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(54) Lader

(57) Es wird ein Lader (10) beschrieben. Der Lader
(10) umfasst eine Laderschwinge (12) und einen an der
Laderschwinge (12) angeordneten Werkzeugträger (26)
oder ein Werkzeug, wobei der Werkzeugträger (26) oder
das Werkzeug an einem ersten Schwenkpunkt (42, 44)
mit der Laderschwinge (12) und an einem zweiten
Schwenkpunkt (46, 48) mit einem Schwenkgestänge
(24) verbunden ist, wobei das Schwenkgestänge (24)
einen ersten und einen zweiten Lenker (30, 32, 34, 36)
umfasst, die an einem ersten Lenkerpunkt (38, 40)
schwenkbar miteinander in Verbindung stehen und wo-
bei der erste Lenker (30, 32) an einem zweiten Lenker-
punkt (54, 56) an der Laderschwinge (12) und der zweite
Lenker (34, 36) an einem zweiten Lenkerpunkt (50, 52)
an dem zweiten Schwenkpunkt (46, 48) mit dem Werk-
zeugträger (26) oder dem Werkzeug schwenkbar ver-
bunden sind, ferner ein Sensor (58) vorgesehen ist, mit-
tels welchem ein Schwenkwinkel zwischen Werkzeug-
träger (26) oder Werkzeug und Laderschwinge (12) er-
fassbar ist. Um den Sensor möglichst effektiv zu schüt-
zen wird vorgeschlagen, dass der Sensor (58) in einem
Hohlraum (76) am Lader (10) positioniert ist und eine mit
dem Sensor (58) verbundene Betätigungseinrichtung
(60) angeordnet ist, welche sich in dem Hohlraum er-
streckt und mit einem im zweiten Lenkerpunkt (54) an-
geordneten Schwenkbolzen des ersten Lenkers (30, 32)
verbunden ist, wobei der Schwenkbolzen drehfest mit
dem ersten Lenker (30, 32) verbunden ist.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Lader mit einer La-
derschwinge und einem an der Laderschwinge angeord-
neten Werkzeugträger oder Werkzeug, wobei der Werk-
zeugträger oder das Werkzeug an einem ersten
Schwenkpunkt mit der Laderschwinge und an einem
zweiten Schwenkpunkt mit einem Schwenkgestänge
verbunden ist, wobei das Schwenkgestänge einen ers-
ten und einen zweiten Lenker umfasst, die an einem ers-
ten Lenkerpunkt schwenkbar miteinander in Verbindung
stehen und wobei der erste Lenker an einem zweiten
Lenkerpunkt an der Laderschwinge und der zweite Len-
ker an einem zweiten Lenkerpunkt an dem zweiten
Schwenkpunkt mit dem Werkzeugträger oder dem Werk-
zeug schwenkbar verbunden sind, ferner ein Sensor vor-
gesehen ist, mittels welchem ein Schwenkwinkel zwi-
schen Werkzeugträger oder Werkzeug und Lader-
schwinge erfassbar ist.
[0002] Lader, wie beispielsweise Frontlader, Radla-
der, Teleskoplader, Hecklader und dergleichen, sind be-
kannt. Es ist ferner bekannt derartige Lader mit einer
Sensorvorrichtung auszustatten, mittels welcher ein
Schwenkwinkel eines am Lader angeordneten Werk-
zeugträgers oder Werkzeugs gemessen wird, wobei der
Schwenkwinkel eine Schwenkposition des Werkzeugträ-
gers insbesondere relativ zu einer Laderschwinge oder
einem Ausleger des Laders angibt. Die Anordnung einer
Sensoreinrichtung am Lader gestaltet sich oftmals
schwierig oder aufwändig, da der Sensor erheblichen Be-
anspruchungen ausgesetzt sein kann und insbesondere
Verschmutzungen und Beschädigungen durch Ladegut
standhalten muss und entsprechend robust ausgebildet
oder geschützt positioniert werden muss. So werden ma-
gnetostriktive Sensoren beispielsweise direkt an einem
Hubzylinder des Laders angeordnet, so dass der Hub
des Zylinders gemessen und auf den Schwenkwinkel am
Werkzeug rückgeschlossen werden kann. Magnetostrik-
tive Sensoren sind in der Regel aufwändig zu installieren
und entsprechend teuer. Alternativ ist es bekannt, Dreh-
winkel- oder Rotationssensoren am Lader, beispielswei-
se an der Laderschwinge, am Werkzeugträger oder am
Schwenkgestänge des Laders, anzuordnen. Hier stellt
sich das Problem, dass der Sensor zusätzlich geschützt
werden muss, beispielsweise durch eine robuste Abde-
ckung. Eine Abdeckung kann zum einen die Sicht auf
das Werkzeug einschränken, zum anderen verursacht
sie zusätzlichen Montage- und Kostenaufwand.
[0003] Die der Erfindung zugrunde liegende Aufgabe
wird darin gesehen, einen Frontlader der eingangs ge-
nannten Art derart auszubilden, dass die vorgenannten
Probleme überwunden werden.
[0004] Die Aufgabe wird erfindungsgemäß durch die
Lehre des Patentanspruchs 1 gelöst. Weitere vorteilhafte
Ausgestaltungen und Weiterbildungen der Erfindung ge-
hen aus den Unteransprüchen hervor.
[0005] Erfindungsgemäß wird ein Frontlader der ein-
gangs genannten Art derart ausgebildet, dass der Sensor

in einem Hohlraum am Lader positioniert ist und eine mit
dem Sensor verbundene Betätigungseinrichtung ange-
ordnet ist, welche sich in dem Hohlraum erstreckt und
mit einem im zweiten Lenkerpunkt angeordneten
Schwenkbolzen des ersten Lenkers verbunden ist, wobei
der Schwenkbolzen drehfest mit dem ersten Lenker ver-
bunden ist. Dadurch, dass der Sensor in einem Hohlraum
am Lader angeordnet ist, wird dieser durch äußere Ein-
flüsse geschützt, bzw. automatisch abgedeckt, so dass
von außen einwirkende Gegenstände keinen Zugang
zum Sensor haben. Die Montage gestaltet sich zudem
einfach, da keine zusätzlichen Abdeckungen erforderlich
sind. Der Hohlraum wird vorzugsweise nahe des
Schwenkgestänges gesucht, so dass die Betätigungs-
einrichtung kompakt ausgeführt und eine Schwenkbe-
wegung direkt am Werkzeugträger oder am Schwenk-
gestänge aufgenommen und gemessen werden kann.
Damit werden Ungenauigkeiten vermieden und Fehler-
toleranzen klein gehalten. Der Sensor kann beispielswei-
se als magnetischer, potentiometrischer oder optischer
Drehwinkelsensor oder Drehsensor bzw. Rotationssen-
sor ausgebildet sein.
[0006] Der Hohlraum kann beispielsweise in der La-
derschwinge ausgebildet sein, vorzugsweise nahe des
Schwenkgestänges. So kann die Laderschwinge oder
ein Ausleger als Hohlprofil ausgebildet sein, so dass die
Öffnung als Ausschnitt einer Hohlprofilwandung ausge-
bildet ist. Durch entsprechende Positionierung und Aus-
gestaltung der Öffnung gestaltet sich auch die Montage
als einfach und unkompliziert. Auch eine Verkabelung
für den Sensor kann durch das Innere des Hohlprofils
geführt werden, so dass ein Schutz gegen Beschädigung
von außen für den Sensor und der Verkabelung gegeben
ist. Alternativ könnte der Sensor auch in einem Hohlraum
des Schwenkgestänges oder des Werkzeugträgers, bei-
spielsweise zwischen zwei beabstandeten Lenkern oder
Trageblechen positioniert werden, wobei die Öffnung
entweder durch eine Aussparung an den Lenkern oder
Trageblechen oder durch die Beabstandung der Lenker
bzw. Tragebleche zueinander ausgebildet wird.
[0007] Die Betätigungseinrichtung umfasst eine mit
dem Sensor verbundene Drehachse, einen mit der Dreh-
achse drehfest verbundenen ersten Drehhebel, einen mit
dem Schwenkbolzen drehfest vebundenen zweiten
Drehhebel und einen Steuerarm, wobei der Steuerarm
den ersten Drehhebel mit dem zweiten Drehhebel derart
schwenkbar verbindet, dass eine Drehbewegung des
Schwenkbolzenz von den zweiten Drehhebel über den
Steuerarm auf den ersten Drehhebel und damit auf den
Sensor übertragen wird. Die Drehachse dient dabei als
Drehwinkelgeber bzw. - übertrager für den Sensor und
kann direkt oder, beispielsweise durch eine Drehwinkel-
übersetzung, indirekt mit dem Sensor verbunden sein.
Der erste Drehhebel ist als starrer Verbindungsarm zur
Drehachse des Sensors ausgebildet und erstreckt sich
radial zu dieser. Der erste Drehhebel überträgt somit eine
am ersten Drehhebel ausgeübte Bewegung direkt auf
die Drehachse des Sensors. Der zweite Drehhebel ist
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als starrer Verbindungsarm zur Drehachse des
Schwenkbolzens ausgebildet und erstreckt sich radial zu
diesem. Der zweite Drehhebel überträgt somit eine am
Schwenkbolzen ausgeführte Drehbewegung auf den
Steuerarm. Durch den Steuerarm, der als schwenkbarer
Lenker oder als Verbindungsstange ausgebildet ist, wird
eine Drehung des Schwenkbolzen folglich in eine rota-
torische Bewegung der Drehachse am Sensor übertra-
gen.
[0008] Der zweite Drehhebel kann ein sich durch eine
Querbohrung im Schwenkbolzen erstreckender Quer-
bolzen sein. Beispielsweise kann der Querbolzen durch
die Querbohrung geführt und über eine Sicherung, bei-
spielsweise einem Sprengring, in der Querbohrung ge-
halten werden. Der Querbolzen kann jedoch auch ein
Gewinde umfassen, mit welchem er in ein Gewinde der
Querbohurng geschraubt wird.
[0009] Erfindungsgemäß kann der Lader als Frontla-
der, Radlader, Teleskoplader oder Hecklader ausgebil-
det sein, wobei die Laderschwinge als Laderschwinge
eines Frontladers oder Radladers bzw. als Ausleger ei-
nes Teleskopladers oder Heckladers ausgebildet ist.
Frontlader und Hecklader können an landwirtschaftli-
chen Schleppern oder Baumaschinen als Anbaugeräte
Verwendung finden. Auch andere laderartige Geräte und
Maschinen, die über eine Ladeerschwinge bzw. einen
Ausleger Verfügen, beispielsweise Baumaschinen, wie
Bagger, Planierraupen, oder Forstmaschinen zum Ab-
forsten von Wäldern, oder gegebenenfalls auch Kräne,
sollen unter den Begriff Lader fallen.
[0010] Anhand der Figuren, die ein Ausführungsbei-
spiel der Erfindung zeigen, werden nachfolgend die Er-
findung sowie weitere Vorteile und vorteilhafte Weiterbil-
dungen und Ausgestaltungen der Erfindung näher be-
schrieben und erläutert.
[0011] Es zeigt:

Fig. 1 eine perspektivische Vorderansicht eines La-
ders für den vorderen Bereich einer Lader-
schwinge,

Fig. 2 eine perspektivische Seitenansicht des Laders
aus Figur 1 einer in Vorwärtsfahrtrichtung rech-
ten inneren Seite der Laderschwinge in einer
vergrößerten Darstellung eines Teils eines
Schwenkgestänges

Fig. 3 eine perspektivische Seitenansicht der äuße-
ren teilgeöffneten Seite der Laderschwinge aus
Figur 2 von vorn mit einer im Hohlraum der La-
derschwinge angeordneten Betätigungsein-
richtung für einen Sensor,

Fig. 4 eine perspektivische Seitenansicht der äuße-
ren teilgeöffneten Seite aus Figur 3 von unten
und hinten,

Fig. 5 eine perspektivische Seitenansicht der inneren

Seite aus Figur 2 in einer vergrößerten Darstel-
lung eines Bereichs einer Öffnung mit einem
Sensor,

Fig. 6 eine perspektivische Seitenansicht eines Steu-
erarms einer Betätigungseinrichtung für den
Sensor aus Figur 5,

Fig. 7 eine perspektivische Seitenansicht eines ers-
ten Drehhebels der Betätigungseinrichtung aus
Figur 6 und

Fig. 8 eine perspektivische Seitenansicht eines zwei-
ten Drehhebels der Betätigungseinrichtung aus
Figur 6.

[0012] In Figur 1 ist ein Teil eines Laders 10 in Form
eines Frontladers gezeigt. Der Frontlader wird in Kom-
bination mit einem Trägerfahrzeug, beispielsweise ei-
nem landwirtschaftlichen Schlepper (nicht gezeigt), be-
trieben und findet üblicherweise Verwendung in der
Landwirtschaftn und im Baumaschinenbereich. Bei ei-
nem an ein Trägerfahrzeug fest (unlösbar) montierten
Lader 10 spricht man von einem Radlader, der jedoch
im Sinne dieser Erfindung im Wesentlichen einem Trä-
gerfahrzeug mit lösbar montiertem Lader 10 (Frontlader)
gleicht.
[0013] Der Lader 10 umfasst eine Laderschwinge 12
oder Ausleger. In dem dargestellten Ausführungsbeispiel
umfasst die Laderschwinge 12 einen ersten und einen
zweiten
[0014] Schwingenteil 14, 16, die parallel zueinander
geführt und über eine Traverse 18 miteinander verbun-
den sind. Die Laderschwinge 12 bzw. der Ausleger kön-
nen jedoch auch nur einen Schwingenteil umfassen, wie
es beispielsweise bei Teleskoplader, Kränen, Bagger
oder Forstmaschinen der Fall sein kann.
[0015] Die Laderschwinge 12 umfasst ferner einen
ersten und zweiten Hubzylinder 20, 22, an denen sich
ein Schwenkgestänge 24 mit einem sich quer zur Lader-
schwinge 12 erstreckenden Werkzeugträger 26 an-
schließt. Der Werkzeugträger 26 kann über eine Werk-
zeugaufnahme 28 mit einem Werkzeug (nicht gezeigt)
bestückt werden. Beispielsweise bei Radladern, können
auch fest installierte Werkzeuge in Form einer Schaufel
Verwendung finden, so dass auf einen Werkzeugträger
26 verzichtet werden kann und das Schwenkgestänge
24 direkt am Werkzeug angreift.
[0016] Wie ferner in Figur 2 dargestellt ist, umfasst das
Schwenkgestänge 24 beidseitig der Laderschwinge 12,
also an jedem Schwingenteil 14, 16, einen ersten Lenker
30, 32 und einen zweiten Lenker 34, 36, die an einem
ersten Lenkerpunkt 38, 40 miteinander gelenkig in Ver-
bindung stehen, wobei die genannten Hubzylinder 20,
22 am ersten Lenkerpunkt 38, 40 angreifen. Die genann-
ten Lenker 30, 32, 34, 36 werden aus dynamischen und
statischen Gründen üblicherweise durch paarweise, in
einem Abstand zueinander angeordnete, Flachprofile
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ausgebildet sein, so dass das Schwenkgestänge 20
beidseitig der Laderschwinge 12 für jeden der genannten
Lenker 30, 32, 34, 36 ein Flachprofilpaar 30’, 30", 32’,
32", 34’, 34" und 36’, 36" umfasst. Die genannten Lenker
30, 32, 34, 36 können jedoch auch als einteilige Lenker
30, 32, 34, 36 (nicht paarweise angeordnete Flachprofil-
paare 30’, 30", 32’, 32", 34’, 34" und 36’, 36") angeordnet
werden.
[0017] Der Werkzeugträger 26 weist beidseitig einen
ersten Schwenkpunkt 42, 44 auf, an dem er jeweils mit
einem Schwingenteil 14, 16 der Laderschwinge 12
schwenkbar verbunden ist (Schwenkpunkt 42 am
Schwingenteil 14, Schwenkpunkt 44 am Schwingenteil
16). Ferner weist der Werkzeugträger 26 beidseitig einen
zweiten Schwenkpunkt 46, 48 auf, an dem er jeweils an
einem zweiten Lenkerpunkt 50, 52 des zweiten Lenkers
34, 36 mit diesem verbunden ist. An einem zweiten Len-
kerpunkt 54, 56 des ersten Lenkers 30, 32 ist dieser über
einen Schwenkbolzen 55, 57, mit einem Schwingenteil
14, 16 der Laderschwinge 12 schwenkbar verbunden,
wobei der Schwenkbolzen 55, 57 jeweils drehfest mit
dem ersten Lenker 30, 32. Die oben beschrieben Anord-
nung bewirkt, dass der Werkzeugträger 26 durch die ge-
nannten Hubzylinder 20, 22 über die ersten und zweiten
Lenker 30, 32, 34, 36 bzw. über das Schwenkgestänge
24 kontrolliert mit einer festgelegten Kinematik gekippt
werden kann, wobei ein bestimmter Kippwinkel des
Werkzeugträgers 26 mit einer festen Schwenkbewegung
der ersten und zweiten Lenker 30, 32, 34, 36 einhergeht
(siehe insbesondere Figur 2).
[0018] Zur Messung und optischen und/oder zahlen-
mäßigen Wiedergabe des Schwenkwinkels bzw. Kipp-
winkels des Werkzeugträgers 26 ist ein Sensor 58 an-
geordnet, der über eine Betätigungseinrichtung 60 mit
dem Schwenkgestänge 26, insbesondere mit dem ersten
Lenker 30 bzw. mit dessen Flachprofil 30’ verbunden ist.
Der Sensor 58 ermöglicht beispielsweise die Wiederga-
be eines Schwenkwinkels relativ zur Laderschwinge 12.
[0019] Die Betätigungseinrichtung 60 umfasst eine
Drehachse A, einen ersten Drehhebel 62 einen zweiten
Drehhebel 63 und einen Steuerarm 64. Der erste Dreh-
hebel ist drehfest mit der Drehachse A verbunden, so
dass durch Betätigung des ersten Drehhebels 62 die
Drehachse A verdreht und der Sensor 58 betätigt wird.
Die Sensorinformation wird über einen entsprechenden
Datentransfer, beispielsweise per Kabel oder Funk (nicht
gezeigt) an einen Datenprozessor oder an eine Daten-
anzeige (nicht gezeigt) in bekannter Weise geleitet und
zur Anzeige gebracht. Die Drehachse A kann die Win-
kelinformation direkt an den Sensor weitergeben (wie im
dargestellten Ausführungsbeispiel) oder es kann eine
weitere Übersetzung in mechanischer Form, beispiels-
weise durch eine Zahnradstufe, erfolgen. Der Steuerarm
64 ist an einem Gelenkpunkt 66 schwenkbar, also ge-
lenkig, mit dem ersten Drehhebel 62 verbunden. Ferner
ist der Steuerarm 64 an einem weiteren Gelenkpunkt 68
schwenkbar, also gelenkig, am zweiten Drehhebel 63
befestigt. Der zweite Drehhebel 63 ist drehfest mit dem

Schwenkbolzen 55 verbunden, welcher wiederum dreh-
fest mit dem ersten Lenker 30, 32 in Verbindung steht.
[0020] Der Sensor 58 ist auf einer Montageplatte 70
gelagert. Die Laderschwinge 12 weist auf ihrer Innensei-
te am Schwingenteil 14 im Bereich der Schwenkgestän-
ge 24 eine Öffnung 74 auf, die in der Wandung der La-
derschwinge 12, bzw. des Schwingenteils 14, einen Zu-
gang zu einem Hohlraum 76 in der Laderschwinge 12,
bzw. des Schwingenteils 14, bildet. Die Öffnung 74 ist
schlüssellochförmig oder als Langlochausschnitt ausge-
bildet und weist Befestigungsbohrungen 78 an ihren lan-
gen Seiten auf. Die Öffnung 74 kann alternativ auch
rechteckig als Rechteckausschnitt ausgebildet sein. Die
Befestigungsbohrungen 78 sind als Durchgangsbohrun-
gen ausgebildet.
[0021] Die Montageplatte 70 ist ovalförmig ausgebil-
det, wobei die Abmessungen der Montageplatte so ge-
wählt sind, dass die Montageplatte 70 durch die Öffnung
74 einführbar ist. An der Montageplatte 70 sind entspre-
chende Befestigungsbohrungen vorgesehen, die sich
mit den Befestigungsbohrungen 78 an der Öffnung 74
decken. Die Befestigungsbohrungen an der Montage-
platte 70 sind mit einem Gewinde ausgestattet, derart,
dass sich die Montageplatte 70 durch Gewindeschrau-
ben 82 an die Wandung der Laderschwinge 12, bzw. des
Schwingenteils 14, befestigen lässt (siehe Figuren 6 und
10).
[0022] Figuren 6 bis 8 zeigen die Betätigungseinrich-
tung 60 in ihren Einzelteilen, wobei diese den ersten
Drehhebel 62, den Steuerarm 64 und den zweiten Dreh-
hebel 63 umfasst. Der erste Drehhebel ist 62 ist über
eine am Drehhebel 62 ausgebildete Drehachse 84 mit
dem Sensor verbunden. Der erste Drehhebel 62 umfasst
zwei Hebelscheiben 86, 88 zwischen denen ein Spalt 90
ausgebildet ist. Ferner sind an beiden Haltescheiben 86,
88 an einer Stelle am Umfang Ausnehmungen 92, 94
ausgebildet, die eine Bolzenaufnahme 96 darstellen.
[0023] Der Steuerarm 64 ist als starrer Stab oder Stan-
ge ausgebildet und weist an seinen beiden Enden ein
Gewinde 97 auf. Ferner sind an beiden Enden des Steu-
erarms 64 quer zum Steuerarm 64 mit Gewindebohrun-
gen versehene Bolzen 98, 100 befestigt.
[0024] Der zweite Drehhebel 63 ist als Stift oder Bolzen
ausgebildet und weist an seinem einen Ende eine Ga-
belung 102 aus, durch welche sich eine Bohrung 104
erstreckt, derart, dass ein sich zwischen der Gabelung
102 ausgebildeter Spalt 106 quer zur Bohrung 104 er-
streckt. An seinem anderen Ende weist der zweite Dreh-
hebel einen Absatz 106 auf.
[0025] Ferner ist am Schwenkbolzen 55 eine Querboh-
rung 108, die mit einem zum Absatz 106 korrespondie-
rendem Absatz 110 versehen ist. Der Durchmesser der
Querbohrung 108 entspricht im Wesentlichen dem klei-
nen Durchmesser des zweiten Drehhebels 63. Ferner ist
in der Querbohrung 108 eine Ringnut angebracht, in die
ein Sprengring 110 eingesetzt ist (siehe Figur 4).
[0026] Eine Montage der Betätigungseinrichtung 60
und des Sensors 58 an die Laderschwinge 12 erfolgt
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derart, dass zunächst die Montageplatte 70 mit Sensor
58 und erstem Drehhebel 62 durch die Öffnung 74 in den
Hohlraum 76 eingeführt und die Montageplatte 70 quer
zur Öffnung 74 positioniert wird, so dass sich die Befes-
tigungsbohrungen 78 (und die der Montageplatte) de-
cken und die Montageplatte 70 die Öffnung der Breite
nach (in Querrichtung) überbrückt. Über die Gewinde-
schrauben 82 wird die Montageplatte 70 an die Wandung
der Laderschwinge 12 bzw. des Schwingenteils 14 be-
festigt, wobei sich die Gewindeschraubenköpfe außer-
halb des Hohlraums 76, an der Außenseite der Wandung
und die Montageplatte 70 mit Sensor 58 und erstem
Drehhebel 62 innerhalb des Hohlraums 76 an der Innen-
seite der Wandung befinden. Als nächstes werden die
verbleibenden Teile der Betätigungseinrichtung 60 vor-
montiert, indem der Bolzen 98 des Steuerarms 64 in die
Bohrung 104 des zweiten drehhebels eingeführt wird.
Anschließend wird der Steuerarm 64 mit dem Bolzen 98
verschraubt, so dass der Steuerarm 64 in der Gabelung
102 schwenkbar gelagert ist. Der zweite Bolzen 100 wird
ebenfalls mit dem Steuerarm 64 verbunden. Der Steu-
erarm 64 sowie die daran befestigten Bolzen 98, 100 als
auch der zweite Drehhebel 63 werden nun durch eine
Montageöffnung 112 unterhalb des Schwenkbolzens 55
(siehe Figur 4) eingeführt und durch die Querbohrung
108 des Schwenkbolzens 55 geführt. Nach Einführen in
die Querbohrung 108 wird der Sprengring 110 einge-
setzt, so dass der zweite Drehhebel 63 durch Sprengring
110 und Absatz 106 gegen axiales Verschieben gesi-
chert ist. Anschließend wird über die Öffnung 74 von au-
ßen der Bolzen 100 des Steuerarms 64 mit den Ausneh-
mungen 92, 94 der Hebelscheiben 86, 88 in Verbindung
gebracht, so dass der Steuerarm 62 über den Bolzen
100 und den Spalt 90 zwischen den Hebelscheiben 86,
88 schwenkbar gelagert ist.
[0027] Der Sensor 58 selbst befindet sich nun im Hohl-
raum 76 der Laderschwinge 12 (siehe Figur 4 und 5) und
wird durch die Wandung der Laderschwinge 12 vor jeg-
lichen äußeren Einflüssen geschützt. Gleiches gilt für die
Betätigungseinrichtung 60 des Sensors 58 sowie für eine
Verkabelung des Sensors 58, welche bequem durch den
Hohlraum 76 geführt werden kann.
[0028] Durch Verbinden des ersten Drehhebels 62 mit
dem Schwenkbolzen 55 bzw. mit ersten Lenker 30 des
Schwenkgestänges, welcher drehfest mit dem Schwenk-
bolzen 55 verbunden ist, wird die Betätigungseinrichtung
60 mit dem Schwenkgestänge 24 in Verbindung ge-
bracht. Eine Schwenkbewegung des Werkzeugträgers
26 bzw. eines daran befestigten Werkzeugs wird somit
durch den ersten Lenker 30 des Schwenkgestänges 24
auf den zweiten Drehhebel 63, von dort auf den Steuer-
arm 64 und von dort auf den ersten Drehhebel 62 über-
tragen. Dieser betätigt dann die Drehachse A und er-
zeugt ein entsprechendes Schwenkwinkelsignal am
Sensor 58. Das Schwenkwinkelsignal stellt dabei einen
Schwenkwinkel bzw. eine Änderung des Schwenkwin-
kels zwischen Werkzeugträger 26 und Laderschwinge
12 dar. Durch die nahe Positionierung des Sensors 58

am Schwenkgestänge 24 werden Messfehler klein ge-
halten. Ferner kann auch die Betätigungseinrichtung 60
in kompakter Form mit kleiner Bauweise ausgeführt wer-
den, so dass insgesamt, neben dem Schutz des Sensors
58 durch die Wandung am Hohlraum 76, eine geringe
Angriffsfläche für äußere Gegenstände gegeben und die
Montage auf einfache realisierbar ist.

Patentansprüche

1. Lader (10) mit einer Laderschwinge (12) und einem
an der Laderschwinge (12) angeordneten Werk-
zeugträger (26) oder Werkzeug, wobei der Werk-
zeugträger (26) oder das Werkzeug an einem ersten
Schwenkpunkt (42, 44) mit der Laderschwinge (12)
und an einem zweiten Schwenkpunkt (46, 48) mit
einem Schwenkgestänge (24) verbunden ist, wobei
das Schwenkgestänge (24) einen ersten und einen
zweiten Lenker (30, 32, 34, 36) umfasst, die an ei-
nem ersten Lenkerpunkt (38, 40) schwenkbar mit-
einander in Verbindung stehen und wobei der erste
Lenker (30, 32) an einem zweiten Lenkerpunkt (54,
56) an der Laderschwinge (12) und der zweite Len-
ker (34, 36) an einem zweiten Lenkerpunkt (50, 52)
an dem zweiten Schwenkpunkt (46, 48) mit dem
Werkzeugträger (26) oder dem Werkzeug schwenk-
bar verbunden sind, ferner ein Sensor (58) vorgese-
hen ist, mittels welchem ein Schwenkwinkel zwi-
schen Werkzeugträger (26) oder Werkzeug und La-
derschwinge (12) erfassbar ist, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Sensor (58) in einem Hohlraum
(76) am Lader (10) positioniert ist und eine mit dem
Sensor (58) verbundene Betätigungseinrichtung
(60) angeordnet ist, welche sich in dem Hohlraum
erstreckt und mit einem im zweiten Lenkerpunkt (54)
angeordneten Schwenkbolzen des ersten Lenkers
(30, 32) verbunden ist, wobei der Schwenkbolzen
drehfest mit dem ersten Lenker (30, 32) verbunden
ist.

2. Lader (10) nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Hohlraum (76) in der Lader-
schwinge (12) ausgebildet ist.

3. Lader (10) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Betätigungseinrichtung
(60) eine mit dem Sensor (58) verbundene Drehach-
se (A), einen mit der Drehachse (A) drehfest verbun-
denen ersten Drehhebel, einen mit dem Schwenk-
bolzen drehfest vebundenen zweiten Drehhebel (62)
und einen Steuerarm (64) umfasst, wobei der Steu-
erarm (64) den ersten Drehhebel mit dem zweiten
Drehhebel derart schwenkbar verbindet, dass eine
Drehbewegung des Schwenkbolzens von den zwei-
ten Drehhebel über den Steuerarm auf den ersten
Drehhebel und damit auf den Sensor übertragen
wird.
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4. Lader (10) nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der zweite Drehhebel ein sich durch
eine Querbohrung im Schwenkbolzen erstreckender
Querbolzen ist.

5. Lader (10) nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass der Lader (10)
als Frontlader, Radlader, Teleskoplader oder Heck-
lader ausgebildet ist, wobei die Laderschwinge (12)
als Laderschwinge eines Frontladers oder Radla-
ders, oder als Ausleger eines Teleskopladers oder
Heckladers ausgebildet ist.
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