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(54) Arbeitsfahrzeug und Verfahren zum Betreiben desselben

(57) Die vorliegende Erfindung betrifft ein Arbeits-
fahrzeug und ein Verfahren zum Betreiben eines Ar-
beitsfahrzeugs. Das Arbeitsfahrzeug umfasst einen ge-
lenkig gelagerten Rahmen (12), welcher ein erstes Rah-
mensegment (14) und ein zweites Rahmensegment
(16) aufweist. Das erste und das zweite Rahmenseg-
ment (14, 16) sind um eine Achse (18) drehbar/
schwenkbar aneinander gekoppelt. Es ist ein erstes Mit-
tel (20) vorgesehen, welches mit dem Untergrund in
Verbindung steht und welches das erste Rahmenseg-
ment (14) trägt. Es ist ein zweites Mittel (22) vorgese-
hen, welches mit dem Untergrund in Verbindung steht

und welches das zweite Rahmensegment (16) trägt. Es
ist ein Arbeitsgerät (34) vorgesehen, welches an dem
zweiten Rahmensegment (16) angeordnet ist. Es ist ei-
ne Stabilisatorvorrichtung (64) vorgesehen, welche an
dem ersten Rahmensegment (14) angeordnet ist. Die
Stabilisatorvorrichtung (64) weist eine Arbeitsposition
und eine Transportposition auf. Die Stabilisatorvorrich-
tung (64) hebt das zweite Mittel (22) vom Untergrund
ab, wenn die Stabilisatorvorrichtung (64) sich in der Ar-
beitsposition befindet. Hierdurch kann eine einfache
und kostengünstigere Konstruktion des Arbeitsfahr-
zeugs (10) zur Verfügung gestellt werden.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Arbeits-
fahrzeug und ein Verfahren zum Betreiben eines Ar-
beitsfahrzeugs.
[0002] Arbeitsfahrzeuge, mit welchen ein Arbeitsein-
satz durchgeführt werden kann, können grundsätzlich
in Fahrzeuge aufgeteilt werden, welche entweder einen
starren Rahmen oder einen gelenkig gelagerten aufwei-
sen. Arbeitsgeräte mit einem starren Rahmen weisen
üblicherweise eine lenkbare Achse auf, welche relativ
zum Fahrzeugrahmen gedreht wird, wodurch das Fahr-
zeug gelenkt werden kann. Raupen- oder Gleisketten-
fahrzeuge gehören üblicherweise zu den Arbeitsfahr-
zeugen mit einem starren Rahmen, wobei eine Lenkung
durch unterschiedliche Antriebsgeschwindigkeiten der
Raupen oder Gleisketten erfolgt. Knicklenker oder Ar-
beitsfahrzeuge mit einem gelenkig gelagerten Rahmen
umfassen üblicherweise zwei Rahmensegmente, wel-
che um eine im Wesentlichen vertikal angeordnete Ach-
se drehbar/schwenkbar relativ zueinander anordnet
sind. Jedes Rahmensegment umfasst Räder und/oder
Gleisketten bzw. Raupen, welche mit dem Untergrund
in Eingriff stehen und welche das jeweilige Rahmenseg-
ment tragen.
[0003] Ein Tieflöffelbagger ist ein Arbeitsgerät, wel-
ches üblicherweise einen Lader aufweist, welcher an
der Vorderseite des Arbeitsfahrzeugs angeordnet ist,
und welches einen Tieflöffel aufweist, welcher an der
Hinterseite des Arbeitsfahrzeugs angeordnet ist. Der
Lader umfasst üblicherweise zwei Laderarme, welche
drehbar/schwenkbar am dem Arbeitsfahrzeug ange-
bracht sind. Der Lader umfasst weiterhin eine Lader-
schaufel, welche drehbar/schwenkbar an den Laderar-
men angekoppelt ist. Der Tieflöffel umfasst üblicherwei-
se einen drehbar/schwenkbar angeordneten Pendel-
rahmen an welchem ein Ausleger drehbar/schwenkbar
angebracht ist, einen Löffelstiel, welcher drehbar an
dem Ausleger angebracht ist, und einen Löffel, welcher
über eine an dem Löffelstiel vorgesehene Arbeitsmittel-
kopplung montiert ist, welche vorgesehen ist. Stabilisa-
torarme erstrecken sich vom Rahmen des Arbeitsfahr-
zeugs, um den Rahmen während der Tieflöffel-Bagger-
arbeiten zu stabilisieren. Tieflöffelbagger können ent-
weder einen starren oder einen gelenkig gelagerten
Rahmen aufweisen.
[0004] Arbeitsfahrzeuge der eingangs genannten Art
sind seit langem aus dem Stand der Technik bekannt.
So ist beispielsweise unter der Modellbezeichnung
R400B ein Tieflöffelbagger der Firma Kubota bekannt,
welcher in Form eines Knicklenkers ausgebildet ist.
Zum Lenken dieses Arbeitsfahrzeugs ist ein Drehgelenk
mit einer Drehachse vorgesehen, welches ein erstes
Rahmensegment mit einem zweiten Rahmensegment
des Arbeitsfahrzeugs gelenkig miteinander verbindet.
Es sind entsprechende Aktuatoren vorgesehen, welche
die beiden Rahmensegmente relativ zueinander bewe-
gen können. An der Hinterseite bzw. an dem hinteren

Rahmensegment des Tieflöffelbaggers ist ein Tieflöffel-
Arbeitsgerät vorgesehen, welches in Form eines Tief-
löffels ausgebildet ist. Ein seitliches Verschwenken des
Tieflöffels ist durch ein weiteres Gelenk möglich, wel-
ches eine weitere, vertikal angeordnete Drehachse des
Tieflöffels definiert, um welche der Tieflöffel mit einem
weiteren Aktuator bewegbar ist. An dem hinteren Rah-
mensegment des Tieflöffelbaggers sind seitlich zwei
Stabilisatorarme angebracht, welche bei einem Arbeits-
einsatz des Tieflöffels den Tieflöffelbagger auf dem Un-
tergrund abstützen. Dieser Tieflöffelbagger ist konstruk-
tiv aufwendig, daher teuer in der Herstellung, da bei-
spielsweise zwei Drehachsen vorzusehen sind, welche
jeweils mit mindestens einem Aktuator betätigt werden
müssen.
[0005] Der vorliegenden Erfindung liegt daher die
Aufgabe zugrunde, ein Arbeitsfahrzeug und ein Verfah-
ren zum Betreiben eines Arbeitsfahrzeugs der eingangs
genannten Art anzugeben und weiterzubilden, durch
welches die vorgenannten Probleme überwunden wer-
den. Insbesondere soll eine einfache und kostengünsti-
gere Konstruktion zur Verfügung gestellt werden.
[0006] Die Aufgabe wird erfindungsgemäß durch die
Lehre des Patentanspruchs 1 gelöst. Weitere vorteilhaf-
te Ausgestaltungen und Weiterbildungen der Erfindung
gehen aus den Unteransprüchen hervor.
[0007] Das erfindungsgemäße Arbeitsfahrzeug der
eingangs genannten Art umfasst einen gelenkig gela-
gerten Rahmen, welcher ein erstes Rahmensegment
und ein zweites Rahmensegment aufweist. Das erste
und das zweite Rahmensegment sind um eine Achse
drehbar/schwenkbar aneinander gekoppelt. Es ist ein
erstes Mittel vorgesehen, welches mit dem Untergrund
in Verbindung steht und welches das erste Rahmenseg-
ment trägt. Es ist ein zweites Mittel vorgesehen, wel-
ches mit dem Untergrund in Verbindung steht und wel-
ches das zweite Rahmensegment trägt. Es ist ein Ar-
beitsgerät vorgesehen, welches an dem zweiten Rah-
mensegment angeordnet ist. Es ist eine Stabilisatorvor-
richtung vorgesehen, welche an dem ersten Rahmen-
segment angeordnet ist. Die Stabilisatorvorrichtung
weist eine Arbeitsposition und eine Transportposition
auf. Die Stabilisatorvorrichtung hebt das zweite Mittel
vom Untergrund ab, wenn die Stabilisatorvorrichtung
sich in der Arbeitsposition befindet.
[0008] Erfindungsgemäß ist erkannt worden, dass
durch das Vorsehen der Stabilisatorvorrichtung an dem
ersten Rahmensegment - was dem vorderen Rahmen-
segment des eingangs erwähnten und aus dem Stand
der Technik bekannten Tieflöffelbaggers entspricht -
und durch das Anheben bzw. das Abheben des zweiten
Mittels vom Untergrund beim Arbeitsfahrzeug zumin-
dest eine Drehachse samt Aktuator eingespart werden
kann. Eine seitliche Bewegung des an dem zweiten
Rahmensegment angeordneten Arbeitsgeräts kann
nämlich um die Achse bzw. um das Gelenk erfolgen, um
welche das erste und das zweite Rahmensegment re-
lativ zueinander verdrehbar bzw. verschwenkbar zuein-
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ander angeordnet sind.
[0009] Vorzugsweise ist die Achse im Wesentlichen
vertikal angeordnet und definiert insbesondere eine
Lenkachse. Das Arbeitsgerät könnte eine Dreh-/
Schwenkachse aufweisen, welche im Wesentlichen ko-
axial zur Achse angeordnet ist.
[0010] Das erste Mittel und/oder das zweite Mittel
könnte mindestens ein Rad aufweisen, welches mit dem
Untergrund in Verbindung steht. Insbesondere könnten
beide Mittel jeweils Räder aufweisen, so dass ein her-
kömmliches Arbeitsfahrzeug vorliegt. Vorzugsweise ist
ein Rad des ersten Mittels größer als ein Rad des zwei-
ten Mittels ausgebildet.
[0011] Alternativ oder zusätzlich könnte das erste Mit-
tel und/oder das zweite Mittel mindestens eine Gleisket-
te oder eine Raupe aufweisen, welche mit an den jewei-
ligen Rahmensegmenten vorgesehenen - vorzugswei-
se in Form von Rädern ausgebildeten - Führungsmitteln
führbar ist und welche mit dem Untergrund in Verbin-
dung steht. Hierdurch liegt zumindest teilweise ein Rau-
pen- bzw. Gleiskettenfahrzeug vor.
[0012] Zwischen dem ersten Rahmensegment und
dem zweiten Rahmensegment könnte sich ein Aktuator
erstrecken, mit welchem die beiden Rahmensegmente
relativ zueinander bewegt werden können, wodurch das
Arbeitsfahrzeug lenkbar ist.
[0013] Der Aktuator könnte in Form eines linearen Ak-
tuators ausgebildet sein. Vorzugsweise weist der Aktua-
tor einen zweiseitig wirkenden hydraulischen Zylinder
auf, mit welchem die beiden Rahmensegmente relativ
zueinander bewegbar sind.
[0014] Das erste Mittel steht in einer bevorzugten
Ausführungsform mit dem Untergrund im Kontakt, wenn
die Stabilisatorvorrichtung sich in ihrer Arbeitsposition
befindet. Die Stabilisatorvorrichtung könnte einen rech-
ten und einen linken Stabilisatorarm aufweisen. Der
rechte und/oder der linke Stabilisatorarm könnte dreh-
bar/schwenkbar an dem ersten Rahmensegment ange-
ordnet sein.
[0015] Das Arbeitsgerät könnte einen Tieflöffel auf-
weisen. Das Arbeitsgerät könnte einen Ausleger auf-
weisen, welcher drehbar/schwenkbar am zweiten Rah-
mensegment angeordnet ist. Das Arbeitsgerät könnte
weiterhin einen Löffelstiel aufweisen, welcher drehbar/
schwenkbar an dem Ausleger angeordnet ist, wobei der
Löffelstiel eine Arbeitsmittelkopplung aufweist. Das Ar-
beitsgerät könnte sodann einen Löffel aufweisen, wel-
cher an der Arbeitsmittelkopplung ankoppelbar ist.
[0016] Das erste Rahmensegment könnte ein zweites
Arbeitsgerät aufweisen, welches beispielsweise einen
Lader aufweist. Der Lader könnte - vorzugsweise zwei
- Laderarme und eine Laderschaufel umfassen.
[0017] In verfahrensmäßiger Hinsicht wird die ein-
gangs genannte Aufgabe durch die Merkmale des Pa-
tentanspruchs 18 gelöst. Gemäß Patentanspruch 18 ist
ein Verfahren zum Betreiben eines Arbeitsfahrzeugs
durch die folgenden Arbeitsschritte gekennzeichnet:
[0018] Die Stabilisatorvorrichtung wird derart betätigt,

dass das zweite Mittel von dem Untergrund abgehoben
wird, wobei das erste Mittel mit dem Untergrund in Kon-
takt bleibt, und
der Aktuator wird betätigt, um das zweite Rahmenseg-
ment relativ zum ersten Rahmensegment zu bewegen,
wodurch das Arbeitsgerät relativ zum ersten Rahmen-
segment bewegt wird.
[0019] Hierbei umfasst das Arbeitsgerät ein erstes
Rahmensegment und ein zweites Rahmensegment,
welche um eine Achse drehbar/schwenkbar aneinander
gekoppelt sind. Es ist ein Aktuator vorgesehen, welcher
zum Drehen/Schwenken der Rahmensegmente um die
Achse zum Lenken des Arbeitsfahrzeugs dient. Das er-
ste Rahmensegment weist ein mit dem Untergrund in
Verbindung stehendes erstes Mittel auf. Das zweite
Rahmensegment weist ein mit dem Untergrund in Ver-
bindung stehendes zweites Mittel auf. Das erste Rah-
mensegment weist eine Stabilisatorvorrichtung auf. Das
zweite Rahmensegment umfasst ein Arbeitsgerät.
[0020] Zur Vermeidung von Wiederholungen wird auf
den vorangegangenen Teil der Beschreibung verwie-
sen.
[0021] Es gibt nun verschiedene Möglichkeiten, die
Lehre der vorliegenden Erfindung in vorteilhafter Weise
auszugestalten und weiterzubilden. Dazu ist einerseits
auf die dem Patentanspruch 1 nachgeordneten Paten-
tansprüche und andererseits auf die nachfolgende Er-
läuterung der bevorzugten Ausführungsbeispiele der
Erfindung anhand der Zeichnung zu verweisen. In Ver-
bindung mit der Erläuterung der bevorzugten Ausfüh-
rungsbeispiele der Erfindung anhand der Zeichnung
werden auch im Allgemeinen bevorzugte Ausgestaltun-
gen und Weiterbildungen der Lehre erläutert. In der
Zeichnung zeigen

Fig. 1 eine perspektivische Vorderansicht eines
Fahrzeugs mit einem gelenkig gelagerten
Rahmen,

Fig. 2 eine Seitenansicht eines Fahrzeugs mit einem
gelenkig gelagerten Rahmen und

Fig. 3 eine Ansicht eines Fahrzeugs von oben mit ei-
nem gelenkig gelagerten Rahmen.

[0022] Ein Arbeitsfahrzeug 10 weist einen gelenkig
gelagerten Rahmen 12 auf, was den Fig. 1 und 2 ent-
nehmbar ist. Der gelenkig gelagerte Rahmen 12 um-
fasst ein erstes Rahmensegment 14 und ein zweites
Rahmensegment 16. Das erste und das zweite Rah-
mensegment 16 und 14 sind durch eine Achse 18 mit-
einander verbunden, wobei die Achse 18 im Wesentli-
chen vertikal angeordnet ist und eine Lenkachse defi-
niert. Das erste Rahmensegment 14 umfasst einen er-
sten Satz von Rädern 20, welche mit dem Untergrund
in Verbindung stehen und welche das erste Rahmen-
segment 14 tragen. Das zweite Rahmensegment 16
umfasst einen zweiten Satz von Rädern 22, welche mit
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dem Untergrund in Verbindung stehen und welche das
zweite Rahmensegment 16 tragen. Obwohl die Rah-
mensegmente 16 und 14 des in den Fig. beschriebenen
Fahrzeugs in Form von Rädern 20, 22 gezeigt sind, wel-
che mit dem Untergrund in Verbindung stehen, könnten
die Rahmensegmente 14 und 16 auch von Raupen oder
Gleisketten getragen werden, welche beispielsweise in
einer Vierraupenanordnung, d.h. zwei Raupen vorne
und zwei Raupen hinten, oder in einer Halbraupenan-
ordnung, d.h. vorne Räder und hinten zwei Raupen oder
vorne zwei Raupen und hinten Räder.
[0023] Ein Aktuator 24 dreht bzw. schwenkt das erste
und das zweite Rahmensegment 14 und 16 relativ zu-
einander, um das Fahrzeug 10 zu lenken. Mit anderen
Worten wird durch die vorliegende Konfiguration ein
Knicklenker gebildet. Ein Bediener lenkt das Fahrzeug
durch eine Manipulation des Lenkgriffs 26, welche in der
Bedienerstation 28 angeordnet ist. Die Bedienerstation
28 ist auf dem ersten Rahmensegment 14 angeordnet.
In dem in den Fig. gezeigten Ausführungsbeispielen ist
der Aktuator 24 in Form eines linearen Aktuators aus-
gebildet, und zwar in Form eines zweiseitig wirkenden
Hydraulikzylinders. Es ist jedoch auch denkbar, einen
nichtlinearen Aktuator einzusetzen, oder mindestens ei-
nen elektrisch oder pneumatisch betriebenen Aktuator
zu verwenden.
[0024] Das Fahrzeug 10 wird von einem in den Fig.
nicht gezeigten Verbrennungsmotor mit einem Getriebe
angetrieben, welche unter der Haube 32 des ersten
Rahmensegments 14 angeordnet sind. Der Verbren-
nungsmotor und das Getriebe treiben den ersten Satz
von Rädern 20 an. Eine teleskopierbare Antriebs- bzw.
Gelenkwelle könnte zu dem zweiten Satz von Rädern
22 verlängert werden, um auch diese Räder dann mit
einem Vierradantrieb anzutreiben. Andere Antriebskon-
figurationen sind ebenfalls denkbar, um das Fahrzeug
mit einem Zwei- oder Vierradantrieb fortzubewegen,
einschließlich mit elektrisch oder hydraulisch angetrie-
benen Motoren.
[0025] Das zweite Rahmensegment 16 ist mit einem
Arbeitsgerät ausgestattet, welches in Form eines Tief-
löffels 34 ausgeführt ist. Der Tieflöffel 34 umfasst einen
Ausleger 36 bzw. einen Heckbaggerausleger, einen Löf-
felstiel 38, eine Arbeitmittelkopplung 40 und einen Löffel
42 bzw. einen Heckbaggerlöffel. Der Ausleger 36 ist um
eine in den Fig. nicht gezeigte Drehachse drehbar bzw.
schwenkbar an dem zweiten Rahmensegment 16 an-
gebracht, wobei die Drehachse im Wesentlichen hori-
zontal und quer zur Ausrichtung bzw. Längsrichtung des
zweiten Rahmensegments 16 angeordnet ist. Der Aus-
leger 36 wird um die Drehachse bzw. das Drehgelenk
mit Hilfe eines hydraulischen Zylinders 45 gedreht. Der
Löffelstiel 38 ist um eine Drehachse 44 drehbar bzw.
schwenkbar an dem Ausleger 36 angebracht, und zwar
an dem Ende des Auslegers, welches von der am zwei-
ten Rahmensegment vorgesehenen Drehachse des
Auslegers 36 abgewandt ist. Der Löffelstiel 38 wird mit
Hilfe eines hydraulischen Zylinders 46 um die Drehach-

se 44 gedreht bzw. geschwenkt. Das von der Drehachse
44 abgewandte Ende des Löffelstiels 38 weist eine Ar-
beitmittelkopplung 40 auf. Die Arbeitmittelkopplung 40
wird mit Hilfe eines hydraulischen Zylinders 48 manipu-
liert bzw. bewegt. In dem in den Fig. gezeigten Ausfüh-
rungsbeispiel ist ein Löffel 42 an der Arbeitmittelkopp-
lung 40 angebracht. Es könnten jedoch auch andere Ar-
beitsmittel an der Arbeitmittelkopplung 40 adaptiert wer-
den, beispielsweise einen Presslufthammer, eine Wal-
ze, einen Greifer oder andere geeignete Arbeitsmittel.
Die Bewegung des Tieflöffels 34 wird von den Handhe-
beln 50 gesteuert, welche in der Bedienerstation 28 an-
geordnet sind. Obwohl das Arbeitsgerät in Form eines
Tieflöffels 34 ausgeführt ist, könnte auch ein Kran oder
ein ähnliches Arbeitsgerät vorgesehen sein.
[0026] Das erste Rahmensegment 14 ist mit einem
zweiten Arbeitsgerät ausgestattet, welches in Form ei-
nes Laders 52 ausgebildet ist. Der Lader 52 umfasst
zwei Laderarme 54 und eine Laderschaufel 56. Die La-
derarme 54 sind um die Drehachse 58 drehbar am er-
sten Rahmensegment 14 angebracht. Die Laderarme
54 werden relativ zum ersten Rahmensegment 14 von
dem hydraulischen Zylinder 60 bewegt bzw. gedreht.
Die Laderschaufel 56 ist drehbar an den Laderarmen 54
angebracht, und zwar an dem der Drehachse 58 abge-
wandelten Ende der Laderarme 54. Die Laderschaufel
56 wird von einem hydraulischen Zylinder 62 bewegt.
Obwohl in den Fig. eine Laderschaufel 56 gezeigt ist,
könnten auch andere Arbeitsmittel, beispielsweise ein
Planierschild eines Bulldozers, eine Fräswalze, eine
Greiferschaufel oder eine seitlich angebrachte Kippla-
derschaufel an den Laderarmen 54 angebracht werden.
[0027] Eine Stabilisatorvorrichtung 64 ist in Form von
einem rechten und einem linken Stabilisatorarm 66 aus-
gebildet und ist am ersten Rahmensegment 14 ange-
bracht. Die Stabilisatorvorrichtung 64 hat eine Arbeits-
position und eine Transportposition. Die Stabilisatorvor-
richtung 64 wird in ihre Arbeitsposition verbracht, wenn
der Bediener das Arbeitsgerät bedient, welches am
zweiten Rahmensegment 16 angebracht ist. Dies er-
folgt vorzugsweise automatisch. Wenn sich die Stabili-
satorvorrichtung 64 in ihrer Arbeitsposition befindet,
hebt sie den zweiten Satz vom Rädern 22 vom Unter-
grund ab. Wenn der zweite Satz von Rädern 22 vom
Untergrund angehoben ist, wird das zweite Rahmen-
segment 16 und das daran angebrachte Arbeitsgerät
durch die Manipulation des Aktuators 24 um die verti-
kale Lenkachse gedreht bzw. geschwenkt. Dement-
sprechend ist die vertikal angeordnete Drehachse des
Arbeitsgeräts koaxial mit der Lenkachse.
[0028] Die Stabilisatorarme 66 sind um die Drehach-
sen 68 drehbar an dem ersten Rahmensegment 14 an-
geordnet. Die Positionierung der Stabilisatorarme 66
wird von hydraulischen Zylindern 70 angesteuert. In der
Transportposition der Stabilisatorvorrichtung 64 sind
die Stabilisatorarme 66 angehoben, so dass sie nicht
beim Fahren des Fahrzeugs stören. In den Fig. 1 bis 3
ist die Transportposition der Stabilisatorvorrichtung 64
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gezeigt. Es könnte auch eine alternative Stabilisatorar-
manordnung vorgesehen sein, welche beispielsweise in
Form eines seitlich ausfahrbaren Stabilisierungsrah-
mens ausgebildet ist, welche Stabilisatorstützen mit Hu-
belementen aufweisen könnten.
[0029] In dem in den Fig. gezeigten Ausführungsbei-
spiel ist der zweite Satz von Rädern 22 im Durchmesser
kleiner als der erste Satz von Rädern 20. Der zweite
Satz von Rädern 22 ist insbesondere deshalb kleiner
ausgebildet, um eine bessere Aufnahme der Stabilisa-
torarme 66 zu ermöglichen und sie näher am zweiten
Rahmensegment 16 anzuordnen, wobei jedoch noch
genügend Abstand eingehalten wird.
[0030] Die in dem Ausführungsbeispiel gemäß den
Fig. 1 bis 3 gezeigte Bedienerstation 28 ist in Form einer
geöffneten Bedienerstation ausgebildet, in welcher ein
Bediener steht. Die Bedienerstation 28 könnte auch in
Form einer geschlossenen Kabine mit einem Sitz auf-
weisend ausgebildet sein. Die Bedienerstation 28 um-
fasst einen Überrollbügel 72.
[0031] Abschließend sei ganz besonders darauf hin-
gewiesen, dass die voranstehend erörterten Ausfüh-
rungsbeispiele lediglich zur Beschreibung der bean-
spruchten Lehre dienen, diese jedoch nicht auf die Aus-
führungsbeispiele einschränken.

Patentansprüche

1. Arbeitsfahrzeug mit einem gelenkig gelagerten
Rahmen (12), welcher ein erstes Rahmensegment
(14) und ein zweites Rahmensegment (16) auf-
weist, wobei das erste und das zweite Rahmenseg-
ment (14, 16) um eine Achse (18) drehbar/
schwenkbar aneinander gekoppelt sind, mit einem
ersten Mittel (20), welches mit dem Untergrund in
Verbindung steht und welches das erste Rahmen-
segment (14) trägt, mit einem zweiten Mittel (22),
welches mit dem Untergrund in Verbindung steht
und welches das zweite Rahmensegment (16)
trägt, mit einem Arbeitsgerät (34), welches an dem
zweiten Rahmensegment (16) angeordnet ist, und
mit einer Stabilisatorvorrichtung (64), welche an
dem ersten Rahmensegment (14) angeordnet ist,
wobei die Stabilisatorvorrichtung (64) eine Arbeits-
position und eine Transportposition aufweist und
wobei die Stabilisatorvorrichtung (64) das zweite
Mittel (22) vom Untergrund abhebt, wenn die Sta-
bilisatorvorrichtung (64) sich in der Arbeitsposition
befindet.

2. Arbeitsfahrzeug nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Achse (18) im Wesentli-
chen vertikal angeordnet ist und vorzugsweise eine
Lenkachse definiert.

3. Arbeitsfahrzeug nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass das Arbeitsgerät (34) eine

Dreh-/Schwenkachse aufweist, welche im Wesent-
lichen koaxial zur Achse (18) angeordnet ist.

4. Arbeitsfahrzeug nach einem der Ansprüche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dass das erste Mittel
(20) und/oder das zweite Mittel (22) mindestens ein
Rad aufweist, welches mit dem Untergrund in Ver-
bindung steht.

5. Arbeitsfahrzeug nach Anspruch 4, dadurch ge-
kennzeichnet, dass ein Rad des ersten Mittels
(20) größer als ein Rad des zweiten Mittels (22)
ausgebildet ist.

6. Arbeitsfahrzeug nach einem der Ansprüche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dass das erste Mittel
(20) und/oder das zweite Mittel (22) mindestens ei-
ne Gleiskette oder eine Raupe aufweist, welche mit
an den jeweiligen Rahmensegmenten (14, 16) vor-
gesehenen - vorzugsweise in Form von Rädern
ausgebildeten - Führungsmitteln führbar ist und
welche mit dem Untergrund in Verbindung steht.

7. Arbeitsfahrzeug nach einem der Ansprüche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, dass ein Aktuator (24)
sich zwischen dem ersten Rahmensegment (14)
und dem zweiten Rahmensegment (16) erstreckt,
um die beiden Rahmensegmente (14, 16) relativ zu-
einander zu bewegen, wodurch das Arbeitsfahr-
zeug (10) lenkbar ist.

8. Arbeitsfahrzeug nach Anspruch 7, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Aktuator (24) in Form ei-
nes linearen Aktuators ausgebildet ist und dass der
Aktuator (24) vorzugsweise einen zweiseitig wir-
kenden hydraulischen Zylinder aufweist.

9. Arbeitsfahrzeug nach einem der Ansprüche 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, dass das erste Mittel
(20) mit dem Untergrund im Kontakt steht, wenn die
Stabilisatorvorrichtung (64) sich in ihrer Arbeitspo-
sition befindet.

10. Arbeitsfahrzeug nach einem der Ansprüche 1 bis 9,
dadurch gekennzeichnet, dass die Stabilisator-
vorrichtung (64) einem rechten und einen linken
Stabilisatorarm (66) aufweist.

11. Arbeitsfahrzeug nach Anspruch 10, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der rechte und der linke Sta-
bilisatorarm (66) drehbar/schwenkbar an dem er-
sten Rahmensegment (14) angeordnet ist.

12. Arbeitsfahrzeug nach einem der Ansprüche 1 bis
11,
dadurch gekennzeichnet, dass das Arbeitsgerät
(34) einen Ausleger (36) aufweist, welcher drehbar/
schwenkbar am zweiten Rahmensegment (16) an-
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geordnet ist.

13. Arbeitsfahrzeug nach Anspruch 12, dadurch ge-
kennzeichnet, dass Arbeitsgerät (34) einen Löffel-
stiel (38) aufweist, welcher drehbar/schwenkbar an
dem Ausleger (36) angeordnet ist, wobei der Löffel-
stiel (38) eine Arbeitsmittelkopplung (40) aufweisen
könnte.

14. Arbeitsfahrzeug nach Anspruch 13, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Arbeitsgerät (34) einen
Löffel (42) aufweist, welcher an der Arbeitsmittel-
kopplung (40) ankoppelbar ist.

15. Arbeitsfahrzeug nach einem der Ansprüche 12 bis
14, dadurch gekennzeichnet, dass das Arbeits-
gerät (34) einen Tieflöffel aufweist.

16. Arbeitsfahrzeug nach einem der Ansprüche 1 bis
15, dadurch gekennzeichnet, dass das erste
Rahmensegment (14) ein zweites Arbeitsgerät (52)
aufweist.

17. Arbeitsfahrzeug nach Anspruch 16, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das zweite Arbeitsgerät (52)
einen Lader aufweist, welcher vorzugsweise Lader-
arme (54) und eine Laderschaufel (56) umfasst.

18. Verfahren zum Betreiben eines Arbeitsfahrzeugs,
welches ein erstes Rahmensegment (14) und ein
zweites Rahmensegment (16) aufweist, welche um
eine Achse (18) drehbar/schwenkbar aneinander
gekoppelt sind, wobei ein Aktuator (24) vorgesehen
ist, welcher zum Drehen/Schwenken der Rahmen-
segmente (14, 16) um die Achse (18) zum Lenken
des Arbeitsfahrzeugs dient, wobei das erste Rah-
mensegment (14) ein mit dem Untergrund in Ver-
bindung stehendes erstes Mittel (20) aufweist und
wobei das zweite Rahmensegment (16) ein mit dem
Untergrund in Verbindung stehendes zweites Mittel
(22) aufweist, wobei das erste Rahmensegment
(14) eine Stabilisatorvorrichtung (64) aufweist, wo-
bei das zweite Rahmensegment (16) ein Arbeitsge-
rät (34) aufweist, wobei die Stabilisatorvorrichtung
(64) derart betätigt wird, dass das zweite Mittel (22)
von dem Untergrund abgehoben wird, wobei das er-
ste Mittel (20) mit dem Untergrund in Kontakt bleibt
und wobei der Aktuator (24) betätigt wird, um das
zweite Rahmensegment (16) relativ zum ersten
Rahmensegment (14) zu bewegen, wodurch das
Arbeitsgerät (34) relativ zum ersten Rahmenseg-
ment (14) bewegt wird.
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