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(57)  An Arbeitsgeraten bzw. -fahrzeugen, wie bei-
spielsweise an Ladern oder Tiefl6ffelbaggern, muss die
Hoéhe und der Winkel bzw. allgemein die Stellung eines
Arbeitsmittels visuell abgeschéatzt und manuell in einem
etwa konstanten Bereich gehalten werden. Dies ist fir
eine normale Bedienungsperson ermidend.

Es wird eine Sensoreinrichtung (300) zur Ermittlung
der Stellung eines Auslegers (110) einer Arbeitsmaschi-
ne, mit einem Folgerarm (312) und einem Positionssen-
sor (306), wobei der Folgerarm (312) derart mit dem
Ausleger (110) und dem Positionssensor (306) zusam-
menwirkt, dass der Positionssensor (306) eine Position,
insbesondere eine Winkelstellung, des Auslegers (110)
ermitteln kann, vorgeschlagen, mit einer Federeinrich-
tung (314), die den Folgerarm (312) derart belastet,
dass dieser zumindest wahrend des Betriebs dauerhaft
mit dem Ausleger (110) in Kontakt bleibt. Dariber hin-
aus wird eine Stelleinrichtung mit einer solchen Senso-
reinrichtung (300) sowie ein Arbeitsgerat mit einer Sen-
soreinrichtung (300) bzw. einer Stelleinrichtung vorge-
schlagen.

Sensoreinrichtung, Stelleinrichtung und Arbeitsgerat
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Sensoreinrichtung
zur Ermittlung der Position eines Auslegers einer Ar-
beitsmaschine, mit einem Folgerarm und einem Positi-
onssensor, wobei der Folgerarm derart mit dem Ausle-
ger und dem Positionssensor zusammenwirkt, dass der
Positionssensor eine Position, insbesondere eine Win-
kelstellung, des Auslegers ermitteln kann, eine Stellein-
richtung mit einer solchen Sensoreinrichtung und eine
Arbeitsmaschine, insbesondere ein vorzugsweise
selbstfahrendes Arbeitsfahrzeug.

[0002] An Arbeitsgeraten bzw. -fahrzeugen, wie bei-
spielsweise an Ladern oder Tiefloffelbaggern, muss die
Hoéhe und der Winkel bzw. allgemein die Stellung eines
Arbeitsmittels visuell abgeschatzt und manuell in einem
etwa konstanten Bereich gehalten werden. Dies ist fir
eine normale Bedienungsperson ermidend. An ande-
ren Arbeitsgeraten bzw. -fahrzeugen sind einzelne Po-
sitionen, das heit Hohen und Winkellagen des Arbeits-
mittels fabrikseitig voreingestellt, um zu erlauben, dass
das Arbeitsmittel automatisch in bestimmte Stellungen
gebracht werden kann, wenn eine Bedienungsperson
hierzu die Anweisung, beispielsweise durch ein Drik-
ken eines Knopfes, eine Bewegung eines Griffs oder ei-
ner anderen einfachen Bewegung, gibt. An wieder an-
deren Arbeitsgeraten bzw. -fahrzeugen kdénnen Aus-
wurfstellungen des Arbeitsmittels durch eine Bedie-
nungsperson von innerhalb oder aulRerhalb einer Kabi-
ne verandert oder eingestellt werden.

[0003] Die US-A-4,015,729 zeigt ein automatisches
Steuersystem fiir einen Tiefl6ffelbagger mit einem an ei-
nem Ausleger vorgesehenen Léffel. Das Steuersystem
weist Mittel zur Ermittlung der Stellung des Auslegers
mit einem Potentiometer, welches Uber ein Gestange
mit dem Ausleger in Verbindung steht, auf.

[0004] Das der Erfindung zugrunde liegende Problem
wird darin gesehen, dass derartige Sensoreneinrichtun-
gen, Stelleinrichtungen und Arbeitsmaschinen unter
Verwendung derartiger Stelleinrichtungen und/oder
Sensoreinrichtungen, komplex und/oder teuer sind und
komplexe Gesténge und/oder Einstellungen durch eine
Bedienungsperson erfordern.

[0005] Dieses Problem wird erfindungsgeman durch
die Lehre der Patentanspriche 1, 3 bzw. 9 gel6st, wobei
in den weiteren Patentanspriichen die Lésung in vorteil-
hafter Weise weiterentwickelnde Merkmale aufgefiihrt
sind.

[0006] Es wird eine Sensoreinrichtung zur Ermittlung
der Position eines Auslegers einer Arbeitsmaschine, mit
einem Folgerarm und einem Positionssensor, wobei der
Folgerarm derart mit dem Ausleger und dem Positions-
sensor zusammenwirkt, dass der Positionssensor eine
Position, insbesondere eine Winkelstellung, des Ausle-
gers ermitteln kann, mit einer Federeinrichtung, die den
Folgerarm derart belastet, dass dieser zumindest wéh-
rend des Betriebs dauerhaft mit dem Ausleger in Kon-
takt bleibt, eine Stelleinrichtung mit einer solchen Sen-
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soreinrichtung sowie eine Arbeitsmaschine mit einer
derartigen Stelleinrichtung und/oder Sensoreinrichtung
vorgeschlagen.

[0007] Der Positionssensor kann als ein insbesonde-
re elektronischer Sensor ausgebildet sein, der vorzugs-
weise mechanisch mit dem Folgerarm direkt oder indi-
rekt, beispielsweise Uber Hebel oder insbesondere Uiber
den Folgerarm, verbunden ist. Bei dem Positionssensor
kann es sich beispielsweise um einen Potentiometer
handeln oder der Positionssensor kann einen Potentio-
meter aufweisen.

[0008] GemaR einer bevorzugten Ausbildung kann ei-
ne Stelleinrichtung zur zumindest im Wesentlichen au-
tomatischen Positionierung wenigstens eines Ausle-
gers und/oder eines mit dem Ausleger verbundenen Ar-
beitsmittels, beispielsweise einem Baggerloffel, einer
Baggerschaufel, einer Gabel, etc. einer Arbeitsmaschi-
ne, insbesondere eines Arbeitsfahrzeugs eine derartige
Sensoreinrichtung aufweisen, so dass diese ebenfalls
einen vereinfachten Aufbau und eine verbesserte Hand-
habbarkeit aufweist.

[0009] Die Stelleinrichtung kann ein Stellmittel, vor-
zugsweise in der Art eines insbesondere handbetatig-
baren Hebels mit wenigstens einer Arretierposition, mit-
tels dem der Ausleger positioniert werden kann, wenig-
stens ein Betatigungsmittel, vorzugsweise ein Schalter,
und eine Speichereinheit aufweist, die bei Betatigung
des Betatigungsmittels wenigstens einen ersten von der
Sensoreinrichtung ermittelten, zu der augenblicklichen
Position des Auslegers korrespondierenden Wert spei-
chert, und dass die Stelleinrichtung den Ausleger zu-
mindest in eine zu dem ersten gespeicherten Wert kor-
respondierende Stellung bringt, wenn das Stellmittel
seine Arretierstellung einnimmt.

[0010] GemaR einer Weiterbildung der Erfindung
kann die Stelleinrichtung das Stellmittel aus seiner Ar-
retierstellung freigeben, wenn der Ausleger die zu dem
gespeicherten Wert korrespondierende Stellung er-
reicht.

[0011] Weist die Stelleinrichtung eine Datenverarbei-
tungsanlage auf, kann diese derart mit dem Stellmittel
zusammenwirken, dass dieses in Abhangigkeit von we-
nigstens einem von der Datenverarbeitungsanlage ge-
lieferten Signal seine Arretierungsstellung verlassen
kann bzw. freigegeben wird.

[0012] Es kann vorgesehen sein, dass die Datenver-
arbeitungsanlage basierend auf dem Wert und einem
Abstand des Arbeitsmittels von einem Rotationszen-
trum des Auslegers eine Arbeitshéhe des Arbeitsmittels
errechnet, dass Mittel zur Eingabe der Héhe des Ar-
beitsmittels in die Datenverarbeitungsanlage vorgese-
hen sind und dass aufgrund der Eingabe insbesondere
die Position des Auslegers errechnet und ein korrespon-
dierender Wert gespeichert wird.

[0013] Ist darliber hinaus eine Anzeigeeinrichtung
vorgesehen, so kann diese zumindest die Eingabe und/
oder zumindest den gespeicherten Wert anzeigen. Die-
se Anzeigeeinrichtung kann beispielsweise auch in eine
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bereits vorhandene Anzeigeeinrichtung integriert oder
separat vorgesehen sein.

[0014] Eine derartige Stelleineinrichtung und/oder
Sensoreinrichtung kann an einer Arbeitsmaschine, ins-
besondere einem vorzugsweise selbstfahrenden Ar-
beitsfahrzeug, mit einem Ausleger vorgesehen sein. Bei
der Arbeitsmaschine kann es sich auch um eine statio-
nare Arbeitsmaschine handeln. Die Arbeitsmaschine
kann beispielsweise ein Baugerat oder -fahrzeug, bei-
spielsweise in der Art eines Laders, Baggers oder auch
Krans sein, eine landwirtschaftliche oder industrielle Ar-
beitsmaschine, wie beispielsweise ein Traktor mit einem
Ausleger, einem Frontlader, einem Loéffelbagger, oder
auch ein Teleskoplader, oder jede andere geeignet aus-
gebildete Arbeitsmaschine sein. Eine derartige Arbeits-
maschine kann einen oder mehrere Ausleger aufwei-
sen. Der/die Ausleger kann/kénnen mit der Arbeitsma-
schine dauerhaft oder abnehmbar verbunden sein.
[0015] Der Ausleger kann einenends direkt oder indi-
rekt mit einem Arbeitsmittel und andernends direkt oder
indirekt mit einem an einem Rahmen der Arbeitsmaschi-
ne bzw. der Arbeitsmaschine vorgesehenen Trager vor-
zugsweise um wenigstens eine insbesondere zumin-
dest im Wesentlichen horizontale Achse schwenkbar
angeschlossen sein. Bei dem Arbeitsmittel kann es sich
beispielsweise um eine/n Baggerléffel, -schaufel, eine
Gabel, eine Transporteinrichtung etc. handeln.

[0016] Ein Verfahren zur automatischen Positionie-
rung eines Auslegers einer derartigen Arbeitsmaschine
ermittelt zumindest eine Position bzw. eine Rotations-
oder Winkelstellung des Auslegers mittels der Sensor-
einrichtung, speichert zumindest eine durch die Senso-
reinrichtung ermittelte Stellung, vorzugsweise mittels
der Stelleinrichtung bzw. einer Steuer- oder Speicher-
einheit der Stelleinrichtung und bewegt den Ausleger
vorzugsweise zumindest in diese gespeichert Position,
wenn das Betatigungsmittel bzw. der Hebel in seiner Ar-
retierungsposition ist bzw. in diese gebracht wird oder
worden ist.

[0017] Auf diese Weise werden eine Sensoreinrich-
tung, eine Stelleinrichtung und eine Arbeitsmaschine
zur Verfligung gestellt, deren Handhabung fiir eine Be-
dienungsperson weniger ermidend und/oder die ein-
fach und kostenguinstig ist. Mittels der Sensoreinrich-
tung und/oder der Stelleinrichtung kann eine Position ei-
nes Auslegers vereinfacht verfolgt bzw. ermittelt wer-
den. Hierzu ist ein Winkelsensor vorgesehen, welcher
einen federbelasteten Folgerarm aufweist, der dauer-
haft bzw. in allen Positionen in Kontakt mit dem Ausleger
steht bzw. gehalten wird. Der Folgerarm verschwenkt,
wenn die Position des Auslegers sich andert, und be-
wirkt eine Veradnderung eines elektrischen Kennwerts
einer elektromechanischen Einrichtung, wie beispiels-
weise einem Potentiometer. Diese Anderung des elek-
trischen Kennwerts wird in eine Signalverarbeitungsein-
richtung oder einen Bordcomputer, wie beispielsweise
eine Chassissteuereinheit bzw. eine Steuereinheit und/
oder an eine Bedienungsperson ubermittelt. Nach dem
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elektronischen Ermitteln der Position bzw. der Stellung
des Auslegers ist es méglich, unterschiedliche Positio-
nen, beispielsweise eine Auswurfposition, Grab- oder
Transportposition(en) durch nur durch eine reine Beta-
tigung eines Knopfes eines Schalters bei gewiinschten
Auslegerhéhen zu bestimmen. Ein Stellmittel, insbe-
sondere ein Betatigungshebel des Auslegers, kann
durch die Bedienungsperson verwendet werden, um
den Ausleger von einer Bedienerplattform oder aus ei-
ner Kabine zu betétigen. Ein derartiges Stellmittel weist
vorzugsweise in bekannter Art und Weise wenigstens
eine Arretier- oder Raststellung auf. Der Ausleger kann
automatisch in eine eingestellte oder gespeicherte Stel-
lung gebracht werden, in dem das Stellmittel in diese
Arretierstellung gebracht wird. Hat der Ausleger diese
Position erreicht, die mit dem gespeicherten Wert kor-
respondiert, Ubermittelt die Steuereinheit ein Signal, um
das Stellmittel aus der Arretierstellung freizugeben und
ihm eine Ruickkehr in eine Neutralstellung zu ermdgli-
chen. Auf diese Weise stoppt die Bewegung des Aus-
legers bei einer Freigabe des Stellmittels.

[0018] Eine derartige Sensor- und/oder Stelleinrich-
tung ist sehr einfach und benétigt zwischen dem Sensor
und dem Ausleger kein Gestangesystem, wie dies in be-
kannten Systemen Ublich ist. Auf diese Weise kann die
Sensoreinrichtung mit einem minimalen Aufwand an
Verénderungen an der Arbeitsmaschine angebracht
werden, da sie fest mit einem Bereich des Fahrzeugs
verbunden und mit der Stelleinrichtung mittels Kabeln
oder drahtlos verbunden wird. Eine Ubertragung der
Werte an die Steuereinheit kann Uber flexible, elektri-
sche Kabel oder drahtlos mittels elektrischer Wellen er-
reicht werden.

[0019] InderZeichnungist ein nachfolgend naher be-
schriebenes Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung darge-
stellt. Es zeigt:

Fig. 1  eine Arbeitsmaschine mit einem Ausleger,

Fig. 2 eine perspektivische Ausschnittsdarstellung
des an die Arbeitsmaschine angeschlossenen
Auslegers in einer angehobenen Stellung,

Fig. 3  eine Seitenansicht geman Figur 2,

Fig. 4 eine Darstellung entsprechend Figur 3, in der
sich der Ausleger in einer abgesenkten Stel-
lung befindet,

Fig. 5 eine vergroRerte Darstellung einer Aufneh-
mereinrichtung zur Ermittlung der Stellung des
Auslegers in einem von der Arbeitsmaschinen
demontierten Zustand,

Fig. 6 eine Darstellung der Aufnehmereinrichtung
von vorn betrachtet,

Fig. 7 eine Explosionsdarstellung der Aufnehmer-
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einrichtung und

Fig. 8 ein Ausfuhrungsbeispiel eines Funktionssche-
mas der Erfindung.
[0020] Figur 1 zeigt eine Arbeitsmaschine in der Art

eines Baufahrzeugs, an welchem die vorliegende Erfin-
dung Verwendung finden kann. Bei der in der Figur dar-
gestellten Arbeitsmaschine handelt es sich um einen
knickgelenkten, vierradgetriebenen Lader mit einem
Fahrzeugaufbau 10, der einen vorderen Fahrzeugbe-
reich 100 aufweist, der schwenkbar mit einem rtickwar-
tigen Fahrzeugbereich 200 Uber vertikale Schwenkla-
ger 220 verbunden ist, wobei die Arbeitsmaschine durch
ein Verschwenken des vorderen Fahrzeugbereichs 100
relativ zu dem riickwartigen Fahrzeugbereich 200 in be-
kannter Art und Weise gelenkt wird. Die vorderen und
ruckwartigen Fahrzeugbereiche 100 und 200 sind je-
weils auf vorderen, antreibbaren Radern 101 und riick-
wartigen antreibbaren Radern 201 angeordnet. In dem
rickwartigen Fahrzeugbereich ist eine Fahrerplattform
210 vorgesehen, welche im Wesentlichen oberhalb der
Schwenklager 220 angeordnet ist. Der vordere Fahr-
zeugbereich 100 weist einen Trager 120 mit einem rech-
ten Tragerbereich 120a und einem linken Tragerbereich
120b auf. Die vorderen und hinteren, antreibbaren Ra-
der 101 und 201 bewegen die Arbeitsmaschine lber
den Untergrund und werden in bekannter Art und Weise
angetrieben.

[0021] An dem vorderen Fahrzeugbereich 100 ist ein
Ausleger 110 angebracht, der entsprechende erste und
zweite Auslegerarme 110a und 110b aufweist. Die er-
sten und zweiten Auslegerarme 110a und 110b sind mit
einem Querrohr 111, das mit sowohl dem ersten Ausle-
gerarm 110a als auch dem zweiten Auslegerarm 110b
verschweildtist, verbunden. Ein hinterer Endbereich des
Auslegers 110 ist an dem Trager 102 mittels Querlagern
125 und ein Laderl6ffel bzw. ein Arbeitsmittel 115 ist an
einem vorderen Endbereich des Auslegers 110 mittels
Querlagern 116 angebracht. Der Ausleger 110 wird um
die Querlager 125 mittels hydraulischer Hubzylinder
(nicht gezeigt) verschwenkt.

[0022] Figur 2 zeigt eine beispielhafte Ausfihrungs-
form einer erfindungsgemafRen Auslegerpositionsbe-
stimmungseinrichtung, welche im Folgenden als Sen-
soreinrichtung 300 bezeichnet wird, die an dem Trager
120 vorgesehen ist. Gemaf dieser bestimmten Ausflh-
rungsform ist die Sensoreinrichtung 300 an einer Sei-
tenwand 121 des Auslegers 120 mittels Schrauben 301
angebracht. In dieser bestimmten Ausfliihrungsform
wird ein federbelasteter Folgerarm 312 gegen die Un-
terseite des ersten Auslegerarms 110a derart gedruckt,
dass der Folgerarm 312 in allen Drehstellungen einen
Druck auf den ersten Auslegerarm 110a austibt. Auf die-
se Weise liegt der federbelastete Folgerarm 312, wie
dies in den Figuren 3 und 4 dargestellt ist, geman dieser
Ausfuhrungsform, in allen Rotationsstellungen des Aus-
legers 110 an der Unterseite des Auslegerarms 110a an,
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ohne dass er hierzu physisch an dem Auslegerarm 110
angebracht sein muisste und ohne den hiermit verbun-
denen Aufwand zu erzeugen.

[0023] Figur 5 zeigt eine beispielhafte Ausfiihrungs-
form der erfindungsgemaRen Sensoreinrichtung 300.
Wie dies in Figur 5 dargestellt ist, weist die Sensorein-
richtung 300 einen Sensortrager 309, einen Folgerzu-
sammenbau 310 und einen Potentiometerzusammen-
bau bzw. einen Positionssensor 306 auf.

[0024] Der Sensortrager 309 weist einen ersten Be-
reich 302 und einen zweiten Bereich 303 auf, wobei der
erste und der zweite Bereich 302, 303 miteinander mit-
tels Schrauben 304a und Kontermuttern 302b fest ver-
bunden sind. Der erste Bereich 302 weist einen L-for-
migen Anschlussbereich 302a und einen C-férmigen
Anschlussbereich 304b auf. Der L-férmige An-
schlussbereich 302a weist zwei Aussparungen 301a
zur Befestigung der ganzen Sensoreinrichtung 300 an
der Seitenwand 121 des Tragers 120 mittels der
Schrauben 301 auf. Darliber hinaus weist er zwei Aus-
sparungen 304a zum Anbringen des ersten Bereichs
302 an dem zweiten Bereich 303 mittels der Schrauben
304a und der Kontermuttern 304b auf. Der C-férmige
Anschlussbereich 302b weist zwei Aussparungen 307a
zum Anbringen des Positionssensors 306 mittels Kon-
termuttern 306e und Schrauben 306c und eine dritte
Aussparung 306j auf, um einen Durchtritt einer Welle
316 durch eine Wand des C-férmigen Bereich 302b und
in den Potentiometer 306b zu erlauben. Letztlich weist
der C-formige Anschlussbereich 302b eine Ankerbol-
zenaussparung 320a zum Anbringen eines Federan-
kerbolzenunterzusammenbaus 320 auf.

[0025] Der zweite Anschlussbereich 303 weist zwei
Aussparungen 304b zur Befestigung des ersten Be-
reichs 302 an dem zweiten Bereich 303 auf. Der zweite
Bereich 303 weist weiter zwei zusatzliche Aussparun-
gen 315a und 316a auf. An dem zweiten Bereich 303
ist an der Aussparung 315a eine Anschlageinrichtung
315 vorgesehen, um die Rotationsbewegung des Fol-
gerarms 312 zu begrenzen. In die Aussparung 316a und
in Richtung eines ersten Endbereichs der Welle 316 des
Folgerzusammenbaus 310 ist ein Wellenlager 310a ein-
gepresst, um die Rotationsbewegung der Welle 316 zu
verbessern und um eine axiale Bewegung eines Feder-
lagers 318 zu begrenzen. Entlang der Welle 316 sind
auf jeder Seite des Federlagers 318 Unterlegscheiben
317 vorgesehen. Ein erster Endbereich des Folgerarms
312 ist auf die Welle 316 an einer Stelle neben dem Fe-
derlager 318 auf die Welle 316 aufgepresst. Ein Siche-
rungsring istin einer Nut 316a in Richtung eines zweiten
Endbereichs der Welle 316 angeordnet, um die Unter-
legscheiben 317 und das Federlager 318 zu sichern, so-
wie um eine axiale Bewegung der Welle 316 zu begren-
zen. Ein erster Endbereich einer Torsionsfeder bzw. ei-
ner Feder 314 ist an einem Ankerbolzen 320 verankert,
wahrend ein zweiter Endbereich der Feder 314 den Fol-
gerarm 312 gegen eine Unterseite des ersten Ausleger-
arms 110a drangt und dorthin belastet. An einem zwei-
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ten Endbereich des Auslegerarms 312 ist ein Rollenzu-
sammenbau 313 vorgesehen, welcher eine Rolle 313a
und ein Lager 313d, wie auch eine Schraube 313b und
eine Kontermutter 313c aufweist, um jede Bewegung
der Rolle 313a und des Lagers 313d relativ zu der
Schraube 313b mit Ausnahme einer Rotationsbewe-
gung zu begrenzen.

[0026] Der Folgerzusammenbau 310 weist den Fol-
gerarm 312, die Feder 314, die Welle 316a, das Wellen-
lager 310a, eine Mehrzahl von Unterlegscheiben 317,
den Sicherungsring 330 und das Federlager 318 auf.
[0027] Andem C-férmigen Aufnahmebereich 320b ist
ein Potentiometerzusammenbau bzw. ein Positionssen-
sor 306 angebracht, welcher einen Halterbereich 306a
und einen Sensorbereich bzw. ein Potentiometer 306b
aufweist. Der Halterbereich 306a und das Potentiome-
ter 306b sind an gegeniliberliegende Seitenbereichen
302c des C-formigen Aufnahmebereichs 302 (ber
Schrauben 306¢, Unterlegscheiben 306d und Konter-
muttern 306e angebracht. Beim Zusammenbau des Po-
sitionssensors 306 werden zwischen dem Seitenbe-
reich 302c und dem Potentiometer 306b Unterlegschei-
ben 302f aus Gummi als Dichtung gegen Umweltein-
flisse angeordnet. Bei der Montage der ganzen Senso-
reinrichtung 300 erstreckt sich der zweite Endbereich
der Welle 316 durch eine Aussparung 306g in dem Hal-
terbereich 306a und in eine Aussparung 306h in dem
Potentiometer 306b, wo es in bekannter Art und Weise
in einem Ublichen Rotor (beispielsweise mittels einer
Passfederverbindung) befestigt wird, derart, dass eine
Verénderung des Winkels der Welle 316 in einer pro-
portionalen Veranderung des Widerstands des Poten-
tiometers 306b resultiert.

[0028] Wie es in Figur 8 dargestellt wird, wird das von
der Sensoreinrichtung 300 ermittelte Signal Uber elek-
trische Leitungen oder drahtlos mittels elektromagneti-
scher Wellen an eine Chassis- bzw. Rahmensteuerein-
heit bzw. eine Steuereinheit 500 Ubertragen. Ein erster
Kippschalter bzw. ein erstes Betatigungsmittel 601 und
ein zweiter Kippschalter bzw. ein zweites Betatigungs-
mittel 602 werden durch Driicken aktiviert. Nach einer
Betatigung tUbermittelt die Betatigung des ersten Beta-
tigungsmittels 601 und/oder des zweiten Betatigungs-
mittels 602 ein kurzzeitiges Signal an die Steuereinheit
500, welche bewirkt, dass die Steuereinheit 500 den ak-
tuellen Signalwert der Sensoreinrichtung 300 speichert.
Die Steuereinheit 500 vergleicht dann das durch einen
Signalspeicher bzw. eine Speichereinheit 510 gespei-
cherte Signal mit dem von der Sensoreinrichtung 30 er-
mittelten Signal und sendet ein Signal, um einen Steu-
erhebel bzw. ein Stellmittel 700 aus einer eingerasteten
Stellung bzw. einer Arretierstellung freizugeben, wenn
das gespeicherte Signal etwa dem ermittelten Signal
entspricht. Die Steuereinheit 500 bzw. die Speicherein-
heit 510 ist dazu in der Lage, weitere ermittelte Werte
zu speichern, das heifl3t nachdem sie einen Wert fiir das
erste Betatigungsmittel 601 gespeichert hat, kann sie
einen weiteren Wert fir das zweite Betatigungsmittel
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602 speichern. Auf diese Weise kdnnen Auslegeraus-
wurfpositionswerte und transportpositionswerte in der
Steuereinheit 500 bzw. der Speichereinheit 510 koexi-
stieren, wodurch die Bequemlichkeit und Einfachheit
des Betriebs des Arbeitsgerat erhéht wird.

[0029] Nachdem die gezeigte Ausflihrungsform be-
schrieben wurde, wird offensichtlich werden, dass ver-
schiedene Verdnderungen durchgefuhrt werden kon-
nen, ohne den Schutzbereich der Erfindung, wie er
durch die folgenden Anspriche bestimmt wird, zu ver-
lassen. Es ist beispielsweise moglich, ein Drehpotentio-
meter oder eine digitale Einrichtung mit einem Positi-
onsausleser mit dem Potentiometer 306b derart zu ka-
librieren, dass die Stellung durch eine Bedienungsper-
son gewahlt oder eingetippt werden kann bevor der
Ausleger in diese Stellung gebracht wird.

Patentanspriiche

1. Sensoreinrichtung (300) zur Ermittlung der Position
eines Auslegers (110) einer Arbeitsmaschine, mit
einem Folgerarm (312) und einem Positionssensor
(306), wobei der Folgerarm (312) derart mit dem
Ausleger (110) und dem Positionssensor (306) zu-
sammenwirkt, dass der Positionssensor (306) eine
Position, insbesondere eine Winkelstellung, des
Auslegers (110) ermitteln kann, gekennzeichnet
durch eine Federeinrichtung (314), die den Fol-
gerarm (312) derart belastet, dass dieser zumin-
dest wahrend des Betriebs dauerhaft mit dem Aus-
leger (110) in Kontakt bleibt.

2. Sensoreinrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Positionssensor (306) ein
elektronischer Sensor ist, der vorzugsweise me-
chanisch mit dem Folgerarm (110) direkt oder indi-
rekt verbunden ist, und/oder insbesondere als in
der Art eines Potentiometers (206b) ausgebildet ist
bzw. ein Potentiometer (206b) aufweist.

3. Stelleinrichtung zur zumindest im Wesentlichen au-
tomatischen Positionierung wenigstens eines Aus-
legers (110) und/oder einem mit dem Ausleger
(110) verbundenen Arbeitsmittel (115) einer Ar-
beitsmaschine, insbesondere eines Arbeitsfahr-
zeugs, gekennzeichnet durch eine Sensoreinrich-
tung (300) nach Anspruch 1 oder 2.

4. Stelleinrichtung nach Anspruch 3, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Stelleinrichtung ein Stell-
mittel (700), vorzugsweise in der Art eines insbe-
sondere handbetétigbaren Hebels mit wenigstens
einer Arretierposition, mittels dem der Ausleger
(110) positioniert werden kann, wenigstens ein Be-
tatigungsmittel (601, 602), vorzugsweise ein Schal-
ter, und eine Speichereinheit (510) aufweist, die bei
Betatigung des Betatigungsmittels (601, 602) we-
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nigstens einen ersten von der Sensoreinrichtung
(300) ermittelten, zu der augenblicklichen Position
des Auslegers (110) korrespondierenden Wert
speichert, und dass die Stelleinrichtung den Ausle-
ger (110) zumindest in eine zu dem ersten gespei-
cherten Wert korrespondierende Stellung bringt,
wenn das Stellmittel (700) seine Arretierstellung
einnimmt.

Stelleinrichtung nach Anspruch 4, dadurch ge-
kennzeichnet, dass des Stellmittel (700) aus sei-
ner Arretierstellung freigegeben wird, wenn der
Ausleger (110) die zu dem gespeicherten Wert kor-
respondierende Stellung erreicht.

Stelleinrichtung nach einem oder mehreren der An-
spruche 3 bis 5, gekennzeichnet durch eine Da-
tenverarbeitungsanlage, welche derart mit dem
Stellmittel (700) zusammenwirken kann, dass die-
ses in Abhangigkeit von wenigstens einem von der
Datenverarbeitungsanlage gelieferten Signal seine
Arretierungsstellung verlassen kann bzw. freigege-
ben wird.

Stelleinrichtung nach Anspruch 6, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Datenverarbeitungsanla-
ge basierend auf dem Wert und einem Abstand des
Arbeitsmittels (115) von einem Rotationszentrum
des Auslegers (110) eine Arbeitshohe des Arbeits-
mittels (115) errechnet, dass Mittel zur Eingabe der
Hohe des Arbeitsmittels (115) in die Datenverarbei-
tungsanlage vorgesehen sind und dass die Daten-
verarbeitungsanlage aufgrund der Eingabe insbe-
sondere die Position des Auslegers (110) errech-
nen und einen korrespondierenden Wert abspei-
chern kann.

Stelleinrichtung nach einem oder mehreren der An-
spriche 3 bis 7, gekennzeichnet durch eine An-
zeigeeinrichtung vorzugsweise zur Anzeige der
Eingabe und/oder zumindest des gespeicherten
Werts.

Arbeitsmaschine, insbesondere ein vorzugsweise
selbstfahrendes Arbeitsfahrzeug, mit einem Ausle-
ger (110) und mit einer Sensoreinrichtung (300)
nach einem oder mehreren der Anspriche 1 und 2
und/oder einer Stelleinrichtung nach einem oder
mehreren der Anspriiche 3 bis 8.

Arbeitsmaschine nach Anspruch 9, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Ausleger (110) einenends
direkt oder indirekt mit einem Arbeitsmittel (115)
und andernends direkt oder indirekt mit einem an
einem Rahmen der Arbeitsmaschine bzw. der Ar-
beitsmaschine vorgesehenen Trager (120) vor-
zugsweise um wenigstens eine insbesondere zu-
mindest im Wesentlichen horizontale Achse
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