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(54) Lader

(67)  Es wird ein Lader (10) beschrieben. Der Lader
(10) umfasst eine Laderschwinge (12) und einen an der
Laderschwinge (12) angeordneten Werkzeugtrager (26)
oder ein Werkzeug, wobei der Werkzeugtrager (26) oder
das Werkzeug an einem ersten Schwenkpunkt (42, 44)
mit der Laderschwinge (12) und an einem zweiten
Schwenkpunkt (46, 48) mit einem Schwenkgestdnge
(24) verbunden ist, wobei das Schwenkgestange (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-
zeugtrager (26) oder dem Werkzeug schwenkbar ver-
bunden sind, ferner ein Sensor (58) vorgesehen ist, mit-
tels welchem ein Schwenkwinkel zwischen Werkzeug-
trager (26) oder Werkzeug und Laderschwinge (12) er-
fassbar ist. Um den Sensor mdglichst effektiv zu schiit-
zen wird vorgeschlagen, dass der Sensor (58) in einem
Hohlraum (76) am Lader positioniert ist und eine Betati-
gungseinrichtung (60) fir den Sensor (58) angeordnet
ist, welche sich teilweise durch eine an dem Hohlraum
(76) ausgebildete Offnung (74) erstreckt und den Sensor
(58) mit dem Schwenkgestange (24) verbindet.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Lader mit einer La-
derschwinge und einem an der Laderschwinge angeord-
neten Werkzeugtrager oder Werkzeug, wobei der Werk-
zeugtradger oder das Werkzeug an einem ersten
Schwenkpunkt mit der Laderschwinge und an einem
zweiten Schwenkpunkt mit einem Schwenkgesténge
verbunden ist, wobei das Schwenkgesténge 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 der Werkzeugtrager oder dem Werk-
zeug schwenkbar verbunden sind, ferner ein Sensor vor-
gesehen ist, mittels welchem ein Schwenkwinkel zwi-
schen Werkzeugtrager 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-
zeugtragers oder Werkzeugs gemessen wird, wobei der
Schwenkwinkel eine Schwenkposition des Werkzeugtra-
gers insbesondere relativ zu einer Laderschwinge oder
einem Ausleger des Laders angibt. Die Anordnung einer
Sensoreinrichtung am Lader gestaltet sich oftmals
schwierig oder aufwandig, dader Sensorerheblichen Be-
anspruchungen ausgesetzt sein kann und insbesondere
Verschmutzungen und Beschadigungen durch Ladegut
standhalten muss und entsprechend robust ausgebildet
oder geschitzt 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 riickgeschlossen werden kann. Magnetostrik-
tive Sensoren sind in der Regel aufwandig zu installieren
und entsprechend teuer. Alternativ ist es bekannt, Dreh-
winkel- oder Rotationssensoren am Lader, beispielswei-
se an der Laderschwinge, am Werkzeugtrager oder am
Schwenkgestange des Laders, anzuordnen. Hier stellt
sich das Problem, dass der Sensor zusatzlich geschitzt
werden muss, beispielsweise durch eine robuste Abde-
ckung. Eine Abdeckung kann zum einen die Sicht auf
das Werkzeug einschranken, zum anderen verursacht
sie zusatzlichen 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 tberwunden werden.

[0004] Die Aufgabe wird erfindungsgemaR durch die
Lehre des Patentanspruchs 1 gelést. Weitere vorteilhafte
Ausgestaltungen und Weiterbildungen der Erfindung ge-
hen aus den Unteranspriichen hervor.

[0005] Erfindungsgemal wird ein Frontlader der ein-
gangs genannten Artderart ausgebildet, dass der Sensor
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in einem Hohlraum am Lader positioniert ist und eine
Betatigungseinrichtung fir den Sensor angeordnet ist,
welche sich teilweise durch eine an dem Hohlraum aus-
gebildete Offnung erstreckt und den Sensor mit dem
Schwenkgestange verbindet. Dadurch, dass der Sensor
in einem Hohlraum am Lader angeordnet ist, wird dieser
durch &uBere Einflisse geschitzt, bzw. automatisch ab-
gedeckt, so dass von aufien einwirkende Gegenstande
keinen Zugang zum Sensor haben. Die Montage gestal-
tet sich zudem einfach, da keine zusatzlichen Abdeckun-
gen erforderlich sind. Der Hohlraum wird vorzugsweise
nahe des Schwenkgestanges gesucht, so dass die Be-
tatigungseinrichtung kompakt ausgefiihrt und eine
Schwenkbewegung direkt am Werkzeugtrager oder am
Schwenkgestange aufgenommen und gemessen wer-
den kann. Damit werden Ungenauigkeiten vermieden
und Fehlertoleranzen klein gehalten. Der Sensor kann
beispielsweise als magnetischer, potentiometrischer
oder optischer Drehwinkelsensor oder Drehsensor bzw.
Rotationssensor ausgebildet sein.

[0006] Der Hohlraum kann beispielsweise in der La-
derschwinge ausgebildet sein, vorzugsweise nahe des
Schwenkgestanges. So kann die Laderschwinge oder
ein Ausleger als Hohlprofil ausgebildet sein, so dass die
Offnung als Ausschnitt einer Hohlprofilwandung ausge-
bildet ist. Durch entsprechende Positionierung und Aus-
gestaltung der Offnung gestaltet sich auch die Montage
als einfach und unkompliziert. Auch eine Verkabelung
fir den Sensor kann durch das Innere des Hohlprofils
gefihrtwerden, sodass ein Schutz gegen Beschadigung
von aufBen fir den Sensor und der Verkabelung gegeben
ist. Alternativ kdnnte der Sensor auch in einem Hohlraum
des Schwenkgestanges oder des Werkzeugtragers, bei-
spielsweise zwischen zwei beabstandeten Lenkern oder
Trageblechen positioniert werden, wobei die Offnung
entweder durch eine Aussparung an den Lenkern oder
Trageblechen oder durch die Beabstandung der Leneker
bzw. Tragebleche zueinander ausgebildet wird.

[0007] Die Betatigungseinrichtung umfasst eine mit
dem Sensor verbundene Drehachse, einen Drehhebel
und einen Steuerarm, wobei der Drehhebel drehfest mit
der Drehachse verbunden ist und der Steuerarm
schwenkbar den Drehhebel mit dem Schwenkgesténge
verbindet. Die Drehachse dient dabei als Drehwinkelge-
ber bzw. - Ubertrager flir den Sensor und kann direkt
oder, beispielsweise durch eine Drehwinkellibersetzung,
indirekt mit dem Sensor verbunden sein. Der Drehhebel
ist als starrer Verbindungsarm zur Drehachse ausgebil-
det und erstreckt sich radial zu dieser. Der Drehhebel
Ubertragt somit eine am Drehhebel ausgelibte Bewe-
gung direkt auf die Drehachse. Durch den Steuerarm,
der als schwenkbarer Lenker oder als Verbindungsstan-
ge ausgebildet ist, wird eine Bewegung vom Schwenk-
gestange auf den Drehhebel Gbertragen, indem dieser
bzw. diese an einem Verbindungspunkt mit dem
Schwenkgestange an einem der Lenker und an einem
weiteren Verbindungspunkt mit dem Drehhebel gelenkig
verbunden ist, so dass eine Schwenkbewegung eines
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der Lenker des Schwenkgestanges in eine Schwenkbe-
wegung des Drehhebels und folglich in eine rotatorische
Bewegung der Drehachse Ubertragen wird.

[0008] Der Steuerarm kann mitdem ersten Lenker des
Schwenkgestanges verbunden sein und verbindet die-
sen mit dem Drehhebel. Dadurch wird eine kompakte
Bauweise der Betatigungseinrichtung gewahrleistet, da
der erste Lenker direkt mit der Laderschwinge bzw. mit
dem Ausleger verbunden ist und damit die Offnung des
Hohlraums in unmittelbare Nahe zum Schwenkgestange
ausgebildet werden kann.

[0009] Durch eine Montageplatte, an welcher der Sen-
sor befestigt und die Drehachse gelagertist, kann zudem
eine einfache Montage gewahrleistet werden, da der
Sensor und die Betatigungseinrichtung vormontiert wer-
den kénnen und anschlieBend die gesamte Anordnung
bequem als kompakter Bauteilzusammenbau Uber die
Montageplatte im Bereich der Offnung durch wenige
Montageschritte platziert werden kann. Die Montageplat-
te wird dabei im Bereich der Offnung des Hohlraums der-
art befestigt ist, dass sich die Drehachse durch die Off-
nung erstreckt. Die Montageplatte und die Offnung kén-
nen beispielsweise ovalférmig, langlochférmig oder auch
rechteckig ausgebildet sein, wobei Befestigungsbohrun-
gen an den Langsseiten (lange Seiten) der Offnung und
Gewindebohrungen an den Querseiten (kurzen Seiten)
der Montageplatte ausgebildet sind. Durch Verdrehen
der Montageplatte nach dem Einfiihren in den Hohlraum
relativ zur Offnung kann die Offnung durch die Montage-
platte in Querrichtung zu den Langsseiten der Offnung
Uberbriickt werden, so dass die Querseiten der Monta-
geplatte (iber die Langsseiten der Offnung herausragen
(die Offnung in Querrichtung tiberbriicken), so dass eine
Befestigung der Montageplatte durch beispielsweise
Verschraubung an den genannten Bohrungen und ohne
zusatzlich Hilfsmittel, z.B. Befestigungswinkel, Befesti-
gungslaschen oder dergleichen, erfolgen kann.

[0010] Erfindungsgemal 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 kénnen an landwirtschaftli-
chen Schleppern oder Baumaschinen als Anbaugerate
Verwendung finden. Auch andere laderartige Gerate und
Maschinen, die Uber eine Ladeerschwinge bzw. einen
Ausleger Verfligen, beispielsweise Baumaschinen, wie
Bagger, Planierraupen, oder Forstmaschinen zum Ab-
forsten von Waldern, oder gegebenenfalls auch Kréane,
sollen unter den Begriff Lader fallen.

[0011] Anhand der Figuren, die ein Ausfiihrungsbei-
spiel der Erfindung zeigen, werden nachfolgend die Er-
findung sowie weitere Vorteile und vorteilhafte Weiterbil-
dungen und Ausgestaltungen der Erfindung naher be-
schrieben und erldutert.

[0012] Es zeigt:

Fig. 1 eine perspektivische Vorderansicht eines La-
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ders flr den vorderen Bereich einer Lader-
schwinge,
Fig. 2 eine perspektivische Seitenansicht des La-
ders aus Figur 1 der in Vorwartsfahrtrichtung
rechten Seite der Laderschwinge in einer ver-
groRerten Darstellung eines Teils eines
Schwenkgestanges und einer Betéatigungs-
einrichtung fir einen Sensor, in einer ersten
Schwenkstellung,
Fig. 3 eine perspektivische Seitenansicht gemag Fi-
gur 2, in einer zweiten Schwenkstellung,
Fig. 4 eine perspektivische Seitenansicht gemag Fi-
gur 3 aus einer weiteren Perspektive,
Fig. 5 eine Querschnittsansicht der Laderschwinge
im Bereich gemaR der Figuren 2 bis 4,
Fig. 6 eine perspektivische Seitenansicht der Beta-
tigungseinrichtung mit Sensor in einer vergro-
Rerten Darstellung,

eine Draufsicht auf eine Offnung in der Lader-
schwinge,

Fig. 7

eine perspektivische Seitenansicht der Off-
nung aus Figur 7 an einer AufRenseite der La-
derschwinge fir einen ersten Montageschritt
bei der Montage der Betatigungseinrichtung
mit Sensor an die Laderschwinge,

Fig. 8

eine perspektivische Seitenansicht der Off-
nung aus Figur 7 an der Aul3enseite der La-
derschwinge fiir einen zweiten Montageschritt
bei der Montage der Betatigungseinrichtung
mit Sensor an die Laderschwinge und

Fig. 9

eine perspektivische Seitenansicht der Off-
nung aus Figur 7 an einer Innenseite der La-
derschwinge fir einen dritten Montageschritt
bei der Montage der Betatigungseinrichtung
mit Sensor an die Laderschwinge.

Fig. 10

[0013] In Figur 1 ist ein Teil eines Laders 10 in Form
eines Frontladers gezeigt. Der Frontlader wird in Kom-
bination mit einem Tragerfahrzeug, beispielsweise ei-
nem landwirtschaftlichen Schlepper (nicht gezeigt), be-
trieben und findet Ublicherweise Verwendung in der
Landwirtschaftn und im Baumaschinenbereich. Bei ei-
nem an ein Tragerfahrzeug fest (unlésbar) montierten
Lader 10 spricht man von einem Radlader, der jedoch
im Sinne dieser Erfindung im Wesentlichen einem Tra-
gerfahrzeug mit I6sbar montiertem Lader 10 (Frontlader)
gleicht.

[0014] Der Lader 10 umfasst eine Laderschwinge 12
oder Ausleger. In dem dargestellten Ausfiihrungsbeispiel
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umfasst die Laderschwinge 12 einen ersten und einen
zweiten Schwingenteil 14, 16, die parallel zueinander ge-
fuhrt und Uber eine Traverse 18 miteinander verbunden
sind. Die Laderschwinge 12 bzw. der Ausleger kénnen
jedoch auch nur einen Schwingenteil umfassen, wie es
beispielsweise bei Teleskoplader, Kranen, Bagger oder
Forstmaschinen der Fall sein kann.

[0015] Die Laderschwinge 12 umfasst ferner einen
ersten und zweiten Hubzylinder 20, 22, an denen sich
ein Schwenkgestange 24 mit einem sich quer zur Lader-
schwinge 12 erstreckenden Werkzeugtrager 26 an-
schlief3t. Der Werkzeugtrager 26 kann tUber eine Werk-
zeugaufnahme 28 mit einem Werkzeug (nicht gezeigt)
bestlickt werden. Beispielsweise bei Radladern, kbnnen
auch fest installierte Werkzeuge in Form einer Schaufel
Verwendung finden, so dass auf einen Werkzeugtrager
26 verzichtet werden kann und das Schwenkgesténge
24 direkt am Werkzeug angreift.

[0016] Wie ferner in den Figuren 2 und 3 dargestellt
ist, umfasst das Schwenkgestange 24 beidseitig der La-
derschwinge 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 Verbindung stehen, wobei die genannten
Hubzylinder 20, 22 am ersten Lenkerpunkt 38, 40 an-
greifen. Die genannten Lenker 30, 32, 34, 36 werden aus
dynamischen und statischen Griinden ublicherweise
durch paarweise, in einem Abstand zueinander angeord-
nete, Flachprofile ausgebildet sein, so dass das
Schwenkgestange 20 beidseitig der Laderschwinge 12
fur jeden der genannten Lenker 30, 32, 34, 36 ein Flach-
profilpaar 30, 30", 32", 32", 34’, 34" und 36’, 36" umfasst.
Die genannten Lenker 30, 32, 34, 36 kdnnen jedoch auch
als einteilige Lenker 30, 32, 34, 36 (nicht paarweise an-
geordnete Flachprofilpaare 30’, 30", 32’, 32", 34’, 34" und
36’, 36") angeordnet werden.

[0017] Der Werkzeugtrager 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 Werkzeugtréger 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,
jeweils oberhalb der Verbindung des Werkzeugtragers
26 mit der Laderschwinge 12 an den ersten Schwenk-
punkten 42, 44, mit einem Schwingenteil 14, 16 der La-
derschwinge 12 schwenkbar verbunden. Die oben be-
schrieben Anordnung bewirkt, dass der Werkzeugtrager
26 durch die genannten Hubzylinder 20, 22 Uber die ers-
ten und zweiten Lenker 30, 32, 34, 36 bzw. Uber das
Schwenkgestange 24 kontrolliert mit einer festgelegten
Kinematik gekippt werden kann, wobei ein bestimmter
Kippwinkel des Werkzeugtragers 26 mit einer festen
Schwenkbewegung der ersten und zweiten Lenker 30,
32, 34, 36 einhergeht (siehe insbesondere Figur 2 und
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Figur 3).

[0018] Zur Messung und optischen und/oder zahlen-
maRigen Wiedergabe des Schwenkwinkels bzw. Kipp-
winkels des Werkzeugtragers 26 ist ein Sensor 58 an-
geordnet, der Uber eine Betdtigungseinrichtung 60 mit
dem Schwenkgestange 26, insbesondere mitdem ersten
Lenker 30 bzw. mit dessen Flachprofil 30’ verbunden ist.
Der Sensor ermoglicht beispielsweise die Wiedergabe
eines Schwenkwinkels relativ zur Laderschwinge 12.
[0019] Die Betatigungseinrichtung 60 umfasst eine
Drehachse A, einen Drehhebel 62 und einen Steuerarm
64. Der Drehhebel ist drehfest mit der Drehachse A ver-
bunden, so dass durch Betatigung des Drehhebels 62
die Drehachse A verdreht und der Sensor 58 betatigt
wird. Die Sensorinformation wird Uiber einen entspre-
chenden Datentransfer, beispielsweise per Kabel oder
Funk (nicht gezeigt) an einen Datenprozessor oder an
eine Datenanzeige (nicht gezeigt) in bekannter Weise
geleitetund zur Anzeige gebracht. Die Drehachse A kann
die Winkelinformation direkt an den Sensor weitergeben
(wie im dargestellten Ausfiihrungsbeispiel) oder es kann
eine weitere Ubersetzung in mechanischer Form, bei-
spielsweise durch eine Zahnradstufe, erfolgen. Der Steu-
erarm 64 ist an einem Gelenkpunkt 66 schwenkbar, also
gelenkig, mit dem Drehhebel 62 verbunden, und bildet
mit diesem eine Schwenkachse B. Ferner ist der Steu-
erarm 64 an einem weiteren Gelenkpunkt 68 schwenk-
bar, also gelenkig, am ersten Lenker 30, insbesondere
am Flachprofil 30’, befestigt, wodurch eine weitere
Schwenkachse C gebildet wird.

[0020] Der Sensor 58 ist auf einer Montageplatte 70
gelagert, wobei sich die Drehachse A durch eine Offnung
in der Montageplatte 70 erstreckt, so dass sich die Be-
tatigungseinrichtung 60 auf der entgegengesetzten Seite
der Montageplatte 70 erstreckt. Zur Lagerung der Dreh-
achse A ist ferner eine Lagerstelle 72 zur Lagerung der
Drehachse A an der Montageplatte 70 vorgesehen.
[0021] Die Laderschwinge 12 weist auf ihrer Innensei-
te am Schwingenteil 14 im Bereich der Schwenkgestan-
ge 24 eine Offnung 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 Offnung 74 ist
ovalférmig als Langlochausschnitt ausgebildet und weist
Befestigungsbohrungen 78 an ihren langen Seiten auf.
Die Offnung 74 kann alternativ auch rechteckig als
Rechteckausschnitt ausgebildet sein. Die Befestigungs-
bohrungen 78 sind als Durchgangsbohrungen ausgebil-
det.

[0022] Die Montageplatte 70 ist ebenfalls ovalférmig
ausgebildet, wobei die Abmessungen der Montageplatte
so gewahlt sind, dass die Montageplatte 70 durch die
Offnung 74 einfilhrbar ist. An den kurzen Seiten der Mon-
tageplatte 70 sind entsprechende Befestigungsbohrun-
gen 80 vorgesehen, die sich mit den Befestigungsboh-
rungen 78 an der Offnung 74 decken. Die Befestigungs-
bohrungen 80 an der Montageplatte 70 sind mit einem
Gewinde ausgestattet, derart, dass sich die Montage-
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platte 70 durch Gewindeschrauben 82 an die Wandung
der Laderschwinge 12, bzw. des Schwingenteils 14, be-
festigen lasst (siehe Figuren 6 und 10).

[0023] Eine Montage der Betatigungseinrichtung 60
und des Sensors 58 an die Laderschwinge 12 erfolgt
derart, dass zunachst eine Vormontage des Sensors 58
an die Montageplatte 70 durch Verschrauben erfolgt und
auch die Betatigungseinrichtung 60 an der Lagerstelle
72 an die Montageplatte 70 vormontiert wird, wie insbe-
sondere in Figur 8 dargestellt ist. Es folgt das Einflihren
des Sensors 58 und der Montageplatte 70 durch die Off-
nung 74 in den Hohlraum 76, wie es die Figuren 8 und
9 zeigen. Durch anschlielendes Verdrehen des Sensors
und der Montageplatte 70 im Hohlraum 76 wird die Mon-
tageplatte 70 quer zur Offnung 74 positioniert, so dass
sich die Befestigungsbohrungen 78, 80 decken und die
Montageplatte 70 die Offnung der Breite nach (in Quer-
richtung) tberbriickt. Uber die Gewindeschrauben 82
wird die Montageplatte 70 an die Wandung der Lader-
schwinge 12 bzw. des Schwingenteils 14 befestigt, wobei
sich die Gewindeschraubenkdpfe aulerhalb des Hohl-
raums 76, an der AuRRenseite der Wandung und die Mon-
tageplatte 70 mit Sensor 58 innerhalb des Hohlraums 76
an der Innenseite der Wandung befinden, so dass sich
die Betatigungseinrichtung 60, bzw. die Drehachse A der
Betatigungseinrichtung 60, durch die Offnung 74 er-
steckt. Der Sensor 58 selbst befindet sich nun im Hohl-
raum 76 der Laderschwinge 12 (siehe Figur 10) und wird
durch die Wandung der Laderschwinge 12 vor jeglichen
aulleren Einflissen geschiitzt. Gleiches gilt fiir eine Ver-
kabelung des Sensors, welche bequem durch den Hohl-
raum 76 geflhrt werden kann. Durch Verbinden des
Steuerarms 64 mit dem ersten Lenker 30 des Schwenk-
gestanges, bzw. mit dem Flachprofil 30’ des Lenkers 30
am Gelenkpunkt 68 wird die Betatigungseinrichtung 60
mit dem Schwenkgestange 24 in Verbindung gebracht.
Diese Verbindung wird beispielsweise durch eine einfa-
che Zapfenverbindung hergestellt, indem ein am Steu-
erarm 64 ausgebildeter Zapfen 84 durch eine am ersten
Lenker 30 ausgebildete Bohrung 86 geflihrt und ber ei-
nen Sicherungsring 88 gesichert wird (siehe Figuren 4,
6, 9).

[0024] Eine Schwenkbewegungdes Werkzeugtragers
26 bzw. eines daran befestigten Werkzeugs wird somit
durch den ersten Lenker 30 des Schwenkgesténges 24
auf den Steuerarm 64 Ubertragen, welcher wiederum
Uber den Drehhebel 62 die Drehachse A betéatigt und ein
entsprechendes Schwenkwinkelsignal an den Sensor 58
Ubertragt. Das Schwenkwinkelsignal stellt dabei einen
Schwenkwinkel bzw. eine Anderung des Schwenkwin-
kels zwischen Werkzeugtrager 26 und Laderschwinge
12 dar. Durch die nahe Positionierung des Sensors 58
am Schwenkgestange 24 werden Messfehler klein ge-
halten. Ferner kann auch die Betatigungseinrichtung 60
in kompakter Form mit kleiner Bauweise ausgefihrt wer-
den, so dass insgesamt, neben dem Schutz des Sensors
58 durch die Wandung am Hohlraum 76, eine geringe
Angriffsflache fir dulRere Gegenstande gegeben und die
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Montage auf einfache realisierbar ist.

Patentanspriiche

1.

Lader (10) mit einer Laderschwinge (12) und einem
an der Laderschwinge (12) angeordneten Werk-
zeugtrager (26) oder Werkzeug, wobei der Werk-
zeugtrager (26) oder das Werkzeug an einem ersten
Schwenkpunkt (42, 44) mit der Laderschwinge (12)
und an einem zweiten Schwenkpunkt (46, 48) mit
einem Schwenkgestange (24) verbunden ist, wobei
das Schwenkgestange (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
Werkzeugtrager (26) oder dem Werkzeug schwenk-
bar verbunden sind, ferner ein Sensor (58) vorgese-
hen ist, mittels welchem ein Schwenkwinkel zwi-
schen Werkzeugtrager (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 Betati-
gungseinrichtung (60) fur den Sensor (58) angeord-
netist, welche sich teilweise durch eine an dem Hohl-
raum (76) ausgebildete Offnung (74) erstreckt und
den Sensor (58) mitdem Schwenkgesténge (24) ver-
bindet.

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

Lader (10) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Betatigungseinrichtung
(60) eine mit dem Sensor (58) verbundene Drehach-
se (A), einen Drehhebel (62) und einen Steuerarm
(64) umfasst, wobei der Drehhebel (62) drehfest mit
der Drehachse (A) verbunden ist und der Steuerarm
(64) schwenkbar den Drehhebel (62) mit dem
Schwenkgestange (24) verbindet.

Lader (10) nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Steuerarm (64) den Drehhebel
(62) mit dem ersten Lenker (30, 32) des Schwenk-
gestanges (24) verbindet.

Lader (10) nach Anspruch 3 oder 4, dadurch ge-
kennzeichnet, dass eine Montageplatte (70) vor-
gesehen ist, an welcher der Sensor (58) befestigt
und die Drehachse (A) gelagert ist, wobei die Mon-
tageplatte (70) im Bereich der Offnung (74) des Hohl-
raums (76) derart befestigt ist, dass sich die Dreh-
achse (A) durch die Offnung (74) erstreckt.
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Lader (10) nach einem der vorhergehenden Anspri-
che, dadurch gekennzeichnet, dass derLader (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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Fig. 1



Fig. 2
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