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(54) Ladegerat sowie Verfahren fiir ein Ladegerat

(57) Das Ladegeréat (61) umfasst eine hydraulische
Anordnung zum Heben und Senken des Auslegers (70),
ein Hydraulikférdermittel (30), einen Hydrauliktank (28),
einen Hydraulikzylinder (10), ein mit Versorgungsleitun-
gen (18,20) verbundenes Steuergerat (22,22’) zum An-
steuern des Hydraulikzylinders (10), eine erste und eine
zweite den Hydraulikzylinder (10) mit dem Hydrauliktank
(28) verbindende und mit einem ersten bzw. zweiten
Schaltventil (60,42) versehene Hydraulikleitung (58,40),
eine hubseitige Lasthalteventileinrichtung (34) und eine
Steuereinheit (54) zum Schalten der Schaltventile
(60,42). Um eine Aktivierung der Schwimmestellung zu
ermdglichen, ohne dass der Ausleger (70) unkontrolliert
absinken kann, wird vorgeschlagen, ein die Stellung des
Auslegers (70) bzw. Hydraulikzylinders (10) signalisie-
renden Sensor (50,50’) sowie Aktivierungsmittel (56,56’)
fur das Schalten in eine Schwimmstellung und regelbare
Steuermittel zum Absenken des Auslegers (70) vorzu-
sehen, wobei die Steuereinheit (54) derart ausgebildet
ist, dass das Absenken des Auslegers (70) und/oder das
Schalten in die Schwimmestellung in Abhéngigkeit von
einemvon dem Sensor (50,50°) gelieferten Signal erfolgt.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Ladegerat sowie ein
Verfahren fur ein Ladegerat mit einer hydraulischen An-
ordnung zum Heben und Senken eines Auslegers, wobei
die hydraulische Anordnung wenigstens ein Hydraulik-
fordermittel, einen Hydrauliktank, einen Hydraulikzylin-
der, mit einer hubseitigen und einer senkseitigen Versor-
gungsleitung, ein mit den Versorgungsleitungen verbun-
denes Steuergerat zum Ansteuern des Hydraulikzylin-
ders, eine den Hydraulikzylinder senkseitig mit dem Hy-
drauliktank verbindende und mit einem ersten Schaltven-
til versehene erste Hydraulikleitung, eine den Hydraulik-
zylinder hubseitig mit dem Hydrauliktank oder der senk-
seitigen Versorgungsleitung verbindende und mit einem
zweiten Schaltventil versehene zweite Hydraulikleitung,
eine hubseitige Lasthalteventileinrichtung und eine Steu-
ereinheit zum Schalten der Schaltventile umfasst.
[0002] Es sind Ladegerate bekannt, beispielsweise
Radlader, Teleskoplader oder auch andere bauwirt-
schaftliche, landwirtschaftliche oder auch forstwirtschaft-
liche Fahrzeuge, die uber eine hydraulische Anordnung
fur einen Hydraulikzylinder zum Heben und Senken ei-
nes Auslegers verfliigen, mit der eine Schwimmstellung
fir den Hydraulikzylinder realisierbar ist. Die Schwimm-
stellung kann von Vorteil sein, wenn mit dem Ladegerat
Arbeiten verrichtet werden sollen, bei denen das Arbeits-
werkzeug am Boden und méglichst konturgetreu zur Bo-
denoberflache geflihrt werden soll.

[0003] Ein Beispiel fur eine derartige hydraulische An-
ordnung offenbart die EP 1 450 048 A1. Dort wird eine
hydraulische Anordnung fiir einen Teleskoplader ge-
zeigt, der Uber einen Hydraulikzylinder zum Heben und
Senken eines Auslegers verfiigt und fir den eine
Schwimmstellung realisierbar ist. Die hydraulische An-
ordnung verfugt ferner Uber eine Lasthalteventilanord-
nung, wie es flr Teleskoplader erforderlich ist, um den
Ausleger gegen Schlauchbruch bzw. unbeabsichtigtes
Absinken abzusichern. Zur Realisierung einer Schwimm-
stellung sind Hydraulikleitungen vorgesehen, die die bei-
den Kammern eines Hydraulikzylinders elektronisch
steuerbar mit einem Hydrauliktank verbinden. Gleichzei-
tig wird die Sicherheitsfunktion der Lasthalteventilanord-
nung beibehalten.

[0004] Nachteilig wirkt sich aus, dass eine Aktivierung
der Schwimmstellung mdglich ist, auch wenn sich der
Ausleger in einer nicht auf dem Boden abgestitzten Po-
sition befindet. In einem solchen Fall wirde dadurch,
dass die Hubseite des Hydraulikzylinders in der
Schwimmstellung mit dem Hydrauliktank verbunden
wird, der Ausleger unkontrolliert absinken und unter Um-
stédnden Schaden anrichten oder nehmen.

[0005] Das der Erfindung zugrunde liegende Problem
wird darin gesehen, ein Ladegerat mit einer hydrauli-
schen Anordnung flr einen Ausleger zu schaffen, bei
dem eine Aktivierung der Schwimmestellung erfolgt, ohne
dass der Ausleger unkontrolliert absinken kann.

[0006] Die Aufgabe wird erfindungsgemaf durch die
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Lehre des Patentanspruchs 1 geldst. Weitere vorteilhafte
Ausgestaltungen und Weiterbildungen der Erfindung ge-
hen aus den Unteranspriichen hervor.

[0007] ErfindungsgemaR wird ein Ladegerat der ein-
gangs genannten Art vorgeschlagen, in der ein wenig-
stens eine Stellung des Auslegers bzw. Hydraulikzylin-
ders signalisierender Sensor sowie Aktivierungsmittel fir
das Schalten in eine Schwimmstellung fiir den Hydrau-
likzylinder und regelbare Steuermittel zum Absenken des
Auslegers vorgesehen sind, wobei die Steuereinheit der-
art ausgebildet ist, dass das Absenken des Auslegers
und/oder das Schalten in die Schwimmstellung in Ab-
héangigkeit von einem von dem Sensor gelieferten Signal
erfolgt. Nach Aktivierung der Schwimmestellung durch Ak-
tivierungsmittel wird zunachst festgestellt, ob sich der
Ausleger in einer angehobenen Position bzw. Stellung
befindet. Diese Feststellung erfolgt durch Erfassung und
Verarbeitung des die Stellung des Auslegers signalisie-
renden Sensorsignals. Signalisiert der Sensor, dass der
Ausleger sich in einer angehobenen Stellung befindet,
so werden die regelbaren Steuermittel zum Absenken
des Auslegers sowie die Schaltventile von der Steuer-
einheit entsprechend angesteuert, bis der Ausleger sei-
ne vorzugsweise vollstdndig abgesenkte Stellung ein-
nimmt. Erst dann fiihrt die Steuereinheit eine Schaltung
und/oder Steuerung der entsprechenden Komponenten
der hydraulischen Anordnung in eine Schwimmstellung
fur den Hydraulikzylinder bzw. Ausleger aus. Stellt die
Steuereinheit nach Aktivierung fir das Schalten in eine
Schwimmstellung jedoch fest, dass der Ausleger sich in
seiner vorzugsweise vollstdndig abgesenkten Position
bzw. Stellung befindet, was durch ein entsprechendes
Sensorsignal signalisiert wird, so wird von der Steuer-
einheit direkt, d. h. ohne Durchfiihren eines kontrollierten
Absenkvorgangs fir den Ausleger, die Schaltung und/
oder Steuerung der entsprechenden Komponenten der
hydraulischen Anordnung in eine Schwimmstellung fir
den Hydraulikzylinder bzw. Ausleger ausgefihrt. Somit
wird gewahrleistet, dass wenn eine Aktivierung der
Schwimmstellung vorgenommen wird, sich der Ausleger
vor den entsprechenden Schalt- bzw. Steuervorgangen
fiir eine Schwimmstellung in einer abgesenkten Position
bzw. Stellung befindet.

[0008] Die den Hydraulikzylinder senkseitig mit dem
Hydrauliktank verbindende Hydraulikleitung fihrt vor-
zugsweise direkt von dem ersten Schaltventil in den Hy-
drauliktank, es ist jedoch auch denkbar die Verbindung
Uber das Steuergerat herzustellen, so dass die Hydrau-
likleitung mit der hubseitigen Versorgungsleitung ver-
bunden ist und zwar zwischen der Lasthalteventileinrich-
tung und dem Steuergerat. In diesem Fall stellt das Steu-
erventil in seiner Neutralstellung die hubseitige Verbin-
dung zum Tank her, wobei die Last am Hydraulikzylinder
weiterhin durch die Lasthalteventileinrichtung gehalten
wird. Zum Schalten des Steuergeréats in die Hubstellung
wird das erste Schaltventil in eine Schlielstellung ge-
bracht, so dass die Verbindung zur Stangenseite des Hy-
draulikzylinders unterbrochen ist.
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[0009] In einer bevorzugten Ausfihrungsform umfas-
sen die regelbaren Steuermittel zum Absenken des Aus-
legers eine regelbare Druckbegrenzungseinrichtung,
wobei vorzugsweise ein manuell schaltbares Steuerge-
rat fir die hydraulische Anordnung zum Einsatz kommt.
Das Steuergerat kann jedoch auch elektrisch oder hy-
draulisch schaltbar ausgebildet sein. Eine derartige
Druckbegrenzungseinrichtung kann durch ein regelba-
res Druckbegrenzungsventil bzw. Uberdruckventil reali-
siert werden, welches von einer geschlossenen Ventil-
stellung vorzugsweise proportional regelbar in eine ge-
offnete Stellung gebracht werden kann. Dabei wird vor-
zugsweise in einer geschlossenen Stellung ein Hydrau-
likfluss unterbrochen, hingegen in einer vollstandig ge-
offneten Stellung ein ungehinderter Hydraulikfluss zuge-
lassen wird. Entsprechende Zwischenstellung (nicht voll-
standig gedffnete Stellungen) gewahren einen
gedrosselten Hydraulikfluss. Dadurch kann ein durch
das Druckbegrenzungsventil durchgelassener Volumen-
strom proportional zu einem Steuersignal gesteuert bzw.
geregelt werden. Hierbei ist es auch mdéglich ein entspre-
chendregelbares Drosselventil einzusetzen, bei dem der
Durchlassquerschnitt entsprechend proportional zu ei-
nem Steuersignal steuerbar bzw. regelbar ist. Auch an-
dere Artenvon Ventilen oder Einrichtungen sind denkbar,
mit denen in Abhangigkeit eines Steuersignals eine Re-
gelung des Volumenstroms durchfiihrbar sind.

[0010] Vorzugsweise ist die regelbare Druckbegren-
zungseinrichtung derart angeordnet, dass bei gedffne-
tem ersten und zweiten Schaltventil ein hubseitiger Hy-
draulikélfluss regulierbar bzw. kontrollierbar ist. Dabei ist
eine Positionierung der Druckbegrenzungseinrichtung
zwischen der Hubseite des Hydraulikzylinders und dem
Hydrauliktank entscheidend, d. h. die Druckbegren-
zungseinrichtung kann sowohl zwischen der Hubseite
des Hydraulikzylinders und dem ersten oder zweiten
Schaltventil als auch zwischen dem ersten oder dem
zweiten Schaltventil und dem Hydrauliktank angeordnet
sein, so dass bei gedffneten Schaltventilen der Abfluss
von der Hubseite des Hydraulikzylinders zum Hydraulik-
tank kontrollierbar bzw. steuerbar bzw. regelbar ist. Zu
Beginn eines Absenkvorgangs fiir den Ausleger wird an
der Druckbegrenzungseinrichtung ein entsprechender
Schlielregelwert eingestellt, bei dem die Druckbegren-
zungseinrichtung geschlossen oder nahezu geschlos-
sen ist. Nachdem an der Druckbegrenzungseinrichtung
ein entsprechender SchlieRregelwert eingestellt worden
ist, werden beide Schaltventile geéffnet. AnschlieRend
wird ein Regelungsvorgang fiir die Druckbegrenzungs-
einrichtung eingeleitet, so dass sich die Druckbegren-
zungseinrichtung langsam 6ffnet. Erreicht bei einer als
Druckbegrenzungsventil ausgebildeten Druckbegren-
zungseinrichtung der eingestellte bzw. geregelte Druck-
begrenzungswert einen Wert unterhalb des Hubdruckes
im Hydraulikzylinder, so beginnt der Ausleger sich abzu-
senken. Dieses Absenken kann als Anderung der Posi-
tion bzw. Stellung des Auslegers von dem Sensor mes-
stechnisch erfasst und verwertet werden, so dass die
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Druckbegrenzungseinrichtung derart geregelt werden
kann, dass eine bestimmte Absenkgeschwindigkeit nicht
Uberschritten wird. Hierdurch wird eine Unabhangigkeit
vom Beladungszustand des Auslegers erreicht. Senkt
sich der Ausleger nicht mehr weiter ab, kann davon aus-
gegangen werden, dass der Ausleger auf dem Boden
ruht. Nachdem erfasst worden ist, dass sich der Ausleger
komplett abgesenkt hat, kann an der Druckbegrenzungs-
einrichtung ein entsprechender Offnungsregelwert ein-
gestellt werden, bei dem die Druckbegrenzungseinrich-
tung vollstdndig oder nahezu vollstandig gedffnet wird.
Dadurch, dass nun sowohl die Druckbegrenzungsein-
richtung als auch die Schaltventile gedffnet sind, kann
sich der Ausleger frei bzw. schwimmend bewegen, wobei
ein ungehinderter Hydraulikfluss zwischen Hydraulikzy-
linder und Hydrauliktank stattfinden kann. Bei einer als
Drosselventil ausgebildeten Druckbegrenzungseinrich-
tung wird anstelle eines Druckbegrenzungswerts ent-
sprechend der Durchlassquerschnitt des Drosselventils
von einem geschlossenen zu einem gedffneten Durch-
lassquerschnittswert geregelt. Es ist als zusatzliche Si-
cherheitsmalRnahme denkbar, dass man eine Geschwin-
digkeitsiberwachung wahrend des Schwimmstellungs-
vorgangs vorsieht, die verhindert, dass der Ausleger eine
bestimmte Geschwindigkeit Uiberschreitet. Sollte sich der
Ausleger zu schnell absenken, kann die Druckbegren-
zungseinrichtung geschlossen werden, um eine be-
stimmte maximal zuldssige Geschwindigkeit nicht zu
Uberschreiten. Die maximal zuldssige Geschwindigkeit
kann zusatzlich noch von der Ausfahrlange des Hubzy-
linders abhangig gemacht werden, um beispielsweise
das Absenken des Auslegers aus hohen Arbeitshéhen
gegenuber dem Absenken des Auslegers aus geringe-
ren Arbeitshdhen hinsichtlich der Absenkgeschwindig-
keit einzuschranken.

[0011] In einer anderen erfindungsgemaflen Ausfih-
rungsform umfassen die regelbaren Steuermittel zum
Absenken des Auslegers eine proportional regelbare
Steuerung des Steuergerats. Bei einer derartigen Steue-
rung des Steuergerats kann auf eine gesonderte Druck-
begrenzungseinrichtung verzichtet werden. Sollte nach
Aktivierung der Schwimmstellung festgestellt werden,
dass sich der Ausleger nicht in einer abgesenkten Stel-
lung befindet, wobei die Feststellung auf die bereits oben
beschriebene Art und Weise erfolgen kann, wird das
Steuergerat automatisch von der Steuereinheit unmittel-
bar oder mittelbar angesteuert und in eine Senkstellung
gebracht, wobei die Schaltventile geschlossen sind. Der
Hydraulikzylinder entleert sich dabei auf herkémmliche
Weise Uber die vorhandene Lasthalteventileinrichtung,
so dass sich der Ausleger absenkt. Hierbei wird das Ab-
senken als Anderung der Auslegerposition messtech-
nisch erfasst und von der Steuereinheit derart verwertet
werden, dass die Steuerung bzw. Regelung des Steuer-
gerats eine Unterschreitung einer vorgebbaren Absenk-
geschwindigkeit nicht zuldsst. Dieses kann durch den
Einsatz von Druckwaagen im Steuergerat unterstitzt
werden, die dem Stand der Technik entsprechen und
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Ublicher Weise eingesetzt werden, um den Volumen-
strom eines Steuergerates lastunabhangig und pumpen-
drehzahlunabhéangig konstant zu halten. Dadurch wird
eine Unabhéangigkeit vom Beladungszustand des Ausle-
gers erreicht. Senkt sich der Ausleger nicht mehr weiter
ab, kann davon ausgegangen werden, dass der Ausleger
auf dem Boden ruht und das Steuergerat wird in seine
Neutralstellung geschaltet. AnschlieRend bzw. gleichzei-
tig werden die beiden Schaltventile gedffnet, so dass sich
eine Schwimmstellung einstellt.

[0012] Bei der Ansteuerung des Steuergerates kann
es sich um eine rein elektrische Ansteuerung oder aber
auch eine pneumatische oder hydraulische Ansteuerung
handeln, wobei die Steuersignale zum Absenken des
Auslegers auf einen geeigneten Wert begrenzt werden,
um die Absenkgeschwindigkeit entsprechend einzu-
schrénken. Ferner ist als zuséatzliche
SicherheitsmaRnahme denkbar, dass man eine Ge-
schwindigkeitsiiberwachung wéahrend des Schwimm-
stellungsvorgangs vorsieht, die verhindert, dass der Aus-
leger beim Absenken eine bestimmte Geschwindigkeit
Uberschreitet. Sollte sich der Ausleger zu schnell absen-
ken, kénnen die Schaltventile geschlossen und der Ab-
senkvorgang wieder aktiv Uber das Steuergerat vorge-
nommen werden. Auch hier kann die maximal zuldssige
Geschwindigkeit zusétzlich noch von der Ausfahrlange
des Hubzylinders abhangig gemacht werden.

[0013] Vorzugsweise ist der die Stellung angebende
bzw. signalisierende Sensor als Positions- oder Winkel-
sensor ausgebildet, so dass die Stellung bzw. Position
des Auslegers oder des Hydraulikzylinders direkt gemes-
sen werden kann. Ein Positionssensor kann beispiels-
weise direkt mit dem Stangenhub der Kolbenstange des
Hydraulikzylinders verbunden sein oder eine andere ver-
anderliche Strecke, die in Verbindung mit dem Hydrau-
likzylinder oder dem Ausleger steht aufnehmen bzw. ab-
tasten bzw. Uberwachen. Ein Winkelsensor kann bei-
spielsweise an den Schwenkpunkten am Ausleger oder
am Hydraulikzylinder angeordnet werden und einen ent-
sprechenden Schwenkwinkel aufnehmen bzw. abtasten
bzw. Gberwachen.

[0014] Alternativ kann anstelle eines Positions- oder
Winkelsensors auch ein Drucksensor eingesetzt werden,
wobei wenigstens eine Stellung des Auslegers bzw. des
Hydraulikzylinders in Abhangigkeit des Drucks signali-
sierbar ist. Hierbei wird nicht direkt die Stellung bzw. Po-
sition des Auslegers, sondern stattdessen der Druck auf
der Hubseite des Hubzylinders gemessen bzw. festge-
stellt wodurch ein Riickschluss auf die Stellung des Aus-
legers maoglich ist. Das Absenken des Auslegers erfolgt
hierbei nicht durch Aufsteuerung einer Druckbegren-
zungseinrichtung, sondern durch eine direkte, von der
Steuereinheit veranlasste Ansteuerung des Steuerge-
rats in seine Senkstellung. Es wird somit auf eine Druck-
begrenzungseinrichtung verzichtet. Liegt der Ausleger
auf dem Boden auf, sinkt damit der Druck auf der Hub-
seite des Hubzylinders, da dieser nicht mehr die Last des
Auslegers tragen muss. Das Absinken des Druckes si-
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gnalisiert bzw. gibt indirekt eine Stellung bzw. Position
des Auslegers an, wobei das Absinken des Druckes un-
ter einen vorgebbaren Wert (vorzugsweise der geringst
mdgliche Druck zum Halten eines unbeladenen Ausle-
gers) indirekt die abgesenkte Stellung bzw. Position des
Auslegers angeben bzw. signalisieren kann. Solange der
Druck nicht auf den vorgegebenen Wert abgesunken ist,
wird von der Steuereinheit angenommen, dass der Aus-
leger sich in einer nicht abgesenkten Stellung befindet.
Erst wenn der entsprechende Druck erreicht bzw. unter-
schritten wird, wird ein Offnen der beiden Schaltventile
zur Realisierung der Schwimmstellung von der Steuer-
einheit eingeleitet. Der Drucksensor kann natirlich auch
durch einen Druckschalter ersetzt werden.

[0015] Die Aktivierungsmittel zur Aktivierung der
Schwimmstellung kénnen beispielsweise als Schalter
ausgebildet sein, mit denen ein Aktivierungssignal an die
Steuereinheit gegeben wird. Derartige Schalter sind vor-
zugsweise in der Kabine eines Ladegerats bzw. am Be-
dienpult untergebracht. Ferner kénnen die Aktivierungs-
mittel auch als Joystick ausgebildet sein bzw. in den Stel-
lungen eines Joysticks integriert werden, so dass der
Joystick mit integrierter Schwimmstellung, die elektro-
nisch erfasst wird, ausgebildet ist.

[0016] Die Schaltventile sind vorzugsweise als elek-
trisch betatigbare Schaltventile ausgebildet, wobei hier
auch pneumatisch oder hydraulisch schaltbare Ventile
einsetzbar sind.

[0017] Anhand der Zeichnung, die mehrere Ausfih-
rungsbeispiele der Erfindung zeigt, werden nachfolgend
die Erfindung sowie weitere Vorteile und vorteilhafte Wei-
terbildungen und Ausgestaltungen der Erfindung néher
beschrieben und erlautert.

[0018] Es zeigt:

Fig. 1  einen schematischen Schaltplan einer hydrau-
lischen Anordnung mit Schwimmstellung und
semi-aktiver Federungsfunktion,

Fig. 2  einen schematischen Schaltplan einer hydrau-
lischen Anordnung mit Schwimmstellung ohne
semi-aktiver Federungsfunktion und

eine schematische Seitenansicht eines Lade-
gerats mit einer hydraulischen Anordnung ge-
maR den Figuren 1 oder 2.

Fig. 3

[0019] In Figur 1 ist ein Beispiel fiir eine hydraulische
Anordnung einer semi-aktiven Federung fiir einen Aus-
leger dargestellt, wobei neben einer Federungsfunktion
auch eine Schwimmstellungsfunktion gegeben ist. Figur
1 zeigt einen Hydraulikzylinder 10 mit einem Hydraulik-
kolben 12, der zum Heben und Senken eines Auslegers
70 eines Ladegerats 61 (beides in Figur 3 dargestellt)
dient. Der Hydraulikzylinder 10 weist eine hubseitige
Kammer 14 und eine senkseitige Kammer 16 auf. Die
hubseitige Kammer 14 ist (iber eine hubseitige Hydrau-
likleitung 18 und die senkseitige Kammer 16 Uber eine
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senkseitige Hydraulikleitung 20 mit einem manuell
schaltbaren Steuergerat 22 verbunden. Das Steuergerat
22 kann jedoch ebenso elektrisch oder hydraulisch
schaltbar sein.

[0020] Das Steuergerat 22 ist tiber eine Abflussleitung
24 mit einem Hydraulikéltank 28 verbunden. Eine Hy-
draulikélpumpe 30 foérdert Hydraulikdl Gber das Steuer-
gerat 22 in die jeweiligen Hydraulikleitungen 18, 20.
[0021] Das Steuergerat22istin drei Stellungen schalt-
bar, in eine Schlielstellung, in der kein Durchfluss fir
beide Hydraulikleitungen 18, 20 stattfindet, in eine Hub-
stellung, in der die hubseitige Hydraulikleitung 18 mit Hy-
draulikél versorgt wird, wobei die senkseitige Hydraulik-
leitung 20 Hydraulikdl an den Hydrauliktank 28 abgibt,
und in eine Senkstellung, in der die senkseitige Hydrau-
likleitung 20 mit Hydraulikdl versorgt wird, wobei die hub-
seitige Hydraulikleitung 18 Hydraulikdl an den Hydrau-
liktank 28 abgibt.

[0022] Die hubseitige Hydraulikleitung 18 enthalt ein
Lasthalteventil 34, welches Uber eine Bypassleitung 36
einen Hydraulikdlfluss in Richtung des Hydraulikzylin-
ders 10 zulasst. Uber Steuerleitungen 38 kann das Last-
halteventil 34 in Richtung des Hydraulikbltanks 28 ge6ff-
net werden, so dass ein Hydraulikélfluss zum Hydrauli-
kéltank 28 stattfinden kann.

[0023] Zwischen der hubseitigen und der senkseitigen
Hydraulikleitung 18, 20 ist eine Verbindungsleitung 40
angeordnet, welche ein elektrisch schaltbares Schalt-
ventil 42 enthalt. Das Schaltventil 42 enthalt eine Sperr-
stellung, in der in beide Richtungen kein Durchfluss statt-
findet und eine Offnungsstellung, in der in beide Rich-
tungen ein Durchfluss ermdglicht wird. Des Weiteren ent-
halt die Verbindungsleitung 40 eine regelbare Druckbe-
grenzungseinrichtung 43 mit einem regelbaren Druckbe-
grenzungsventil 44, welches lber eine Steuerleitung 46
in Richtung der senkseitigen Hydraulikleitung 20 &ffnet.
Der Steuerdruck bzw. Druckschwellwert zum Offnen des
Druckbegrenzungsventils 44 kann tGber einen Regler 48
der Druckbegrenzungseinrichtung 43 geregelt werden.
Anstelle eines Druckbegrenzungsventils 44 ist auch der
Einsatz einer regelbaren Drossel oder Blende méglich.
[0024] Ferner ist ein Positionssensor 50 mit einer Kol-
benstange 52 des Hydraulikzylinders 10 verbunden und
liefert ein die Position des Hydraulikkolbens 12 wieder-
gebendes Sensorsignal an eine Steuereinheit 54. Die
Steuereinheit 54 ist mit einer Schaltvorrichtung 56 ver-
bunden, Uber welche die Steuereinheit 54 und damit die
hydraulische Federung aktiviert werden kann.

[0025] Des Weiteren ist eine zweite senkseitige Hy-
draulikleitung 58 vorgesehen, die von der ersten senk-
seitigen Hydraulikleitung 20 zum Hydrauliktank 28 fuhrt
und mit einem weiteren Schaltventil 60 versehen ist, wo-
bei die Schaltventile 42, 60 baugleich ausgebildet sein
kénnen.

[0026] Zur Aktivierung einer Schwimmstellung ist ein
Aktivierungsschalter 56’ vorgesehen, der mit der Steu-
ereinheit 54 in Verbindung steht.

[0027] GemaR Figur 1 wird die hydraulische semi-ak-
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tive Federung als bedarfsgesteuertes Federungssystem
ausgebildet, bei dem bei Bedarf ein Volumenstrom vom
Steuergerat 22 Uber ein Lasthalteventil 34 zum Hydrau-
likzylinder 10 des Auslegers 70 fliet. Das Steuergerat
22 befindet sich somit in der geschlossenen Stellung und
wird bei Bedarf von der Steuereinheit 54 in die entspre-
chenden anderen Stellungen geschaltet.

[0028] Wird die Regelung zur semi-aktiven Federung
durch die Schalteinheit 56 aktiviert, so wird die Ur-
sprungsposition des Auslegers 70 als einzuhaltende
Flhrungsgrofie (Sollwert) festgehalten und die Steuer-
einheit 54 bestimmt aus dieser Fiihrungsgrof3e und der
aktuellen, gemessenen Position (Regelgrofle) die Ab-
weichung (Regeldifferenz) voneinander, um auf dieser
Grundlage die Regelung des Druckbegrenzungsventils
44 durchzufiihren und die Héhe des Volumenstroms von
Steuergerat 22 mittels weiterer StellgroRen einzustellen.
Damit sich der Hydraulikkolben 12 des Hydraulikzylin-
ders 10 aufgrund von auf ihn wirkende StérgréRen be-
wegen kann, missen die Schaltventile 42, 60 in ihre of-
fenen Positionen geschaltet sein.

[0029] Uber das elektrisch regelbare Druckbegren-
zungsventil 44 wird der Druck, der auf der Hubseite des
Hydraulikzylinders 10 wirken soll, je nach Bedarf durch
die Steuereinheit 54 geregelt.

[0030] Stellt die Steuereinheit 54 fest, dass der Aus-
leger 70 zu tief abgesunken ist, wird das Druckbegren-
zungsventil 44 auf einen héheren Wert eingestellt und
das Steuergerat 22 gedffnet, so dass sich durch den flie-
Renden Volumenstrom der Druck auf der Hubseite des
Hydraulikzylinders 10 erhdht und der Hydraulikzylinder
10 ausgefahren wird.

[0031] Stellt die Steuereinheit 54 fest, dass der Aus-
leger 70 zu hoch angehoben wurde, wird das Druckbe-
grenzungsventil 44 auf einen geringeren Wert einge-
stellt, so dass sich der Druck auf der Hubseite des Hy-
draulikzylinders 10 verringert und der Hydraulikkolben
12 eingefahren wird. Das Hydraulikél, das von der Hub-
seite des Hydraulikzylinders 10 dann tiber das Druckbe-
grenzungsventil 44 und das erste Schaltventil 42 zur
Senkseite des Hydraulikzylinders 10 fliet, fliel3t von dort
Uber das zweite Schaltventil 60 zum Hydrauliktank 28.
[0032] Bei einem StoR3, der den Hydraulikkolben 12
einfahren lasst, wird das Hydraulikdl aus der Hubseite
des Hydraulikzylinders 10 durch den Hydraulikkolben 12
verdrangt und fliet Gber das Druckbegrenzungsventil
44 und Uber die Schaltventile 42, 60 ab. Aufgrund des
verdrangten Olvolumens sinkt der Ausleger 70 ab, was
wiederum als Regeldifferenz von der Steuereinheit 54
erkannt wird, woraufhin die Steuereinheit 54 den Off-
nungsdruck des Druckbegrenzungsventils 44 erhdhtund
das Steuergerat 22 in Hubstellung bringt, so dass ein
Volumenstrom zur Hubseite des Hydraulikzylinders 10
flieRt, wobei die StellgroRen durch die Steuereinheit 54
gemal der Regeldifferenz bestimmt werden. Aufgrund
der Erhéhung des Offnungsdruckes und des vom Steu-
ergerat 22 flieRenden Volumenstroms wird der Ausleger
70 wieder angehoben, bis sich die Regeldifferenz wieder
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zu Null oder auf einen voreinstellbaren Schwellwert ver-
ringert hat.

[0033] Bei einem StoR, der den Hydraulikzylinder 10
ausfahren lasst, wird das Hydraulikdl auf der Hubseite
des Hydraulikzylinders 10 durch die Bewegung des Hy-
draulikkolbens 12 entlastet und eine Volumenvergrofie-
rung der hubseitigen Kammer 14 tritt ein, da Hydraulikdl
aus der senkseitigen Kammer 16 zum Hydrauliktank 28
hin verdrangt wird. Dieses Anheben des Auslegers 70
wird von der Steuereinheit 54 als Regeldifferenz erkannt
und das Steuergerat 22 in Hubstellung gebracht, um mit-
tels eines Volumenstroms das entstehende Volumen auf
der Hubseite des Hydraulikzylinders 10 zu flllen. Auf-
grund des hinzugekommenen Hydraulikélvolumens
bleibt der Ausleger 70 angehoben, was nach wie vor als
Regeldifferenz von der Steuereinheit 54 erkannt wird,
woraufhin die Steuereinheit 54 den Offnungsdruck des
Druckbegrenzungsventils 44 verringert, indem die Steu-
ereinheit 54 die StellgréRe geman der Regeldifferenz be-
stimmt. Dariber hinaus schaltet die Steuereinheit 54 das
Steuergerat 22 wieder in SchlieRstellung. Aufgrund der
Verringerung des Offnungsdruckes flieRt Hydraulikél von
der Hubseite des Hydraulikzylinders 10 tber das Druck-
begrenzungsventil 44 ab und der Ausleger 70 senkt sich
ab, bis sich die Regeldifferenz wieder zu Null oder auf
einen voreinstellbaren Schwellwert verringert hat.
[0034] Wird nun bei aktivierter Federungsfunktion
durch Betétigen des Aktivierungsschalters 56’ eine
Schwimmstellung aktiviert, so wird von der Steuereinheit
54 ein Federungsmodus unterbrochen.

[0035] Auf eine Unterbrechung des Federungsmodus
folgt sogleich eine Erfassung der Position bzw. Stellung
des Auslegers 70 bzw. des Hydraulikzylinders 10 durch
den Sensor 50, der ein entsprechendes Sensorsignal an
die Steuereinheit 54 liefert. Sollte sich der Ausleger 70
nichtin einer vollstdndig abgesenkten Stellung befinden,
wird das Druckbegrenzungsventil 44 ausgehend von ei-
nem hohen Druckgrenzwert langsam aufgesteuert bzw.
auf niedrigere Druckbegrenzungswerte heruntergere-
gelt, so dass der Ausleger 70 beginnt, sich zu senken.
Das aus der hubseitigen Kammer 14 flieRende Hydrau-
likél kann dabei Uber die gedffneten Schaltventile 42, 60
in den Hydrauliktank 28 flieen. Gleichzeitig wird weiter-
hin durch die Steuereinheit 54 die Position bzw. Stellung
des Auslegers 70 Uber das Sensorsignal registriert. So-
bald eine vollsténdig abgesenkte Position erreicht wird,
wird das Druckbegrenzungsventil 44 vollstédndig geoff-
net, so dass sich durch die gedffneten Schaltventile 42,
60 eine Schwimmstellung fur den Ausleger einstellt.
Durch erneutes Betéatigen des Aktivierungsschalters 56°
(Deaktivieren) kann die Steuereinheit wieder in einen Fe-
derungsmodus geschaltet werden.

[0036] Sollte die Schwimmstellung bei deaktivierter
Federungsfunktion aktiviert werden, so wird ebenfalls auf
gleiche Art und Weise ein Absenken des Auslegers
durchgefiihrt, mit dem einzigen Unterschied, dass die
Steuereinheit 54 die Schaltventile 42, 60 aus einem ge-
schlossenen Zustand zeitgleich zur Aufsteuerung des
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Druckbegrenzungsventils 44 6ffnet.

[0037] Das in der Figur 1 dargestellte Steuergerat 22
und die Schaltventile 42, 60 sind elektrisch schaltbar dar-
gestellt.

[0038] Sie kdnnen jedoch auch als pneumatisch, hy-
draulisch oder auf eine andere Weise ansteuerbar aus-
gebildet sein.

[0039] Anstelle desPositionssensors 50 kannauchein
Drucksensor 50’ eingesetzt werden. Der Drucksensor
50’ ist in Druckverbindung zur hubseitigen Kammer 14
angeordnet. Dabei wird zu Grunde gelegt, dass der
Druck bei abgesenktem Ausleger 70 einen minimalen
Wert annimmt. Der Ausleger 70 wird hierbei durch eine
von der elektrischen Steuereinheit 54 veranlasste An-
steuerung des Steuergerats 22, welches in seine Senk-
stellung gebracht wird, in seine abgesenkte Position ge-
bracht. Eine Druckbegrenzungseinrichtung 43 findet
hierbei keinen Einsatz. Wird von dem Drucksensor 50’
dieser minimale Druckwert signalisiert, dann wird ange-
nommen, dass der Ausleger 70 in seiner abgesenkten
Stellung bzw. Position ist. Wird von dem Drucksensor
50’ ein von dem voreingestellten minimalen Wert abwei-
chender Druck signalisiert, so wird angenommen, dass
der Ausleger 70 abgesenkt werden muss. Der Drucksen-
sor 50’ Iasst somit einen Riickschluss zu in welcher Stel-
lung bzw. Position sich der Ausleger 70 befindet. Ent-
sprechend der von dem Drucksensor 50’ signalisierten
Druckwerten wird von der Steuereinheit 54 eine vorein-
gestellte Regelungsprozedur ausgefiihrt, mit der das
Druckbegrenzungsventil 44 langsam aufgesteuert, bzw.
der Ausleger 70 langsam abgesenkt wird, d.h. bei fallen-
dem Druckwert wird das Druckbegrenzungsventil 44 ent-
sprechend aufgesteuert, so dass bei Erreichen eines vor-
eingestellten minimalen Druckwerts, ein entsprechen-
des von dem Drucksensor 50’ gesendetes Signal von
der Steuereinheit 54 als Signal zum vollstandigen Offnen
des Druckbegrenzungsventils 44 angenommen wird.
[0040] Figur 2 zeigt eine weitere hydraulische Anord-
nung ohne Federungsfunktion, jedoch mit Schwimmstel-
lungsfunktion. Die in Figur 2 dargestellte hydraulische
Anordnung unterscheidet sich zu der oben beschriebe-
nen Anordnung aus Figur 1 zum einen darin, dass in der
Verbindungsleitung 40 keine Druckbegrenzungseinheit
43 vorgesehen ist, mit der in dem in Figur 1 dargestellten
Beispiel die Federungsfunktion realisiert wurde, zum an-
deren darin, dass anstelle des schaltbaren Steuergerats
22 ein durch die Steuereinheit 54 angesteuertes, regel-
bares Steuergerdt 22’ angeordnet ist. Darliber hinaus
kann hier der in Figur 1 zur Aktivierung einer Federungs-
funktion angeordnete Aktivierungsschalter 56 zur Akti-
vierung der Schwimmstellung genutzt werden. Ferner
sind keine Unterschiede zu der in Figur 1 dargestellten
hydraulischen Anordnung zu verzeichnen. Die Funkti-
onsweise der hydraulischen Anordnung aus Figur 2 zum
Heben, Senken und Halten des Hydraulikzylinders 10
gleicht im Wesentlichen der zu Figur 1 beschriebenen
Funktionsweise, nur das hier die Steuerung des Steuer-
gerats 22’ iber die Steuereinheit 54 erfolgt. Ein Schalten
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in die Schwimmstellung durch Offnen der beiden Schalt-
ventile 42, 60 erfolgt ebenfalls in gleicher Art und Weise,
nur das bei dem in Figur 2 dargestellten Beispiel ein Ab-
senken des Auslegers durch entsprechende Ansteue-
rung des Steuergerats 22’ erfolgt, wie im Folgenden na-
her erlautert.

[0041] Wird bei dem in Figur 2 dargestellten Beispiel
durch Betatigen des Aktivierungsschalters 56 eine
Schwimmstellung aktiviert, erfolgt sogleich eine Erfas-
sung der Position bzw. Stellung des Auslegers 70 bzw.
des Hydraulikzylinders 10 durch den Sensor 50, der ein
entsprechendes Sensorsignal an die Steuereinheit 54
liefert, wobei die Schaltventile 42, 60 geschlossen sind.
Sollte sich der Ausleger 70 nicht in einer vollsténdig ab-
gesenkten Stellung befinden, wird das Steuergerat 22’
von der Steuereinheit 54 angesteuert und in Senkstel-
lung gebracht, wobei eine einstellbare Regelungsproze-
dur vorsieht, dass eine vorgebbare Absenkgeschwindig-
keit nicht Gberschritten wird. Dies wird dadurch erreicht,
dass das proportional regelbare Steuergerat 22’ nur ei-
nen voreinstellbaren Volumenstrom zulésst. Sobald die
Senkstellung am Steuergerat 22’ eingestellt ist kann das
Hydraulikél aus der ersten Kammer 14 des Hydraulikzy-
linders 10 Uber das durch den senkseitigen Druck ge6ff-
nete Lasthalteventil 34 in den Hydrauliktank abflieRen
und der Ausleger 70 absenken. Gleichzeitig wird weiter-
hin durch die Steuereinheit 54 die Position bzw. Stellung
des Auslegers 70 Uber das Sensorsignal registriert. So-
bald eine vollstdndig abgesenkte Position erreicht wurde,
wird das Steuergerat 22’ in die Neutralstellung gebracht
und gleichzeitig die Schaltventile 42, 60 gedffnet, so dass
sich eine Schwimmstellung fir den Ausleger einstellt.
Durch erneutes Betéatigen des Aktivierungsschalters 56
(Deaktivieren) kann die Schwimmstellung deaktiviert
werden, so dass die Schaltventile 42, 60 wieder ge-
schlossen werden und die hydraulische Anordnung in
einem Normalbetriebsmodus betreibbar ist.

[0042] Das in der Figur 2 dargestellte Steuergerat 22’
und die Schaltventile 42, 60 sind elektrisch schaltbar dar-
gestellt. Sie kénnen jedoch auch als pneumatisch, hy-
draulisch oder auf eine andere Weise ansteuerbar aus-
gebildet sein.

[0043] Anstelledes Positionssensors 50 kann entspre-
chend der Ausfiihrungen zu Figur 1 auch bei demin Figur
2 dargestellten Beispiel ein Drucksensor 50’ eingesetzt
werden.

[0044] Figur 3 zeigt ein Ladegerat 61 in Form eines
Teleskopladers, welcher uber eine hydraulische Anord-
nung gemal der in den Figuren 1 oder 2 dargestellten
Form verfligen kann. Das Ladegerat 61 weist einen Rah-
men 62 auf, welcher von einer mit vorderen Antriebsra-
dern 63 versehenen Vorderachse 64 und von einer mit
hinteren Antriebsréadern 66 versehenen Hintersachse 68
getragen wird.

[0045] Das Ladegerat 61 weist einen Ausleger 70 auf,
der schwenkbar um eine parallel zu den Antriebsachsen
64, 68 angeordnete Schwenkachse 72 am Rahmen 62
angelenkt ist.
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[0046] Der Ausleger 70 ist als Teleskopausleger aus-
gebildet und weist an seinem freien Ende 74 einen Ar-
beitskopf 76 auf, mit dem mittels einer schwenkbar am
Arbeitskopf 76 angelenkten Werkzeugaufnahme 78 ein
Laderwerkzeug 80 aufnehmbar ist. Der Ausleger 70 kann
Uber im Inneren des Auslegers 70 angeordnete Verstell-
zylinder (nicht dargestellt) teleskopisch ein- bzw. ausge-
fahren werden. Uber den Hydraulikzylinder 10 kann der
Ausleger 70 verschwenkt werden. Der Hydraulikzylinder
10 ist an einem ersten Ende, vorzugsweise kolbenbo-
denseitig, schwenkbar um eine Schwenkachse 82 mit
dem Rahmen 62 und an einem zweiten Ende schwenk-
bar um eine Schwenkachse 84 mit dem Ausleger 70 ver-
bunden. Des Weiteren ist im Bereich des freien Endes
74 ein im Inneren des Auslegers 70 angeordneter wei-
terer Hydraulikzylinder 86 ausgebildet. Der Hydraulikzy-
linder 86 dient als Einkippzylinder fur die schwenkbar am
Arbeitskopf 76 angelenkte Werkzeugaufnahme 78, wo-
bei die Werkzeugaufnahme 78 mittels eines am Arbeits-
kopf 76 angeordneten und mit dem Hydraulikzylinder 86
verbundenen Kippgestanges 88 verschwenkbar ist.
[0047] Der zum Verschwenken des Auslegers 70 an-
geordnete Hydraulikzylinder 10 ist auf seiner Hubseite
mit einem Drucksensor 50’ versehen, mittels dem ein in
der hubseitigen Kammer des Hydraulikzylinders 10 vor-
herrschender Druck erfasst werden kann. Des Weiteren
ist der Hydraulikzylinder 10 stangenseitig mit dem Posi-
tionssensor 50 versehen, mittels dem eine Ausfahrstel-
lung des Hydraulikzylinder 10 erfasst werden kann. Uber
die von dem Positionssensor 50 erfasste Ausfahrstellung
kann die Schwenkposition (Schwenkwinkel) des Ausle-
gers 70 ermittelt werden. Alternativ kann auch ein als
Drehwinkelgeber ausgebildeter Positionssensor (nicht
gezeigt) an der Schwenkachse 72 des Auslegers 70 an-
geordnet sein, um die Schwenkposition des Auslegers
70 zu erfassen.

Patentanspriiche

1. Ladegerat mit einer hydraulischen Anordnung zum
Heben und Senken eines Auslegers (70), wobei die
hydraulische Anordnung wenigstens ein Hydraulik-
férdermittel (30), einen Hydrauliktank (28), einen Hy-
draulikzylinder (10), mit einer hubseitigen und einer
senkseitigen Versorgungsleitung (18, 20), ein mit
den Versorgungsleitungen (18, 20) verbundenes
Steuergerat (22, 22’) zum Ansteuern des Hydraulik-
zylinders (10), eine den Hydraulikzylinder (10) senk-
seitig mit dem Hydrauliktank (28) verbindende und
mit einem ersten Schaltventil (60) versehene erste
Hydraulikleitung (58), eine den Hydraulikzylinder
(10) hubseitig mit dem Hydrauliktank (28) oder mit
der senkseitigen Versorgungsleitung(20) verbinden-
de und mit einem zweiten Schaltventil (42) versehe-
ne zweite Hydraulikleitung (40), eine hubseitige
Lasthalteventileinrichtung (34) und eine Steuerein-
heit (54) zum Schalten der Schaltventile (42, 60) um-
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fasst, dadurch gekennzeichnet, dass ein wenig-
stens eine Stellung des Auslegers (70) bzw. Hydrau-
likzylinders (10) signalisierender Sensor (50, 50’) so-
wie Aktivierungsmittel (56, 56°) fir das Schalten in
eine Schwimmstellung fir den Hydraulikzylinder
(10) und regelbare Steuermittel zum Absenken des
Auslegers (70) vorgesehen sind, wobei die Steuer-
einheit (54) derart ausgebildet ist, dass das Absen-
ken des Auslegers (70) und/oder das Schalten in die
Schwimmstellung in Abhangigkeit von einem von
dem Sensor (50, 50°) gelieferten Signal erfolgt.

Ladegerat nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Hydraulikleitung (58) direkt oder
Uber das Steuergerat (22, 22’) mitdem Hydrauliktank
(28) verbunden ist.

Ladegerat nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die regelbaren Steuermittel
zum Absenken des Auslegers (70) eine regelbare
Druckbegrenzungseinrichtung (43) umfassen, ins-
besondere ein Druckbegrenzungsventil (44) oder ei-
ne Drossel.

Ladegerat nach einem der Anspriiche 1 bis 3, da-
durch gekennzeichnet, dass die regelbare Druck-
begrenzungseinrichtung (43) derart angeordnet ist,
dass bei gedffnetem ersten und zweiten Schaltventil
(60, 42) ein hubseitiger HydraulikéIfluss regulierbar
bzw. kontrollierbar ist.

Ladegerat nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die regelbaren Steuermittel
zum Absenken des Auslegers (70) eine proportional
regelbare Steuerung des Steuergerats (22’) umfas-
sen.

Ladegerat nach einem der Anspriiche 1 bis 5, da-
durch gekennzeichnet, dass der Sensor (50) ein
Positions- oder Winkelsensor ist.

Ladegerat nach einem der Anspriiche 1 bis 6, da-
durch gekennzeichnet, dass der Sensor (50°) ein
Drucksensor ist, wobei wenigstens eine Stellung des
Auslegers (70) bzw. des Hydraulikzylinders (10) in
Abhangigkeit des Drucks signalisierbar ist.

Ladegerat nach einem der Anspriiche 1 bis 7, da-
durch gekennzeichnet, dass die Aktivierungsmit-
tel (56, 56°) als Schalter oder Joystick ausgebildet
sind.

Verfahren fur ein Ladegerét (61) zum Einstellen ei-
ner Schwimmstellung fir einen Ausleger (70) des
Ladegerats (58), wobei das Ladegerat (61) eine hy-
draulische Anordnung, wenigstens ein Hydraulikfor-
dermittel (30), einen Hydrauliktank (28), einen Hy-
draulikzylinder (10), mit einer hubseitigen und einer
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10.

11.

12.

13.

14.

15.

senkseitigen Versorgungsleitung (18, 20), ein mit
den Versorgungsleitungen (18, 20) verbundenes
Steuergerat (22, 22’) zum Ansteuern des Hydraulik-
zylinders (10), eine den Hydraulikzylinder (10) senk-
seitig mit dem Hydrauliktank (28) verbindende und
mit einem ersten Schaltventil (60) versehene erste
Hydraulikleitung (58), eine den Hydraulikzylinder
(10) hubseitig mit dem Hydrauliktank (28) oder mit
der senkseitigen Versorgungsleitung(20) verbinden-
de und mit einem zweiten Schaltventil (42) versehe-
ne zweite Hydraulikleitung (40), eine hubseitige
Lasthalteventileinrichtung (34) und eine Steuerein-
heit (54) zum Schalten der Schaltventile (42, 60) um-
fasst, dadurch gekennzeichnet, dass mittels eines
Sensors (50, 50’) wenigstens eine Stellung des Aus-
legers (70) bzw. Hydraulikzylinders (10) signalisiert
wird und nach einer Aktivierung durch vorgesehene
Aktivierungsmittel (56, 56’) der Ausleger (70) in Ab-
hangigkeit eines von dem Sensor (50, 50°) geliefer-
ten Signals und durch die Steuereinheit (54) gesteu-
ert, regelbar in eine abgesenkte Stellung gebracht
wird, bevor die Schaltventile (42, 60) in eine eine
Schwimmstellung fir den Hydraulikzylinder (10) dar-
stellende Schaltstellung geschaltet werden.

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Hydraulikleitung (58) direkt oder
Uber das Steuergerat (22, 22’) mitdem Hydrauliktank
(28) verbunden ist.

Verfahren nach Anspruch 9 oder 10, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das regelbare Absenken des
Auslegers (70) mittels einer durch die Steuereinheit
(54) regelbaren Druckbegrenzungseinrichtung (43)
erfolgt, insbesondere mittels eines Druckbegren-
zungsventils (44) oder einer Drossel.

Verfahren nach einem der Anspriiche 9 bis 11, da-
durch gekennzeichnet, dass die regelbare Druck-
begrenzungseinrichtung (43) derart angeordnet ist,
dass bei gedffnetem ersten und zweiten Schaltventil
(42, 60) ein hubseitiger Hydraulikélfluss zum Hy-
drauliktank (28) reguliert bzw. kontrolliert wird.

Verfahren nach Anspruch 9 oder 10, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Absenken des Auslegers
(70) mittels einer durch die Steuereinheit (54) pro-
portional regelbaren Steuerung des Steuergerats
(22') erfolgt.

Verfahren nach einem der Anspriiche 9 bis 13, da-
durch gekennzeichnet, dass der Sensor (50) ein
Positions- oder Winkelsensor ist.

Verfahren nach einem der Anspriiche 9 bis 13, da-
durch gekennzeichnet, dass der Sensor (50°) ein
Drucksensor ist, wobei wenigstens eine Stellung des
Auslegers (70) bzw. des Hydraulikzylinders (10) in
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Abhangigkeit des Drucks signalisiert wird.

16. Verfahren nach einem der Anspriiche 9 bis 15, da-
durch gekennzeichnet, dass die Aktivierungsmit-
tel (56, 56°) als Schalter oder Joystick ausgebildet
sind.
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