelt die Steuereinheit einen Wert des minimalen Schluckvolumens anhand
zumindest einer von der Sensoreinheit ermittelten Information. Beispielsweise kénnte die
Information die Drehzahl des Anbaugerats aufweisen. Insbesondere ist die Drehzahl anti-
proportional zu dem Schluckvolumen. Bevorzugt tiberwacht die Steuereinheit wahrend
einer Steuerung und/oder Regelung des Schluckvolumens von dem maximalen Schluck-
volumen zu dem minimalen Schluckvolumen die Drehzahl des Anbaugeréts. Besonders
bevorzugt stoppt die Steuereinheit die Steuerung und/oder Regelung des Schluckvolu-
mens bei einem Erreichen der vordefinierten Nenndrehzahl durch die Drehzahl und steu-
ert und/oder regelt das minimale Schluckvolumen auf das momentan eingestellte

Schluckvolumen. In einer alternativen Ausgestaltung kénnte der Algorithmus den Wert
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des minimalen Schluckvolumens bei der ersten Inbetriebnahme des Anbaugerats die In-
formation der Sensoreinheit und die Nenndrehzahl zu einer Ermittlung des minimalen
Schluckvolumens verwenden. Insbesondere steuert und/oder regelt die Steuereinheit das
minimale Schluckvolumen auf den Wert. Vorteilhaft Gberwacht die Steuereinheit in dem
Betriebszustand den Wert und steuert und/oder regelt das minimale Schluckvolumen bei
einer Anderung des Werts zu einem neuen Wert in dem Betriebszustand auf den neuen
Wert. Hierdurch kann insbesondere eine hohe Leistung des Axialkolbenverstelimotors,
insbesondere gegeniber Axialkolbenverstellmotoren ohne eine automatische Steuerung
und/oder Regelung des minimalen und/oder maximalen Schluckvolumens, erreicht wer-
den. Vorteilhaft kann die Steuerung und/oder Regelung des minimalen und/oder maxima-
len Schluckvolumens in sdmtlichen Betriebszustidnden des Anbaugeréts erfolgen.

In einer weiteren Ausgestaltung der Erfindung wird vorgeschlagen, dass die Funktions-
einheit zumindest einen Elektromotor aufweist und der Grenzwert des Betriebsparameters
ein elektrischer Grenzwert ist. Unter einem ,Elektromotor” soll insbesondere eine Einheit
verstanden werden, welche in zumindest einem Betriebszustand zumindest eine elektri-
sche Energie in zumindest eine mechanische Energie umwandelt. Insbesondere weist der
Elektromotor zumindest einen Rotor und zumindest einen Stator auf. Der Betriebsparame-
ter kann beispielsweise als ein elektrischer Strom, insbesondere ein Effektivstrom
und/oder ein Spitzenstrom, eine elektrische Spannung, insbesondere eine Effektivspan-
nung und/oder eine Spitzenspannung, und/oder eine elektrische Leistung ausgebildet
sein. Hierdurch kann insbesondere eine hohe Robustheit der Funktionseinheit erreicht
werden. Vorteilhaft kdnnten bewegliche Bauteile, wie Hydraulikfluid und/oder Kolben
und/oder Getriebe entfallen. Besonders vorteilhaft kann eine Flexibilitdt der Funktionsein-
heit erreicht werden. Insbesondere kann eine minimale Verzégerung zwischen einer Ein-

stellungshandlung und einer Einstellung de erreicht werden.

Bevorzugt weist die Funktionseinheit zumindest eine Zerkleinerungseinheit, insbesondere
einen Zerkleinerungsrotor, auf. Unter einer ,Zerkleinerungseinheit®, insbesondere einem
~Zerkleinerungsrotor, soll insbesondere eine Einheit verstanden werden, welche dazu
vorgesehen ist, zumindest ein Material zu zerkleinern, insbesondere in Stiicke kleiner als
10 cm?®, vorteilhaft kleiner als 8 cm®, besonders vorteilhaft kleiner als 6 cm?®, bevorzugt
kleiner als 4 cm® und besonders bevorzugt kleiner als 2 cm®. Das Material kénnte bei-
spielsweise Schnee und/oder Erde aufweisen, bevorzugt weist das Material zumindest ein
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pflanzliches Material, wie beispielsweise Gras und/oder Holz, auf. Die Zerkleinerungsein-
heit zerkleinert das Material insbesondere durch ein Einwirken einer mechanischen Kraft,
bevorzugt eines Drehmoments. Beispielsweise kénnte die Zerkleinerungseinheit zumin-
dest einen Rotor aufweisen, auf welchem zumindest ein Schneidwerkzeug zu einem Zer-
kleinern von Material angeordnet ist. Insbesondere kénnte der Rotor eine Haupterstre-
ckungsrichtung aufweisen, die in zumindest einem Betriebszustand parallel zu einer
Schwerkraftrichtung ausgerichtet ist. Bevorzugt weist der Rotor eine Haupterstreckungs-
richtung auf, die in dem Betriebszustand senkrecht zu einer Schwerkraftrichtung ausge-
richtet ist. Hierdurch kann insbesondere eine einfache Zerkleinerung von Material erreicht
werden. Vorteilhaft kann ein Wechsel und/oder eine Inbetriebnahme des Anbaugerats zu
einer Zerkleinerung von Material schnell und einfach durchgefiihrt werden.

Die Erfindung geht ferner aus von einem Verfahren zum Betrieb eines Anbaugerats mit
zumindest einer Funktionseinheit, welche von einem Tragerfahrzeug mit Energie versorgt

wird.

Es wird vorgeschlagen, dass zumindest ein Grenzwert eines Betriebsparameters der
Funktionseinheit automatisch gesteuert und/oder geregelt wird, wodurch vorteilhaft eine
einfache und/oder schnelle Inbetriebnahme erreicht werden kann. Vorteilhaft kdnnen ma-
nuelle Vorgange und/oder Fachpersonal zu einer Einstellung und/oder Regelung des
Grenzwerts entfallen, wodurch insbesondere Kosten eingespart werden kénnen. Beson-
ders vorteilhaft kann ein Wechsel und/oder eine Inbetriebnahme des Anbaugerats
und/oder Tragerfahrzeugs schnell und einfach durchgefiihrt werden. Zudem kann das
Anbaugerat mit optimalen Einstellungen zur Erzielung einer Leistungsoptimierung betrie-

ben werden.

Weitere Vorteile ergeben sich aus der folgenden Zeichnungsbeschreibung. In der Zeich-
nung sind zwei Ausfihrungsbeispiele der Erfindung dargestellt. Die Zeichnungen, die Be-
schreibung und die Anspriiche enthalten zahlreiche Merkmale in Kombination. Der Fach-
mann wird die Merkmale zweckmaBigerweise auch einzeln betrachten und zu sinnvollen

weiteren Kombinationen zusammenfassen.
Es zeigen:

Fig. 1 ein System mit einem Tr&gerfahrzeug und einem Anbaugerat in einer
schematischen Darstellung,
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Fig. 2 einen Teil des Anbaugeréts in einer naheren, schematischen Darstel-
lung,
Fig. 3 ein schematisches Verlaufsdiagramm eines Verfahrens zu einem Be-

trieb des Anbaugeréts und
Fig. 4 einen Teil eines weiteren Anbaugerats in einer ndheren schematischen

Darstellung.

Fig. 1 zeigt ein System 34a mit einem Tragerfahrzeug 10 und einem Anbaugerat 12a. Das
Tragerfahrzeug 10 ist als ein Raupenfahrzeug ausgebildet. Alternativ kénnte das Trager-
fahrzeug 10 jedoch auch als jedes beliebige, dem Fachmann als sinnvoll erscheinende,
Fahrzeug ausgebildet sein, beispielsweise als ein Traktor, ein Bagger, ein Kompaktlader
oder als ein Radlader. Das Anbaugeréat 12a ist an dem Tragerfahrzeug 10 angeordnet.
Das Anbaugerat 12a ist als ein Mulcher ausgebildet. Alternativ kénnte das Anbaugerat
12a auch als eine Frése, insbesondere eine Schneefrése, Stockfrase oder Rodefrase,
ausgebildet sein. Das Anbaugerat 12a ist zu einer Verwendung mit einer Vielzahl von
Tragerfahrzeugen, insbesondere einer Vielzahl von Arten von Tragerfahrzeugen und ins-
besondere auch mit dem Trégerfahrzeug 10 vorgesehen. Das Tragerfahrzeug 10 weist
eine Lagereinheit 62 auf. Die Lagereinheit 62 kooperiert in einem montierten Zustand mit
korrespondierenden Lagermitteln (nicht dargestellt) des Anbaugerats 12a. Die korrespon-
dierenden Lagermittel des Anbaugerats 12a kénnen mit weiteren Lagereinheiten (nicht
dargestellt) einer Vielzahl von Arten von Trégerfahrzeugen kooperieren.

Ein Teil des Anbaugerats 12a ist in Fig. 2 ndher dargestellt. Das Anbaugeréat 12a weist
eine Funktionseinheit 14a auf. Die Funktionseinheit 14a weist eine Zerkleinerungseinheit
32a auf. Die Zerkleinerungseinheit 32a weist einen Rotor 54a auf. Die Zerkleinerungsein-
heit 32a weist eine Vielzahl von Schneidwerkzeugen 38a auf. Die Schneidwerkzeuge 38a
sind an dem Rotor 54a angeordnet. Die Schneidwerkzeuge 38a sind zueinander identisch
ausgebildet, weshalb in den Figuren nur eines der Schneidwerkzeuge 38a mit einem Be-

zugszeichen versehen ist.

Die Funktionseinheit 14a weist einen Axialkolbenverstellmotor 28a zu einem Antrieb des
Rotors 54a auf. Der Axialkolbenverstellmotor 28a wandelt eine hydraulische Energie in
eine mechanische Energie um. Der Axialkolbenverstellmotor 28a weist eine Rotoreinheit
(nicht dargestellt) auf. Die Rotoreinheit ist innerhalb eines Innenraums (nicht dargestellt)
des Axialkolbenverstellmotors 28a angeordnet. Der Innenraum dient einer Aufnahme von
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Hydraulikflissigkeit, welche die hydraulische Energie an die Rotoreinheit Ubertragt. Die
mechanische Energie erzeugt ein Drehmoment der Rotoreinheit. Der Axialkolbenverstell-
motor 28a Ubertragt das Drehmoment lber eine Energielibertragungseinheit 40a, und
zwar insbesondere einen Riementrieb, an den Rotor 54a.

Die Funktionseinheit 14a ist zu einer Energieversorgung durch das Tragerfahrzeug 10
vorgesehen. Das Tragerfahrzeug 10 weist eine Versorgungseinheit 36a auf. Die Versor-
gungseinheit 36a ist zu einer Versorgung der Funktionseinheit 14a mit Energie vorgese-
hen. Die Versorgungseinheit 36a weist eine Hydraulikpumpe auf. Die Hydraulikpumpe
kénnte als eine elekirisch angetriebene Hydraulikpumpe ausgebildet sein. Alternativ kénn-
te die Versorgungseinheit 36a eine verbrennungsgetriebene Hydraulikpumpe aufweisen.
Das Tragerfahrzeug 10 weist eine Verbindungseinheit 46a auf. Die Verbindungseinheit
46a ist dazu vorgesehen, eine Energielibertragung von der Hydraulikpumpe zu dem An-
baugerat 12a bereitzustellen. Die Verbindungseinheit 46a weist mehrere Schlduche 56a
auf. Die Schlduche 56a sind zueinander identisch ausgebildet, weshalb in den Figuren nur
einer der Schlauche 56a ein Bezugszeichen erhalt. Die Schlduche 56a stellen eine Abfuhr
und eine Zufuhr der Hydraulikfliissigkeit bereit. Die Flussrichtung der Hydraulikflissigkeit
innerhalb der Schlduche 56a ist durch Pfeile dargestellt.

Das Anbaugerat 12a weist eine Verstelleinheit 44a auf. Die Verstelleinheit 44a dient einer
Einstellung eines minimalen Schluckvolumens des Axialkolbenverstellmotors 28a. Die
Verstelleinheit 44a dient einer Einstellung eines maximalen Schluckvolumens des Axial-
kolbenverstellmotors 28a. Die Verstelleinheit 44a weist zu einer Anderung des minimalen
und/oder maximalen Schluckvolumens ein Magnetventil auf. Bei einer Offnung und
SchlieBung des Magnetventils verringert oder erhéht sich ein Volumen des Innenraums
des Axialkolbenverstellmotors 28a. Das Anbaugerat 12a weist eine Durchlasseinheit 58a
auf. Die Durchlasseinheit 58a dient einer Einstellung eines Schluckvolumens des Axial-
kolbenverstellmotors 28a. Die Durchlasseinheit 58a kann beispielsweise ein weiteres
Magnetventil und/oder eine Magnetklappe aufweisen. Die Verstelleinheit 44a und die
Durchlasseinheit 58a weisen jeweils eine Motoreinheit (nicht dargestellt) auf. Die Mo-
toreinheiten kénnen beispielsweise Elektromagneten aufweisen. Die Elektromagneten
stellen ein Offnen und SchlieBen der Magnetventile und/oder der Magnetklappe bereit.

Das Anbaugerat 12a weist eine Steuereinheit 16a auf. Die Steuereinheit 16a steuert in

zumindest einem Betriebszustand zumindest einen Grenzwert eines Betriebsparameters
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der Funktionseinheit 14a. Die Steuereinheit 16a steuert den Grenzwert in dem Betriebs-
zustand automatisch. Der Betriebsparameter ist als ein Schluckvolumen des Anbaugeréts
12a ausgebildet. Der Grenzwert ist als das minimale Schluckvolumen ausgebildet. Die
Steuereinheit 16a steuert einen weiteren Grenzwert in dem Betriebszustand automatisch.

Der weitere Grenzwert ist als das maximale Schluckvolumen ausgebildet.

Die Steuereinheit 16a steuert den Grenzwert und den weiteren Grenzwert des Betriebspa-
rameters der Funktionseinheit 14a elektrisch. Die Steuereinheit 16a regelt den Betriebs-
parameter der Funktionseinheit 14a elektrisch. Die Steuereinheit 16a ist durch eine Uber-
tragungseinheit 52a mit der zweiten Verstelleinheit 44a verbunden. Die Ubertragungsein-
heit 52a ist als eine Datenleitung ausgebildet. Im Folgenden genannte weitere Ubertra-
gungseinheiten sind identisch zu der Ubertragungseinheit 52a ausgebildet, weshalb auf

eine nihere Beschreibung der weiteren Ubertragungseinheiten verzichtet wird.

Das Anbaugerat 12a weist eine funktionseinheitszugeordnete Sensoreinheit 20a auf. Die
Sensoreinheit 20a dient einer Erfassung eines Werts einer Drehzahl des Rotors 54a. Die
Sensoreinheit 20a stellt den Wert der Steuereinheit 16a zu einer Verarbeitung bereit. Die
Sensoreinheit 20a ist durch eine weitere Ubertragungseinheit 52a mit der Steuereinheit
16a verbunden. Die Sensoreinheit 20a weist eine Drehzahlerfassungseinheit 24a auf. Die
Drehzahlerfassungseinheit 24a weist eine Lichtschranke auf. Alternativ und/oder zuséatz-
lich kénnte die Drehzahlerfassungseinheit 24a ein Mikrofon und/oder einen Vibrations-
sensor und/oder einen Beschleunigungssensor aufweisen. Die Sensoreinheit 20a ist in
einem Nahbereich des Rotors 54a angeordnet. Die Sensoreinheit 20a misst die Drehzahl
des Rotors 54a. Alternativ kénnte die Sensoreinheit 20a in einem Nahbereich der Ener-
gietbertragungseinheit 40a angeordnet sein und zu einer Ermittlung der Drehzahl des
Rotors 54a eine weitere Drehzahl des Axialkolbenverstellmotors 28a messen. Alternativ
kénnte die Sensoreinheit 20a einstlickig mit dem Axialkolbenverstellmotor 28a ausgestal-
tet sein.

Das Anbaugerat 12a weist eine tragerfahrzeugzugeordnete weitere Sensoreinheit 22a
auf. Die weitere Sensoreinheit 22a dient einer Erfassung eines Werts eines Eingangs-
drucks des Tragerfahrzeugs 10. Die weitere Sensoreinheit 22a stellt den Wert der Steuer-
einheit 16a zu einer Verarbeitung bereit. Die weitere Sensoreinheit 22a ist durch eine wei-
tere Ubertragungseinheit 52a mit der Steuereinheit 16a verbunden. Die weitere Sen-
soreinheit 22a weist eine Druckerfassungseinheit 26a auf. Die Druckerfassungseinheit
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26a weist einen piezoelektrischen Drucksensor auf. Alternativ und/oder zusatzlich kénnte
die Druckerfassungseinheit 26a ein gewickeltes Federelement und/oder einen Deh-
nungsmessstreifen aufweisen. Die weitere Sensoreinheit 22a ist in einem Nahbereich der
Verbindungseinheit 46a angeordnet.

Die Steuereinheit 16a steuert den Grenzwert und den weiteren Grenzwert des Betriebspa-
rameters der Funktionseinheit 14a auf einen Sollwert und einen weiteren Sollwert. Der
Sollwert und der weitere Sollwert sind durch die Drehzahl des Rotors 54a und den Ein-
gangsdruck des Tragerfahrzeugs 10 definiert. Der Sollwert ist als ein minimales Schluck-
volumen ausgebildet, welches in einem belastungsfreien Zustand des Anbaugeréts 12a
eine vordefinierte Nenndrehzahl des Rotors 54a erzeugt. Der weitere Sollwert ist als ein
maximales Schluckvolumen ausgebildet, bei dessen Uberschreitung eine Beschadigung
des Axialkolbenverstellmotors 28a erfolgen wiirde. Die Steuereinheit 16a weist einen Al-
gorithmus auf, welcher unter Verwendung der Drehzahl und des Eingangsdrucks des
Tragerfahrzeugs 10 den Sollwert und den weiteren Sollwert ermittelt.

Die Steuereinheit 16a steuert durch eine Steuerung des Grenzwerts des Betriebsparame-
ters der Funktionseinheit 14a einen weiteren Betriebsparameter der Funktionseinheit 14a.
Der weitere Betriebsparameter ist als eine Leistung der Funktionseinheit 14a ausgestaltet.
Der weitere Betriebsparameter ist von dem Betriebsparameter, der Drehzahl und dem
Eingangsdruck abhangig. Der Algorithmus ermittelt unter Verwendung der Drehzahl, des
Eingangsdrucks und des Betriebsparameters einen Maximalwert des weiteren Betriebspa-
rameters. Die Steuereinheit 16 regelt den Betriebsparameter auf einen Wert, welcher den

weiteren Betriebsparameter maximiert.

In Fig. 3 ist ein schematisches Verlaufsdiagramm eines Verfahrens zu einem Betrieb des
Anbaugerats 12a dargestellt. In einem Aktivierungsschritt 100a wird das Tragerfahrzeug
10 und das Anbaugerét 12a in den Betriebszustand tberfiihrt. In einem Messschritt 110a
ermittelt die weitere Sensoreinheit 22a einen Wert des Eingangsdrucks des Tragerfahr-
zeugs 10. Die weitere Sensoreinheit 22a tibertragt den Wert tiber die Ubertragungseinheit
52a an die Steuereinheit 16a. Die Steuereinheit 16a ermittelt unter Verwendung des
Werts des Eingangsdrucks den weiteren Sollwert des maximalen Schluckvolumens. Die
Steuereinheit 16a weist eine Speichereinheit (nicht dargestellt) auf. Die Speichereinheit ist
als ein gangiges elektronisches Speichermedium ausgebildet. Die Steuereinheit 16a spei-
chert den weiteren Sollwert des maximalen Schluckvolumens durch die Speichereinheit.
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Der Messschritt 110a folgt hierbei auf den Aktivierungsschritt 100a. Nach dem Messschritt
110a und wahrend des Betriebs des Anbaugerats 12a ermittelt die weitere Sensoreinheit
22a weiterhin den Wert des Eingangsdrucks und Ubertragt diesen an die Steuereinheit
16a. In einem Stellschritt 120a steuert die Steuereinheit 16a die Verstelleinheit 44a. Die
Steuereinheit 16a 6ffnet oder schlieBt das Magnetventil der Verstelleinheit 44a durch eine
Steuerung des Elektromagnets der Verstelleinheit 44a. Die Steuereinheit 16a steuert das
maximale Schluckvolumen automatisch auf den weiteren Sollwert. Der Stellschritt 120a
folgt hierbei auf den Messschritt 110a. Die Steuereinheit 16a (iberwacht nach dem Stell-
schritt 120a das maximale Schluckvolumen. Bei einer Anderung des Werts des Ein-
gangsdrucks ermittelt die Steuereinheit 16a unter Verwendung des neuen Werts des Ein-
gangsdrucks einen neuen weiteren Sollwert und wiederholt den Stellschritt 120a.

In einem weiteren Messschritt 130a wird das Schluckvolumen des Axialkolbenverstellmo-
tors 28a von dem maximalen Schluckvolumen aus stetig gesenkt. Die Steuereinheit 16a
regelt die Durchlasseinheit 58a zu einer Regelung des Schluckvolumens automatisch. Die
Steuereinheit 16a schlieB3t das Magnetventil und/oder die Magnetklappe der Durchlass-
einheit 58a durch eine Regelung der Motoreinheit der Durchlasseinheit 58a. Wahrend
eines Senkens des Schluckvolumens steigt die Drehzahl des Rotors 54a an. Die erste
Sensoreinheit 20a ermittelt wahrend eines Senkens des Schluckvolumens einen Wert der
Drehzahl des Rotors 54a. Die erste Sensoreinheit 20a ibertragt den Wert (iber die Uber-
tragungseinheit 52a an die Steuereinheit 16a. Die Steuereinheit 16a liberwacht den Wert
automatisch. Wenn der Wert eine vordefinierte Nenndrehzahl erreicht, stoppt die Steuer-
einheit 16a das Senken des Schluckvolumens. Der Wert ist als der Sollwert des minima-
len Schluckvolumens ausgebildet. Die Steuereinheit 16a speichert den Sollwert des mini-
malen Schluckvolumens durch die Speichereinheit. Bei einer Anderung des minimalen
Schluckvolumens und/oder des maximalen Schluckvolumens, beispielsweise durch eine
Verwendung des Anbaugerats 12a mit einem weiteren Tragerfahrzeug (nicht dargestellt),
welches von dem Tragerfahrzeug 10 verschieden ist, kann die Steuereinheit 16a bei ei-
nem erneuten Montieren des Anbaugerats 12a an das Tragerfahrzeug 10 den gespeicher-
ten Sollwert und/oder weiteren Sollwert verwenden. Die Messschritte 110a, 130a entfallen
in diesem Fall. Der weitere Messschritt 130a folgt auf den Stellschritt 120a. Nach dem
weiteren Messschritt 130a und wéhrend des Betriebs des Anbaugerats 12a ermittelt die
Sensoreinheit 20a weiterhin den Wert der Drehzahl und Ubertrégt diesen an die Steuer-
einheit 16a. In einem weiteren Stellschritt 140a steuert die Steuereinheit 16a die Verstel-
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leinheit 44a. Die Steuereinheit 16a 6ffnet oder schlieBt das Magnetventil der Verstellein-
heit 44a durch eine Steuerung des Elektromagnets der Verstelleinheit 44a. Die Steuerein-
heit 16a steuert das minimale Schluckvolumen des Axialkolbenverstellmotors 28a auto-
matisch auf das momentane Schluckvolumen. Der weitere Stellschritt 140a folgt auf den
Messschritt 110a oder auf den Aktivierungsschritt 100a im Fall eines bereits vorhandenen
Sollwerts. Die Steuereinheit 16a Uberwacht nach dem weiteren Stellschritt 140a das mi-
nimale Schluckvolumen. Bei einer Anderung des Werts des Eingangsdrucks ermittelt die
Steuereinheit 16a unter Verwendung des neuen Werts des Eingangsdrucks einen neuen
Sollwert und wiederholt den weiteren Stellschritt 140a.

In einem Regelschritt 150a ermittelt die Steuereinheit 16a unter Verwendung des Werts
der Drehzahl des Rotors 54a und dem Wert des Eingangsdrucks des Tragerfahrzeugs 10
einen Optimalwert des Schluckvolumens. Der Wert des Eingangsdrucks des Tragerfahr-
zeugs 10 wird von der weiteren Sensoreinheit 22a ermittelt und durch die Ubertragungs-
einheit 52a an die Steuereinheit 16a Ubertragen. Der Optimalwert ist ein Wert des
Schluckvolumens, bei dem eine Leistung der Funktionseinheit 14a maximal ist. Die Steu-
ereinheit 16a regelt das Schluckvolumen auf den Optimalwert. Die Steuereinheit 16a 6ff-
net oder schlieBt das Magnetventil und/oder die Magnetklappe der Durchlasseinheit 58a
durch eine Regelung des Elekiromagnets der Durchlasseinheit 58a. Die Steuereinheit 16a
regelt die Leistung der Funktionseinheit 14a auf einen Maximalwert. Die Steuereinheit 16a
iiberwacht nach dem Regelschritt 150a das Schluckvolumen. Bei einer Anderung der von
den Sensoreinheiten 20a, 22a Ubermittelten Werte wiederholt die Steuereinheit 16a den
Regelschritt 150a. Der Regelschritt 150a folgt hierbei auf den weiteren Stellschritt 140a.In
Fig. 4 ist ein weiteres Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung gezeigt. Die nachfolgenden Be-
schreibungen und die Zeichnungen beschranken sich im Wesentlichen auf die Unter-
schiede zwischen den Ausflihrungsbeispielen, wobei beziiglich gleich bezeichneter Ver-
fahrensschritte und beziglich gleich bleibender Bauteile, insbesondere in Bezug auf Ver-
fahrensschritte und/oder Bauteile mit gleichen Bezugszeichen, grundsatzlich auch auf die
Zeichnungen und/oder die Beschreibung der anderen Ausfiihrungsbeispiele, insbesonde-
re der Fig. 1 bis 3, verwiesen werden kann. Zur Unterscheidung der Ausfihrungsbeispiele
ist der Buchstabe a den Bezugszeichen des Ausfiihrungsbeispiels in den Figuren 1 bis 3
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nachgestellt. In dem Ausflihrungsbeispiel der Fig. 4 ist der Buchstabe a durch den Buch-
staben b ersetzt.

Fig. 4 zeigt einen Teil eines weiteren Anbaugerats 12b. Das weitere Anbaugerat 12b ist
zu einer Verwendung mit einer Vielzahl von Tragerfahrzeugen, insbesondere einer Viel-
zahl von Arten von Tragerfahrzeugen und insbesondere auch mit dem Tragerfahrzeug 10
vorgesehen. Das weitere Anbaugerat 12b weist anstatt des Axialkolbenverstellmotors 28a
einen Elektromotor 30b auf. Der Elektromotor 30b weist einen Magnetrotor 50b auf. Der
Elektromotor 30b weist einen Stator 48b auf. Eine weitere Steuereinheit 16b steuert einen
elektrischen Grenzwert eines Betriebsparameters des weiteren Anbaugerats 12b. Der
Betriebsparameter ist als ein elekirischer Strom ausgebildet. Alternativ kénnte der Be-
triebsparameter als eine elektrische Spannung und/oder eine elektrische Leistung ausge-
bildet sein. Der elektrische Grenzwert ist als ein maximaler, an eine Funktionseinheit 14b
gelieferter, Strom ausgebildet. Der elektrische Grenzwert weist einen Schwellwert auf. Bei
einem Uberschreiten des Schwellwerts kann es zu einer Beschadigung des Elektromotors
30b kommen. Der elektrische Grenzwert ist insbesondere abhéngig von einer von einer
Versorgungseinheit 36b bereitgestellten Spannung und von einem maximal von der Ver-
sorgungseinheit 36b bereitgestellten Strom.

Eine Verbindungseinheit 46b ist als eine elekirische Leitung ausgebildet. Eine Sensorein-
heit 22b weist eine Stromerfassungseinheit 18b auf. Die Stromerfassungseinheit 18b
weist einen Spannungssensor auf. Der Spannungssensor greift eine Spannung der Ver-
bindungseinheit 46b ab. Die Stromerfassungseinheit 18b weist einen Stromsensor auf.
Der Stromsensor ist zwischen der Verbindungseinheit 46b und dem Elektromotor 30b
geschaltet. Die weitere Sensoreinheit 22b ermittelt den maximalen von der Versorgungs-
einheit 36b bereitgestellten Strom. Die weitere Sensoreinheit 22b ermittelt die von der
weiteren Versorgungseinheit 36b bereitgestellie Spannung. Die Steuereinheit 16b ist
durch die Ubertragungseinheit 52b mit dem Elektromotor 30b verbunden. Die Steuerein-
heit 16b weist eine Pulsweitenmodulationsfunktion auf. Die Steuereinheit 16b ermittelt
unter Verwendung des maximal von der Versorgungseinheit 36b bereitgestellten Stroms,
der von der Versorgungseinheit 36b bereitgestellten Spannung und dem Schwellwert ei-
nen Sollwert der Pulsweite. Die Steuereinheit 16b steuert die Pulsweite auf den Sollwert.
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Patentanspriche

Anbaugerat (12a-b), insbesondere Frase und/oder Mulcher, zur Verwendung mit
einem Tragerfahrzeug (10), mit zumindest einer Funktionseinheit (14a-b), welche
zu einer Energieversorgung durch das Tragerfahrzeug (10) vorgesehen ist, ge-
kennzeichnet durch zumindest eine Steuereinheit (16a-b), welche in zumindest
einem Betriebszustand zumindest einen Grenzwert eines Betriebsparameters der

Funktionseinheit (14a-b) automatisch steuert und/oder regelt.

Anbaugerat (12a-b) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die
Steuereinheit (16a-b) den Grenzwert des Betriebsparameters der Funktionsein-
heit (14a-b) und/oder den Betriebsparameter der Funktionseinheit (14a-b) in dem
Betriebszustand elektrisch steuert und/oder regelt.

Anbaugerat (12a-b) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuereinheit (16a-b) in dem Betriebszustand den Grenzwert des Betriebspa-
rameters der Funktionseinheit (14a-b) auf einen Sollwert steuert und/oder regelt.

Anbaugerat (12a-b) nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, dass die
Steuereinheit (16a-b) in dem Betriebszustand durch eine Steuerung und/oder
Regelung des Grenzwerts des Betriebsparameters der Funktionseinheit (14a-b)
einen weiteren Betriebsparameter der Funktionseinheit (14a-b) steuert und/oder
regelt.

Anbaugerat (12a-b) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, gekennzeich-
net durch zumindest eine Sensoreinheit (20a-b) zur Erfassung zumindest eines
Werts zumindest eines Betriebsparameters der Funktionseinheit (14a-b), wobei
die Sensoreinheit (20a-b) in dem Betriebszustand diesen Wert der Steuereinheit
(16a-b) zu einer Verarbeitung bereitstellt.
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Anbaugerat (12a-b) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, gekennzeich-
net durch zumindest eine Sensoreinheit (22a-b) zur Erfassung zumindest eines
Werts zumindest eines Betriebsparameters des Tragerfahrzeugs (10), wobei die
Sensoreinheit (22a-b) in dem Betriebszustand diesen Wert der Steuereinheit
(16a-b) zu einer Verarbeitung bereitstellt.

Anbaugerat (12a-b) nach Anspruch 5 oder 6, dadurch gekennzeichnet, dass
die Sensoreinheit (20a-b) eine Drehzahlerfassungseinheit (24a-b) aufweist.

Anbaugerat (12a) nach einem der Anspriche 5 bis 7, dadurch gekennzeichnet,
dass die Sensoreinheit (22a) eine Druckerfassungseinheit (26a) aufweist.

Anbaugerat (12a) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Funktionseinheit (14a) zumindest einen Axialkolbenver-
stellmotor (28a) aufweist.

Anbaugerat (12a) nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass der
Grenzwert des Betriebsparameters der Funktionseinheit (14a) ein minimales oder
maximales Schluckvolumen des Axialkolbenverstellmotors (28a) ist.

Anbaugerat (12b) nach einem der Anspriche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet,
dass die Funktionseinheit (14b) zumindest einen Elektromotor (30b) aufweist
und der Grenzwert des Betriebsparameters der Funktionseinheit (14b) ein
elektrischer Grenzwert ist.

Anbaugerat (12a-b) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Funktionseinheit (14a-b) zumindest eine Zerkleine-
rungseinheit (32a-b) aufweist.

System (34a) mit zumindest einem Anbaugerét (12a-b) nach einem der vorher-
gehenden Anspriche und dem Tragerfahrzeug (10).
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Verfahren zum Betrieb eines Anbaugerats (12a-b), insbesondere nach einem der
Anspriche 1 bis 12, mit zumindest einer Funktionseinheit (14a-b), welche von ei-
nem Tragerfahrzeug (10) mit Energie versorgt wird, dadurch gekennzeichnet,
dass zumindest ein Grenzwert eines Betriebsparameters der Funktionseinheit

(14a-b) automatisch gesteuert und/oder geregelt wird.
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