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(54) VERFAHREN ZUM BETRIEB EINER HUB-KIPP-VORRICHTUNG UND
HUB-KIPP-VORRICHTUNG

(567)  Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betrieb
einer Hub-Kipp-Vorrichtung (1) fir ein Abfallsammelfahr-
zeug mit folgenden Schritten:

» Uberwachen eines Raumes (5) vor der Behélteraufnah-
me (3) einer Hub-Kipp-Vorrichtung (1) durch zumindest
eine Sensoreinrichtung (6,7),

» Erkennen eines Abfallbehalters (4) in dem Raum (5)
vor der Behalteraufnahme (3),

* Herstellen eines Bereitschaftszustandes zumindest ei-
ner Hydraulikpumpe fiir den Betrieb der Hub-Kipp-Vor-
richtung (1) bevor der Abfallbehalter (4) vor der Behal-
teraufnahme (3) bereitgestellt ist.

Weiterhin betrifft die Erfindung eine Hub-Kipp-Vor-
richtung (1) fir ein Abfallsammelfahrzeug mit einer Sen-
soreinrichtung (6,7), die einen vor einer Behalteraufnah-
me (3) der Hub-Kipp-Vorrichtung (1) liegenden Raum (5)
Uberwacht, mit einer mit der Sensoreinrichtung (6,7) ver-
bundenen Steuerung, die dazu eingerichtet ist, zumin-
dest eine Hydraulikpumpe fiir den Betrieb der
Hub-Kipp-Vorrichtung (1) in einen Bereitschaftszustand
zu bringen, sobald die Sensoreinrichtung (6,7) einen Ab-
fallbehalter (4) in dem tUberwachten Raum (5) detektiert,
so dass der Bereitschaftszustand hergestellt ist, bevor
der Abfallbehalter (4) vor der Behéalteraufnahme (3) be-
reitgestellt ist.

Durch die Uberlagerung des Anlaufens des hydrau-
lischen Systems der Hub-Kipp-Vorrichtung (1) mit dem
Bereitstellen des Abfallbehalters (4) vor der Behalterauf-
nahme (3) wird die Hydraulikpumpe bedarfsgerecht ein-
gesetzt, was das Gesamtsystem sparsamer und effizi-
enter im Betrieb macht.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betrieb
einer Hub-Kipp-Vorrichtung fiir ein Abfallsammelfahr-
zeug sowie eine Hub-Kipp-Vorrichtung fiir ein Abfallsam-
melfahrzeug.

[0002] Hub-Kipp-Vorrichtungen fir Abfallsammelfahr-
zeuge sind in der Regel hydraulisch betrieben. Die zum
Betrieb notwendigen Pumpen sind beispielsweise mit
dem Antrieb des Abfallsammelfahrzeuges wirkverbun-
den oder werden durch einen Elektromotor angetrieben.
Dabei kommen beispielsweise Konstantpumpen oder
Load-Sensing Pumpen zum Einsatz. Die DE 42 43 578
A1 beschreibt ein Load-Sensing System flr ein Abfall-
sammelfahrzeug, das von einem Dieselmotor angetrie-
ben wird und bei dem die Pumpe bedarfsabhangig be-
trieben werden soll.

[0003] Im Allgemeinen lauft ein Entleervorgang folgen-
dermalien ab. Ein Abfallbehalter wird durch einen Muill-
werker an der Behalteraufnahme der Hub-Kipp-Vorrich-
tung bereitgestellt oder das Abfallsammelfahrzeug so an
dem Abfallbehélter positioniert, so dass der Behélter au-
tomatisiert aufgenommen werden kann. Dann wird der
Entleervorgang gestartet, indem der Millwerker einen
Schalter betatigt oder die Behalteraufnahme den Abfall-
behalter automatisch aufnimmt. Erstrebenswert ein kur-
zes Ansprechverhalten der Hub-Kipp-Vorrichtung, um
die Zykluszeit fiir das Entleeren méglichst kurz zu halten.
Das bedeutet, dass der Entleervorgang unmittelbar nach
dem Betatigen des Schalters beziehungsweise unmittel-
bar nach dem Positionieren des Behalters vor der Be-
halteraufnahme beginnt.

[0004] Um das sicherzustellen ist es méglich, die Hy-
draulikpumpe mit konstantem Volumenstrom durch das
Hydrauliksystem zu betreiben. Damit ist die Hub-Kipp-
Vorrichtung zu jedem Zeitpunkt betriebsfahig. Das be-
deutet, dass auch zu Zeitpunkten, zu denen keine Ent-
leerung stattfindet, ein steter Energieverbrauch ohne jeg-
lichen Nutzen vorliegt, sei es durch die standige Kopp-
lung der Pumpe mit dem Getriebe des Fahrzeugs oder
durch einen konstanten Betrieb eines Elektromotors. Al-
ternativ kann eine Pumpe nur dann mit dem Getriebe
gekoppeltwerden, wenn ein Entleervorgang ansteht. Da-
durch entsteht aber eine zeitliche Verzdgerung bis der
Entleervorgang startet, das Ansprechverhalten wird
schlechter. Gleiches gilt, wenn etwa ein Elektromotor erst
angefahren oder eine Load-Sensing Pumpe erst ausge-
schwenkt werden muss.

[0005] Es ist die Aufgabe der vorliegenden Erfindung,
ein bedarfsgerechtes und energiesparendes Verfahren
fur den Betrieb einer Hub-Kipp-Vorrichtung sowie eine
entsprechende Hub-Kipp-Vorrichtung vorzuschlagen.
Derverfahrensmafige Teil der Aufgabe wird gelst durch
ein Verfahren mit den Merkmalen des Anspruchs 1, der
gegenstandliche Teil wird geldst durch eine Hub-Kipp-
Vorrichtung mit den Merkmalen des Anspruchs 9. Vor-
teilhafte Ausgestaltungen der Erfindung sind Gegen-
stand der abhangigen Anspriiche 2 bis 8 beziehungswei-
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se 10.

[0006] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betrieb
einer Hub-Kipp-Vorrichtung fiir ein Abfallsammelfahr-
zeug mit folgenden Schritten:

»  Uberwachen eines Raumes vor der Behalteraufnah-
me einer Hub-Kipp-Vorrichtung durch zumindest ei-
ne Sensoreinrichtung,

¢ Erkennen eines Abfallbehalters in dem Raum vor
der Behélteraufnahme,

¢ Herstellen eines Bereitschaftszustandes zumindest
einer Hydraulikpumpe fiir den Betrieb der Hub-Kipp-
Vorrichtung bevor der Abfallbehalter vor der Behal-
teraufnahme bereitgestellt ist.

[0007] Erfindungsgemal wird der Raum vor einer Be-
halteraufnahme einer Hub-Kipp-Vorrichtung mit Senso-
ren Uberwacht. Bei dem jeweiligen Fahrzeug kann es
sich um einen Hecklader, einen Seitenlader oder einen
Frontlader handeln, so dass abhangig davon relativ zum
Fahrzeug betrachtet unterschiedliche Raume tiberwacht
werden.

[0008] Beiden Sensoren kann es sich um Ultraschall-
sensoren, Radarsensoren, Lasersensoren, Infrarotsen-
soren, Kameras, Vorrichtungen fiir die dreidimensionale
Bildgebung und dergleichen handeln. Es kann dabei nur
eine Art von Sensoren zur Anwendung kommen oder
auch unterschiedliche Arten von Sensoren auch in se-
paraten Sensoreinrichtungen. Letzteres fiihrt vorteilhaf-
terweise zu einer redundanten Uberwachung des Raums
vor der Behalteraufnahme.

[0009] Sobald die Sensoreinrichtung in dem zu Uber-
wachenden Raum einen Abfallbehalter detektiert, wird
Uber eine Steuerung das Herstellen des Bereitschafts-
zustandes eingeleitet.

[0010] Das Erkennen des Abfallbehélters kann bei-
spielsweise bedeuten, dass die Sensoreinrichtung den
Abfallbehalter konkret als solchen identifiziert oder eine
Markierung an dem Abfallbehalter erkennt oder ein von
dem Abfallbehalter ausgehendes Funksignal detektiert
oder die Bewegungsrichtung und/oder Geschwindigkeit
eines Objektes oder einer Person detektiert und daraus
auf die Anwesenheit eines Abfallbehalters schlief3t.
[0011] Der Bereitschaftszustand ist dann erreicht,
wenn die Behalteraufnahme der Hub-Kipp-Vorrichtung
durch das hydraulische System, das zum Betrieb der
Vorrichtung notwendig ist, bewegt werden kann. Konkret
bedeutet das beispielsweise, dass eine Konstantpumpe
in das Getriebe des Abfallsammelfahrzeugs eingekop-
peltistoder dass eine Verstellpumpe aufdie erforderliche
Drehzahl beziehungsweise das erforderliche Schluckvo-
lumen eingestellt ist oder ein Elektromotor zum Betrieb
der Pumpe angelaufen ist.

[0012] Dasbedeutet, dass die Pumpeim Zeitraum zwi-
schen dem Erkennen des Abfallsammelbehalters und
dem Bereitstellen dessen vor der Behalteraufnahme in
einen betriebsbereiten Zustand gebracht wird. Dadurch
wird die zeitliche Verzégerung beim Start des Entleer-
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vorgangs reduziert. In bevorzugter Weise beginnt der
Entleervorgang ohne Verzégerung nach dem Bereitstel-
len des Abfallbehalters.

[0013] Bei manuellem Betrieb der Hub-Kipp-Vorrich-
tung hat das Hydrauliksystem beim Driicken des entspre-
chenden Schalters sofort den notwendigen Volumen-
strom zur Verfiigung und der Entleervorgang startet un-
mittelbar. Auch bei einer automatischen Entleerung wird
die Behalteraufnahme ohne zeitlichen Verzug bewegt.
Dadurch werden die Zykluszeiten bei der Entleerung ver-
kirzt und die Arbeitsbedingungen effizienter gemacht.
[0014] AuRerdem ist es nicht notwendig, die Pumpe
auf einem konstanten, betriebsnotwendigen Volumen-
strom zu belassen. Vielmehr wird die Pumpe nur bedarfs-
gerecht in Betrieb genommen, was Energie spart.
[0015] Unterdem Bereitstellen des Abfallbehalters vor
der Behalteraufnahme ist nicht nur das manuelle Positi-
onieren des Behalters vor der Behalteraufnahme ge-
meint. Darunter ist im Rahmen der Erfindung auch zu
verstehen, dass der Behalter an der Behéalteraufnahme
angeordnet, beispielsweise eingehangt, wird. Es istaber
auch darunter zu verstehen, dass beispielsweise bei Sei-
ten- und Frontladern das Abfallsammelfahrzeug so po-
sitioniert wird, dass sich der Abfallbehélter vor der Be-
halteraufnahme der Hub-Kipp-Vorrichtung befindet und
von dieser gegebenenfalls auch automatisiert aufge-
nommen und entleert werden kann.

[0016] Das Herstellen des Bereitschaftszustandes
wird vorzugsweise durch eine mit der Sensoreinrichtung
verbundenen Steuerung vorgenommen, die, sobald das
Erkennen des Abfallbehalters erfolgt ist, die Pumpe in
den Bereitschaftszustand Uberfihrt.

[0017] Bevorzugt wird die Hydraulikpumpe nach ei-
nem Entleervorgang des Abfallbehalters in einen Ruhe-
zustand gebracht. Unter einem Ruhezustand wird bei-
spielsweise verstanden, dass die Hydraulikpumpe aus
dem Getriebe das Abfallsammelfahrzeugs ausgekoppelt
wird oder der zum Betrieb vorgesehene Elektromotor he-
runtergefahren wird. Dies kann automatisch erfolgen,
wenn der Entleerzyklus beendet ist, oder wenn die Sen-
soreinrichtung erkennt, dass der Abfallbehalter den
Raum vor der Behalteraufnahme wieder verlassen hat.
[0018] Eine vorteilhafte Weiterbildung der Erfindung
sieht vor, dass der Typ des Abfallbehalters erkannt wird.
Dies kann einerseits Uber die unmittelbare Erfassungund
Interpretation der Umrisse des Abfallbehalters erfolgen.
Alternativ kann auch Uber eine Markierung oder einen
Sender der Typ des Abfallbehalters abgefragt werden.
Dabei kommtbevorzugt dieselbe Sensoreinrichtung zum
Einsatz wie beim Erkennen des Abfallbehalters im Raum
vor der Behalteraufnahme. Es ist auch moglich den Typ
des Abfallbehalters abhangig vom Standort aus einer Da-
tenbank im Fahrzeug oder Uber eine Cloud-Losung ab-
zufragen.

[0019] Besonders bevorzugt wird der Bereitschaftszu-
stand in Abhangigkeit von Typ des Abfallbehalters her-
gestellt. Dann kann der Bereitschaftszustand der Hy-
draulikpumpe bedarfsgerecht zum Typ des Abfallbehal-
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ters gewahlt werden. Denn fiir die Entleerung eines klei-
nen Abfallbehalters ist weniger Leistung notwendig, als
wenn es sich um einen GroRbehalter handelt. Aber auch
jeweils unterschiedlich gewichtige Abfallfraktionen kon-
nen dabei beriicksichtigt werden. Je nach Typ des Ab-
fallbehalters wird eine vorgegebene Leistung der Hy-
draulikpumpe eingestellt. So kann die Hub-Kipp-Vorrich-
tung auch gemessen am Typ des Abfallbehalters be-
darfsgerecht und energieeffizient betrieben werden.
[0020] Daran ankniipfend verandert sich auch der An-
laufvorgang des Antriebs der Hydraulikpumpe in zeitli-
cher Hinsicht, was beim Herstellen der Bereitschaftszu-
standes zu beriicksichtigen ist, da je nachdem der An-
laufvorgang zu unterschiedlichen Zeiten beginnen muss,
um beim Bereitstellen des Abfallbehalters vor der Behal-
teraufnahme den Bereitschaftszustand zu erreichen.
[0021] Einige Abfallsammelfahrzeuge verfligen ber
geteilte Behalteraufnahmen, die fiir kleinere Abfallbehal-
ter getrennt, fir GrolRbehalter gemeinsam genutzt wer-
den. Auch hier fihrt die Typerkennung dazu, dass die
jeweils notwendigen Hydrauliksysteme gezielt ange-
steuert werden.

[0022] Eine weitere Ausfihrungsform sieht vor, dass
das zu erwartende Gewicht des Abfallbehalters erkannt
wird. Das zu erwartende Gewicht kann dabei auf Basis
der Sensordaten aus dem Typ des Abfallbehéalters ab-
geleitet werden, indem etwa die maximale oder durch-
schnittliche Befiillung mit einer bestimmten Abfallfraktion
als Grundlage herangezogen wird. Auch in Datenbanken
hinterlegte Erfahrungswerte, die konkreten Abfallbehal-
tern zugeordnet sind, kdnnen herangezogen werden.
[0023] Besonders bevorzugt wird der Bereitschaftszu-
stand in Abhangigkeit von dem zu erwartenden Gewicht
des Abfallbehalters eingestellt. Auch das flihrt dazu, dass
die Hub-Kipp-Vorrichtung bedarfsgerecht und energie-
effizient betrieben wird, da durch die Pumpe nur die je-
weils notwendige Leistung zur Verfligung gestellt wird.
[0024] Weiterhin bevorzugt ist vorgesehen, dass der
Leistungsbedarf nach Beginn des Entleerzyklus nachge-
regelt wird. Ergibt sich durch tatsachliche Wagung wah-
rend des Entleerzyklus, dass mehr oder weniger Leis-
tung erforderlich ist, kann dies durch eine geeignete
Steuerungsroutine nachgeregelt werden und so der Be-
darf noch besser adressiert werden.

[0025] In einer weiterhin bevorzugten Ausgestaltung
des Verfahrens ist vorgesehen, dass die Bewegungs-
richtung und/oder Geschwindigkeit des Abfallbehalters
relativ zu dem Abfallsammelfahrzeug erkannt wird. Dies
kann einerseits Uber die unmittelbare Erfassung und In-
terpretation der Umrisse des Abfallbehalters erfolgen. Al-
ternativ kann auch iber eine Markierung oder einen Sen-
der der Typ des Abfallbehalters abgefragt werden. Dabei
kommt bevorzugt dieselbe Sensoreinrichtung zum Ein-
satz wie beim Erkennen des Abfallbehalters im Raum
vor der Behalteraufnahme.

[0026] Durch das Erkennen von Bewegungsrichtung
und/oder Geschwindigkeit des Abfallbehalters kann er-
kannt werden, dass der Abfallbehalter auch tatsachlich
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in Richtung einer Behalteraufnahme bewegt wird. Da-
durch wird verhindert, dass das Herstellen des Bereit-
schaftszustandes auch eingeleitet wird, wenn ein Abfall-
behalter oder auch eine Person sich nur durch den Gber-
wachten Raum bewegt. Dies flhrt dazu, dass der Bereit-
schaftszustand nur dann hergestellt wird, wenn aus den
Sensordaten hervorgeht, dass ein Entleerungsvorgang
erfolgen soll. Verfiigt das Abfallsammelfahrzeug utber
mehrere Behalteraufnahmen, die auch unabhangig von-
einander benutzt werden kénnen, dann kann aus Bewe-
gungsrichtung und/oder Geschwindigkeit des Abfallbe-
halters auch geschlossen werden, welche Behalterauf-
nahme benutzt werden soll. Das zugehdérige Hydraulik-
system kann dann gezielt angesteuert werden.

[0027] Besonders bevorzugt wird der Bereitschaftszu-
stand in Abhangigkeit von Bewegungsrichtung und/oder
Geschwindigkeit des Abfallbehalters hergestellt. Anhand
der Sensordaten kann berechnet werden, wann der Ab-
fallbehalter vor der Behalteraufnahme bereitgestellt wird.
Das Herstellen des Bereitschaftszustandes kann daher
so gesteuert werden, dass die zeitliche Differenz zum
Bereitstellen mdglichst gering wird. Dadurch wird die
Hub-Kipp-Vorrichtung ebenfalls effizienter betrieben.
[0028] Weiterhin betrifft die Erfindung eine Hub-Kipp-
Vorrichtung fir ein Abfallsammelfahrzeug mit einer Sen-
soreinrichtung, die einen vor einer Behalteraufnahme der
Hub-Kipp-Vorrichtung liegenden Raum Uberwacht, mit
einer mit der Sensoreinrichtung verbundenen Steue-
rung, die dazu eingerichtet ist, zumindest eine Hydrau-
likpumpe flr den Betrieb der Hub-Kipp-Vorrichtung in ei-
nen Bereitschaftszustand zu bringen, sobald die Senso-
reinrichtung einen Abfallbehéalter in dem Uberwachten
Raum detektiert, so dass der Bereitschaftszustand her-
gestellt ist, bevor der Abfallbehalter vor der Behalterauf-
nahme bereitgestellt ist.

[0029] Die Sensoreinrichtung kann in Form von Ultra-
schallsensoren, Radarsensoren, Lasersensoren, Infra-
rotsensoren, Kameras, Vorrichtungen fir die dreidimen-
sionale Bildgebung und dergleichen ausgefiihrt sein. Sie
istdafiireingerichtet, konkret einen Abfallbehalter als sol-
chen zu identifizieren oder ein von dem Abfallbehalter
ausgehendes Funksignal zu detektieren oder die Bewe-
gungsrichtung und Geschwindigkeit eines Objektes zu
detektieren und daraus auf die Anwesenheit eines Ab-
fallbehalters schlieRen. Es kann dabei nur eine Art von
Sensoren zur Anwendung kommen oder auch unter-
schiedliche Arten von Sensoren auch in separaten Sen-
soreinrichtungen. Letzteres fihrt vorteilhafterweise zu ei-
ner redundanten Uberwachung des Raums vor der Be-
halteraufnahme.

[0030] Die Anwesenheit des Abfallbehalters in dem
Uberwachten Raum wird dahingehend interpretiert, dass
ein Entleervorgang fir den Abfallbehalter durchgefiihrt
werden soll. Demzufolge wird Uber eine Steuerung bei-
spielsweise eine Konstantpumpe in das Getriebe des Ab-
fallsammelfahrzeugs eingekoppelt oder eine Verstell-
pumpe auf die erforderliche Drehzahl eingestellt oder ein
Elektromotor zum Betrieb der Pumpe gestartet. Zu dem
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Zeitpunkt, an dem der Abfallbehalter vor der Behalter-
aufnahme bereitgestelltist, stellt die Hydraulikpumpe die
vorgesehene Leistung bereit, so dass die Behalterauf-
nahme Uber das hydraulische System bewegt werden
kann. Dadurch, dass das Anfahren der Pumpe bereits
wahrend der Positionierung vor der Behélteraufnahme
erfolgt, kann der Entleervorgang sofortund ohne zeitliche
Verzdgerung beginnen. Das ist zudem unabhéangig da-
von, ob der Entleervorgang manuell oder automatisch
gestartet wird. Der Abfallbehalter kann dabei aktiv vor
der Behalteraufnahme positioniert werden, es kann aber
auch des Abfallsammelfahrzeug so gesteuert und plat-
ziert werden, dass sich der Abfallbehalter vor der Behal-
teraufnahme befindet.

[0031] Hinsichtlichweiterer Merkmale und Vorteile die-
ser Vorrichtung wird auch auf die Ausfiihrungen im Zu-
sammenhang mit dem oben beschriebenen Verfahren
verwiesen.

[0032] Die erfindungsgemafle Hub-Kippvorrichtung
zeichnet sich dadurch aus, dass die Hydraulikpumpe nur
betrieben wird, wenn der Bedarf daflir vorhanden ist.
Gleichzeitig wird die Zyklusdauer eines Entleervorgangs
verkirzt. Dies macht die Hub-Kipp-Vorrichtung sparsa-
mer und effizienter.

[0033] In einer Ausfihrungsform der Erfindung ist vor-
gesehen, dass ein Antriebselement vorgesehen ist, das
mit der Hydraulikpumpe in Wirkverbindung steht oder
bringbar ist. Dabei handelt es sich beispielsweise um ei-
nen Verbrennungsmotor, der Uber ein Getriebe mit der
Pumpe koppelbar ist oder um einen Elektromotor, der
die Pumpe antreibt.

[0034] Vorzugsweise ist die Sensoreinrichtung dazu
eingerichtet, den Typ des Abfallbehélters zu erkennen.
[0035] Weiterhin bevorzugt ist die Sensoreinrichtung
dazu eingerichtet, das zu erwartende Gewicht des Ab-
fallbehalters zu erkennen.

[0036] Beides flihrt dazu, dass der Leistungsbedarf
der Hydraulikpumpe praziser eingestellt werden kann,
wie bereits oben in Bezug auf das erfindungsgemale
Verfahren erldutert. Auch dies unterstuitzt den effizienten
Betrieb der Hub-Kipp-Vorrichtung.

[0037] Die wird noch verbessert, wenn besonders be-
vorzugt die Steuerung dazu eingerichtet ist, den Bereit-
schaftszustand abhangig vom Typ und zu erwartenden
Gewicht des Abfallbehalters einzustellen.

[0038] Eine weitere Ausgestaltung der Erfindung sieht
vor, die Sensoreinrichtung dazu eingerichtet ist, Bewe-
gungsrichtung und/oder Geschwindigkeit des Abfallbe-
hélters zu erkennen.

[0039] Besonders bevorzugt ist die Steuerung dazu
eingerichtet ist, den Bereitschaftszustand abhangig von
Bewegungsrichtung und/oder Geschwindigkeit des Ab-
fallbehalters einzustellen.

[0040] Der Vorteil der vorgenannten Ausfiihrungsfor-
men besteht insbesondere darin, die Effizienz und Spar-
samkeit der Hub-Kipp-Vorrichtung zu verbessern. Wei-
tere Details hierzu sind auch den diesbeziiglichen Erlau-
terungen im Zusammenhang mit dem erfindungsgema-
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Ren Verfahren zu entnehmen.

[0041] Weitere Merkmale der Erfindung ergeben sich
aus der nachfolgenden Figurenbeschreibung. Die Figur
zeigt eine erfindungsgemafe Hub-Kipp-Vorrichtung 1.
[0042] Eine solcheistam Heck 2 eines ansonsten nicht
naher dargestellten Abfallsammelfahrzeuges angeord-
net. Sie weist eine Behalteraufnahme 3 auf, an der Ab-
fallbehalter 4 mittels eines Kamms aufgenommen wer-
den koénnen. In diesem Ausflihrungsbeispiel ist eine ge-
teilte Behalteraufnahme 3 vorgesehen, an der entweder
zwei kleinere Abfallbehalter 4 etwa bis zu einem Fas-
sungsvermdgen von 340 Litern oder ein grofRer Abfall-
behalter 4 mit einem Fassungsvermdégen von 1100 Litern
und mehr aufgenommen werden kénnen. Im ersten Fall
werden die beiden Teile der Behalteraufnahme 3 ge-
trennt betatigt, im zweiten Fall werden die beiden Teile
der Behalteraufnahme 3 simultan betatigt.

[0043] Ein vor der Behalteraufnahme 3 liegender
Raum 5 wird durch Sensoreinrichtungen 6, 7 iberwacht.
Sobald ein Abfallbehalter 4 in dem uberwachten Raum
5 detektiert wird, wird eine Hydraulikpumpe fiir den Be-
trieb der Hub-Kipp-Vorrichtung 1 in einen Bereitschafts-
zustand gebracht.

[0044] Eine erste Sensoreinrichtung 6 ist als Lidar-
Sensoreinrichtung ausgestaltet und oberhalb der Behal-
teraufnahme 3 angeordnet. Eine zweite Sensoreinrich-
tung 7 ist als Ultraschall-Sensoreinrichtung ausgestaltet
und zu beiden Seiten der Behalteraufnahme 3 angeord-
net. Die erste Sensoreinrichtung 6 und die zweite Sen-
soreinrichtung 7 kénnen gemeinsam zur Uberwachung
des Raums 5 verwendet werden und damit eine redun-
dante Detektion ermdglichen. Es kann aber auch nureine
der beiden Sensoreinrichtungen 6, 7 erfindungsgeman
eingesetzt werden.

[0045] Der jeweils Uberwachte Raum 5 ist durch die
Detektionskegel der Sensoreinrichtungen 6, 7 darge-
stellt.

[0046] Ineinerersten Variante wird eine Konstantpum-
pe, die durch den Verbrennungsmotor des Abfallsam-
melfahrzeuges betrieben wird, in das zugehdérige Getrie-
be eingekoppelt. Die Zirkulation der Hydraulikflissigkeit
durch das Hydrauliksystem beginnt mit dem Einkoppeln,
wodurch der Motor die dafiir notwendige Leistung nicht
dauerhaft erbringen muss. Dadurch wird Kraftstoff ge-
spart. Bis die Betriebsfahigkeit des hydraulischen Sys-
tems gegeben ist, dauert es durch das Anlaufverhalten
des Systems einige Zeit. Dieser Anlaufzeitraum wird in
den zeitlichen Abschnitt zwischen Detektion des Abfall-
behélters 4 und Bereitstellen des Abfallbehalters 4 vor
der Behalteraufnahme 3 gelegt. Und zwar dergestalt,
dass der Bereitschaftszustand der Hub-Kipp-Vorrich-
tung 1 hergestellt ist, bevor der Abfallbehalter 4 vor der
Behalteraufnahme 3 bereitgestellt ist. Dies fiihrt dazu,
dass fir den Bediener der Hub-Kipp-Vorrichtung 1 kein
zeitlicher Verzug mehr spurbar ist, wenn erim manuellen
Betrieb per Handschalter den Entleervorgang fir den Ab-
fallbehalter 4 startet oder wenn der Entleervorgang au-
tomatisiert mit der Bereitstellung des Abfallbehalters 4
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startet.

[0047] Das Einkoppeln der Pumpe erfolgt tber eine
Steuerung, die die Daten der Sensoreinrichtungen 6, 7
empfangt und darauffolgend das Einkoppeln einleitet.
[0048] Ineiner anderen Variante ist die Hydraulikpum-
pe durch einen Elektromotor angetrieben. Der Elektro-
motor wird erst dann gestartet, wenn ein Abfallbehalter
4 in dem Raum 5 detektiert wird. Auch dieser Motor hat
einen Anlaufverzug, so dass das hydraulische System
erstnach einigen Sekunden betriebsfahigist. Dieser zeit-
liche Verzug wird ebenfalls dadurch kompensiert, dass
der Anlauf des Systems stattfindet, wahrend der Abfall-
behalter 4 vor der Behalteraufnahme 3 bereitgestellt
wird, so dass der Entleerzyklus unmittelbar nach dem
Bereitstellen beginnen kann.

[0049] Durch diese Vorgehensweise und Ausgestal-
tung wird das Hydrauliksystem nur dann betrieben, wenn
der Bedarf dafiir besteht, also wenn tatsachlich ein Ab-
fallbehalter 4 entleert werden muss. Vorteilhafterweise
wird die Hub-Kipp-Vorrichtung 1 energie- und damit kos-
tensparend und fiir den Benutzer komfortabel betrieben.
[0050] Die Sensoreinrichtungen 6, 7 sind auch dazu
eingerichtet, den Typ des Abfallbehalters 4 zu erkennen.
In der Figur ist ein kleiner Abfallbehalter 4 dargestellt.
Das hat zur Folge, dass nur ein Teil der geteilten Behal-
teraufnahme 3 und damit auch nur das zugehdérige hy-
draulische System genutzt werden muss. Die Steuerung
aktiviert also nur die zugehdérige Hydraulikpumpe und
bringt sie in den Bereitschaftszustand. Die Hub-Kipp-
Vorrichtung wird somit bedarfsgerecht genutzt und effi-
zient eingesetzt. Wird ein grofRer Abfallbehalter 4 er-
kannt, so werden beide Teile der Behalteraufnahme 3
angesteuert und die jeweils notwendigen hydraulischen
Systeme beziehungsweise Hydraulikpumpen in einen
Bereitschaftszustand versetzt.

Bezugszeichen
[0051]

Hub-Kipp-Vorrichtung

Heck eines Abfallsammelfahrzeuges
Behalteraufnahme

Abfallbehalter

Raum

erste Sensoreinrichtung

zweite Sensoreinrichtung

~NOoO oA WN =

Patentanspriiche

1. Verfahren zum Betrieb einer Hub-Kipp-Vorrichtung
(1) fur ein Abfallsammelfahrzeug mit folgenden
Schritten:

+ Uberwachen eines Raumes (5) vor der Behél-
teraufnahme (3) einer Hub-Kipp-Vorrichtung (1)
durch zumindest eine Sensoreinrichtung (6,7),
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» Erkennen eines Abfallbehalters (4) in dem
Raum (5) vor der Behélteraufnahme (3),

» Herstellen eines Bereitschaftszustandes zu-
mindest einer Hydraulikpumpe fiir den Betrieb
der Hub-Kipp-Vorrichtung (1) bevor der Abfall-
behalter vor der Behalteraufnahme bereitge-
stellt ist.

Verfahren nach Anspruch 1 dadurch gekennzeich-
net, dass ein Entleervorgang des Abfallbehalters (4)
ohne Verzégerung nach dem Bereitstellen des Ab-
fallbehalters (4) begonnen wird.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2 dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Hydraulikpumpe nach ei-
nem Entleervorgang des Abfallbehalters (4) in einen
Ruhezustand gebracht wird.

Verfahren nach einem der vorstehenden Anspriiche
dadurch gekennzeichnet, dass der Typ des Ab-
fallbehalters (4) erkannt wird.

Verfahren nach einem der vorstehenden Anspriiche
dadurch gekennzeichnet, dass das zu erwartende
Gewicht des Abfallbehalters (4) erkannt wird.

Verfahren nach Anspruch 4 oder 5 dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Bereitschaftszustand in
Abhangigkeit von Typ oder zu erwartendem Gewicht
des Abfallbehalters (4) hergestellt wird.

Verfahren nach einem der vorstehenden Anspriiche
dadurch gekennzeichnet, dass die Bewegungs-
richtung und/oder Geschwindigkeit des Abfallbehal-
ters (4) relativ zu dem Abfallsammelfahrzeug er-
kannt wird.

Verfahren nach Anspruch 7 dadurch gekennzeich-
net, dass der Bereitschaftszustand in Abhangigkeit
von Bewegungsrichtung und/oder Geschwindigkeit
des Abfallbehalters (4) hergestellt wird.

Hub-Kipp-Vorrichtung (1) fir ein Abfallsammelfahr-
zeug mit einer Sensoreinrichtung (6,7), die einen vor
einer Behalteraufnahme (3) der Hub-Kipp-Vorrich-
tung (1) liegenden Raum (5) Uberwacht, mit einer
mit der Sensoreinrichtung (6,7) verbundenen Steu-
erung, die dazu eingerichtet ist, zumindest eine Hy-
draulikpumpe fir den Betrieb der Hub-Kipp-Vorrich-
tung (1) in einen Bereitschaftszustand zu bringen,
sobald die Sensoreinrichtung (6,7) einen Abfallbe-
halter (4) in dem Uberwachten Raum (5) detektiert,
so dass der Bereitschaftszustand hergestellt ist, be-
vor der Abfallbehalter (4) vor der Behéalteraufnahme
(3) bereitgestellt ist.

Hub-Kipp-Vorrichtung (10) nach Anspruch 9 da-
durch gekennzeichnet, dass ein Antriebselement
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vorgesehen ist, das mit der Hydraulikpumpe in Wirk-
verbindung steht oder bringbar ist.
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