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(57) Die Erfindung betrifft ein Mullsammelfahrzeug
mit seitlich angebrachter Hubkippvorrichtung zur Auf-
nahme eines Mullbehélters Gber eine Aufnahmevorrich-
tung, wobei die Hubkippvorrichtung mit der
Aufnahmevorrichtung vom Fahrzeug weg seitlich aus-
fahrbar ist, gegentiber dem Fahrzeug anhebbar ist und
in Fahrzeuglangsrichtung verfahrbar ist. Effindungsge-
maB wird im Bereich der Aufnahmevorrichtung ein
erster Sensor angeordnet, Uber den mittels eines aus-
gesandten geblindelten Sensorstrahles die Positionie-
rung eines Mdallbehalters in Fahrzeuglangsrichtung
durch Abtasten der GefaBauBenkante erfaBbar ist. Ein
zweiter Sensor ist im Bereich der Aufnahmeeinrichtung
angeordnet, Uber den die Entfernung des Mullbehélters
ermittelbar ist.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Millsammelfahrzeug
mit seitlich angebrachter Hubkippvorrichtung zur Auf-
nahme eines Mullbehélters Gber eine Aufnahmevorrich-
tung, wobei die Hubkippvorrichtung mit der
Aufnahmevorrichtung vom Fahrzeug weg seitlich aus-
fahrbar ist (X-Richtung), gegenlber dem Fahrzeug
anhebbar ist (Y-Richtung) und in Fahrzeuglangsrichtung
verfahrbar ist (Z-Richtung).

[0002] Grundsatzlich sind derartige Mullsammelfahr-
zeuge mit seitlich angebrachter Hubkippvorrichtung
bereits aus der EP 0 463 386 A bekannt. Diese soge-
nannten Seitenlader haben sich neben den herkémmli-
chen Heckladern in den letzten Jahren am Markt
etabliert. Der Fahrer des Mullsammelfahrzeuges ist bei
diesen Seitenladem gleichzeitig auch der Lader. Durch
einen sogenannten Joystick in Reichweite des Fahrers
wird hierbei die seitlich am Fahrzeug montierte Hub-
kippvorrichtung gesteuert. Im einzelnen muB bei der
Steuerung der Hubkippvorrichtung vom Fahrer folgen-
der Verfahrensablauf eingehalten werden:

[0003] Das Millsammelfahrzeug soll so nahe wie
méglich an den Mullbehélter gefahren werden, so daB
die Hubkippvorrichtung vor dem Miillbehélter steht.
AnschlieBend wird der Joystick vom Fahrer nach rechts
gedrtickt, um die Schuttungseinrichtung auf ca. 15-25
cm an den Mullbehalter heranzufithren. Der Joystick
muB dann nach hinten gezogen werden, um die Hub-
kippvorrichtung anzuheben. Wenn sich die Aufnahme-
vorrichtung an der Hubkippvorrichtung der Kante des
Miillbehalters nahert, kann die Hubkippvorrichtung Gber
einen entsprechenden Kippschalter, der auf dem Joy-
stick angeordnet ist, zentriert werden. Wenn die Hub-
kippvorrichtung den Mullbehalter erfaBt hat, wird der
Joystick in Riickwartsposition gehalten, bis der Mllbe-
halter soweit vom Boden abgehoben ist, um ein Einfah-
ren der Hubkippvorrichtung ohne Bodenkontaki zu
ermoglichen. Der Joystick wird dann nach links
gedrtickt, um die Schuttungseinrichtung mit dem Muill-
behalter einzufahren. Gleichzeitig wird die Schuttungs-
einrichtung in Mittellage zum Schutttrichter gefahren.
Der Joystick wird dann nach hinten gezogen, um den
Mullbehalter anzuheben und in den Trichter zu entlee-
ren. Der Joystick wird anschlieBend nach vorne
gedrickt, um den Mullbehalter kurz vor dem Boden
abzusenken. Dabei muB3 der Trichterbereich aufmerk-
sam beobachtet werden, um sicherzustellen, daB der
Miillbehalter vollstandig entleert ist. Der Joystick muB3
dann nach rechts gedriickt werden, um die Hubkippvor-
richtung auszufahren und somit den Millbehalter
zurtickzutransportieren. AnschlieBend wird der Joystick
nach vorne gedriickt, um den Mullbehalter auf den
Boden zu senken. SchlieBlich wird der Joystick nach
links gedrtickt, um die Schuttungseinrichtung einzufah-
ren.

[0004] Diese manuelle Steuerung der Hubkippvorrich-
tung ist vergleichsweise aufwendig und erfordert eine
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hohe Aufmerksamkeit und auch Geschicklichkeit des
Bedieners. Es ist daher wiinschenswert, bei einem
Millsammelfahrzeug der gattungsgeméBen Art, das
Aufnehmen und Entleeren sowie Absetzen des Mallbe-
hélters zu automatisieren.

[0005] GemaB der EP 388 618 A2 ist bereits ein
System zur Bestimmung der Lage eines Mullbehalters
mit Hilfe eines videooptischen Sensors bekannt. Mit
dieser Anordnung sollte auch bereits die Lage eines
Mullbehalters erfaBt werden, damit er automatisch tber
eine entsprechende Hubkippvorrichtung aufgenommen
werden kann. Hierzu muBten die Mullbehalter allerdings
mit entsprechenden retroreflektierenden Marken verse-
hen werden. Das bedingt eine Sonderausrtstung der
Miillbehalter. Dariiber hinaus kdnnen die entsprechen-
den retroreflektierenden Marken verschmutzen und
dadurch funktionsunttichtig werden.

[0006] Aufgabe der Efindung ist es daher, ein Mdill-
sammelfahrzeug der gattungsgeméaBen Art derart wei-
terzubilden, daB es Uber eine Hubkippvorrichtung
entsprechend zu entleerende Mullbehalter erfassen,
entleeren und wieder absetzen kann, wobei die Miillbe-
hélter keiner besonderen Anpassung beddrfen.

[0007] Erindungsgeman wird diese Aufgabe ausge-
hend von einem Millsammelfahrzeug gemaB dem
Oberbegriff des Anspruchs 1 durch die zusatzlichen
kennzeichnenden Merkmale des Anspruchs 1 gelést.
[0008] Demnach ist im Bereich der Aufnahmevorrich-
tung ein erster Sensor angeordnet , (iber den mittels
eines ausgesandten geblindelten Sensorstrahles, die
Positionierung einer Miilltonne in Fahrzeuglangsrich-
tung durch Abtasten der GefaBauBenkante erfaBbar ist
und daB ein zweiter Sensor im Bereich der Aufnahme-
einrichtung angeordnet ist, Giber den die Entfernung des
Milllbehalters ermittelbar ist. Mit dem erfindungs-
geméaBen Millsammelfahrzeug wird das Aufnehmen
der Millbehalter deutlich erleichtert. Der Fahrer des
Mullsammelfahrzeugs fahrt mittels Gblicher Methoden,
beispielsweise durch Abschétzen bzw. Anfahren Uber
eine Kamera mit Markierungen den zu entleerenden
Maullbehalter derart in L&ngsrichtung zum Fahrzeug (Z-
Richtung) an, daB es in den Erfassungsbereich der
Hubkippvorrichtung kommt.

[0009] AnschlieBend kann er Gber einen Impuls, bei-
spielsweise einen Taster, den Aufnahmevorgang star-
ten. Dieser lauft nun Uber die Sensorik und zugehérige
Regelung sowie Microprozessorsteuerung automatisch
ab. Der Kempunkt der Steuerung und der Automatik ist
die erfindungsgemaBe kombinierte Sensorik, die das
MullgefaB, d.h. insbesondere die AuBenkanten des
MullgefaBes, zunachst mit einem geblndelten Strahl
abtastet und nach entsprechendem Erfassen der
AuBenkante mit einem zweiten Sensor die Frontseite
des MullgefaBes abtastet, um die Entfernung festzustel-
len. Die Sensoren sind im Bereich der Aufnahmevor-
richtung, vorzugsweise sogar unmittelbar an der
Aufnahmevorrichtung der Hubkippvorrichtung angeord-
net.
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[0010] Die Signale der Sensoren werden von Steue-
rungseinheiten bearbeitet und Gber einen Regelvor-
gang werden die drei Achsen, d.h. die X-, Y- und Z-
Achse gesteuert, bis die Aufnahmevorrichtung, also
beispielsweise ein Aufnahmekamm in die entspre-
chende Aufnahmetasche des Mullbehalters einfadelt.
GemaB einer speziellen Regelung bzw. einer speziell
abzufahrenden Regelkurve kann die Endanndherung
der Aufnahmevorrichtung an die Frontseite des Miilige-
faBes erleichtert werden.

[0011] Die Funktion des Anhebens der Hubkippvor-
richtung geschieht normalerweise iber eine Kreisbahn
bedingt durch die Kinematik. Bei gleichzeitigem Uber-
steuern durch die Funktion "Ausleger einfahren” fahrt
der Kamm senkrecht nach oben mit geringem Abstand
zur Millbehalterstirnwand in die Aufnahmetaschen des
Mullbehélters. AnschlieBend erfolgt das Verriegeln des
Mullbehélters, Einfahren des Auslegers, Heben der
Hubkippvorrichtung bis in die Kippstellung, Entleeren
des Mullbehalters, Zurtickschwenken des Miillbehélters
und Absetzen in bekannter Weise.

[0012] Vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung
werden in den sich an den Hauptanspruch anschlieBen-
den Unteranspriichen im einzelnen wiedergegeben.
Demnach kann der erste Sensor ein gebundelter opti-
scher Sensor, vorzugsweise ein Infrarotsensor sein.
Uber diesen gebiindelten optischen Sensor 148t sich
besonders ginstig die Kante des aufzunehmenden
Mullbehalters erfassen. Der Aufbau dieses geblindelten
optischen Sensors ist an sich im Stand der Technik
bekannt.

[0013] Der zweite Sensor ist ein breitstreuender Ultra-
schallsensor zur Aufnahme der Entfernung.

[0014] Als Aufnahmevorrichtung kann vorzugsweise
eine Kammaufnahme vorgesehen sein, die in einem
festen Abstandsverhdlinis zur abgetasteten AuBen-
kante des Mdllbehalters an der Hubkippvorrichtung
angeordnet ist. Hierdurch a8t sich durch entsprechen-
des Erfassen der AuBenkante die Kammaufnahme in
einfacher Art und Weise in die entsprechende Aufnah-
metasche des Mullbehélters einfahren.

[0015] Besonders vorteilhaft ist ein zusatzliches MeB-
system integriert, Gber das der entleerte Mullbehalter
wieder an die urspringliche Position, von der er aufge-
nommen worden ist, zuriickstellbar ist. Dabei kann das
MeBsystem eine Auswerteeinrichtung beinhalten, die
die Anfangsentfernung des zweiten Sensors zum Muill-
gefaB (X-Richtung) auswerten kann. Weiterhin kann ein
dritter Sensor vorgesehen sein, der die in Fahrzeug-
langsrichtung Uberfahrene Entfernung der Aufnahme-
einrichtung (Z-Richtung) mift, wobei hier auch eine
Auswerteeinrichtung vorzusehen ist, die diese aufge-
nommene Entfernung auswerten kann.

[0016] Durch diese Sensorik kann der Millbehalter
wieder in seiner urspringlichen Aufnahmeposition
abgesetzt werden, ohne dafB an dem Miillsammelfahr-
zeug aufwendige Wegaufnehmer extern oder intern in
den Hydraulikzylindern angebracht werden missen.
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[0017] Weitere Einzelheiten und Vorteile der Erfin-
dung ergeben sich aus einem in der Zeichnung darge-
stellten Ausfiihrungsbeispiel. Es zeigen:

Fig. 1: Eine Seitenansicht der Hubkippvorrichtung
fur den Mallbehélter und
Fig. 2: eine Frontansicht der Hubkippvorrichtung

gemanB der vorliegenden Erfindung.

[0018] Die Hubkippvorrichtung 10 ist, wie in Fig. 1 dar-
gestellt, seitich an einem Millsammelfahrzeug 12
angeordnet. Sie ist in X-Richtung Uber einen Ausleger
18 vom Millsammelfahrzeug 12 weg seitlich ausfahr-
bar. An dem Ausleger 18 ist die Hubkippvorrichtung 10
mit ihrem Schwenkarm 20 und der daran angeordneten
Aufnahmevorrichtung 12 fest angeordnet. Als Aufnah-
mevorrichtung 12 dient im vorliegenden Beispiel eine
Kammaufnahme, die in eine entsprechende Aufnah-
metasche 14 eines Millbehalters 16 eingreifen kann.
Der Aufbau der Hubkippvorrichtung entspricht bei-
spielsweise demjenigen geman der EP 700 840 A1, auf
deren Inhalt hier verwiesen werden kann. Der Schwenk-
arm 20 der Hubkippvorrichtung kann in Y-Richtung ver-
fahren werden. SchlieBlich kann der Ausleger
zusammen mit der Hubkippvorrichtung 10 ber einen
bestimmten Bereich in Z-Richtung, d.h. in Fahrzeug-
langsrichtung verfahren werden. In Fig. 2 ist verdeut-
licht, wo die kombinierte Sensorik bestehend aus dem
ersten und zweiten Sensor im Bereich der Aufnahme-
vorrichtung angeordnet ist. Die Aufnahmevorrichtung,
die hier aus der Kammaufnahme 12 besteht, ist am
Schwenkarm 20 in hier dargestellter und an sich
bekannter Art und Weise angeordnet. Wie hier in der
Fig. 2 dargestellt, ist seitlich am Schwenkarm 20 auch
die kombinierte Sensorik 22 angeordnet, Uiber die einer-
seits die Position des Mullbehalters in Z-Richtung auf-
genommen wird. Weiter ist in nicht ndher dargestellter
Art und Weise auch der zweite Sensor hier angeordnet,
Uber den die Entfernung aufnehmbar ist.

Patentanspriiche

1. Millsammelfahrzeug mit seitlich angebrachter Hub-
kippvorrichtung zur Aufnahme eines Mdllbehalters
Uber eine Aufnahmevorrichtung, wobei die Hub-
kippvorrichtung mit der Aufnahmevorrichtung vom
Fahrzeug weg seitlich ausfahrbar ist (X-Richtung),
gegenlber dem Fahrzeug anhebbar ist (Y-Rich-
tung) und in Fahrzeuglangsrichtung verfahrbar ist
(Z-Richtung),
dadurch gekennzeichnet,
daf im Bereich der Aufnahmevorrichtung ein erster
Sensor angeordnet ist, Gber den mittels eines aus-
gesandten geblindelten Sensorstrahles, die Posi-
tionierung eines Mullbehélters in
Fahrzeuglangsrichtung durch Abtasten der GefaB-
auBenkante erfaBbar ist und daB ein zweiter Sen-
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sor im Bereich der Aufnahmeeinrichtung
angeordnet ist, Gber den die Entfernung des Mll-
behélters ermittelbar ist.

Muallsammelfahrzeug nach Anspruch 1, dadurch &
gekennzeichnet, daB der erste Sensor ein gebln-
delter optischer Sensor, vorzugsweise ein Infrarot-
sensor, ist.

Muallsammelfahrzeug nach Anspruch 1 oder 2, 10
dadurch gekennzeichnet, daB3 der zweite Sensor
ein breitstreuender Ultraschallsensor ist.

Mullsammelfahrzeug nach einem der Anspriche 1
bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB als Aufnahme- 15
vorrichtung eine Kammaufnahme vorgesehen ist,
die in einem festen Abstandsverhalinis zur abgeta-
steten AuBenkante des Mullbehélters an der Hub-
kippvorrichtung angeordnet ist.

20
Mullsammelfahrzeug nach einem der vorangehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, daB Gber
eine in der automatischen Steuerung der Hubkipp-
vorrichtung abgelegte Regelkurve die Aufnahme-
vorrichtung zur Aufnahme des Millbehalters 25
zunachst senkrecht verfahrbar ist, bis die Aufnah-
mevorrichtung, beispielsweise der Kamm, in die
entsprechende Aufnahmetasche des Miillbehalters
eingefahren ist.

30
Mullsammelfahrzeug nach einem der vorangehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, daB ein
zuséatzliches MeBsystem integriert ist, Uber das der
entleerte Mullbehalter wieder an die urspringliche
Position, von der er aufgenommen worden ist, 35
zurlickstellbar ist.

Mullsammelfahrzeug nach Anspruch 6, dadurch
gekennzeichnet, daB das MeBsystem eine Auswer-
teeinrichtung beinhaltet, die die Anfangsentfernung 40
des zweiten Sensors zum MiullgefaB (X-Richtung)
auswerten kann, daB ein dritter Sensor vorgesehen

ist, der die in Fahrzeuglangsrichtung berfahrene
Entfernung der Aufnahmeeinrichtung (Z-Richtung)
mift und daB eine Auswerteeinrichtung vorgese- 45
hen ist, die diese aufgenommene Entfernung aus-
werten kann.

50

55



EP 0 963 923 A2




EP 0 963 923 A2

=

By

Fig.=2

lﬁ"l‘! -
[ ]
- —_———fada

2o



	Bibliographie
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen

