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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Landmaschine ge-
maf des Oberbegriffes des Patentanspruches 1.
[0002] Eine derartige Landmaschine ist beispielswei-
se durch die DE 10 2006 034 798 A1 bekannt. Diese
Landmaschine ist als S&maschine ausgebildet. Hierbei
kann der Maschinenrahmen um eine quer zur Fahrtrich-
tung verlaufende Schwenkachse mittels einer motori-
schen Stelleinrichtung verstellt werden, um eine Anpas-
sung der Saschare an die Bodenkontur zu erreichen, da-
mit mdglichst eine gleichméBige Arbeitstiefe bzw. Abla-
getiefe des auszubringenden Saatgutes sichergestellt
ist. Die Anordnung und Ausgestaltung des Maschinen-
rahmens zur Anpassung der als S&schare ausgebildeten
Bodenbearbeitungselemente ist relativ aufwendig.
[0003] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, in
einfacher Weise eine gleichméaBige Bearbeitungstiefe
von Bodenbearbeitungswerkzeugen und/oder Ablage-
tiefe des abzulegenden Saatgutes durch Bodenbearbei-
tungselemente und/oder Séschare erreichen zu kénnen.
[0004] Diese Aufgabe wird erfindungsgemanl durch
die kennzeichnenden Merkmale des Patentanspruches
1 geldst. Infolge dieser MaBnahmen wird in einfacher
Weise die Lage der Bodenbearbeitungselemente zum
Maschinenrahmen abgefragt und der Maschinenrahmen
soweit nachgestellt, dass die Bodenbearbeitungsele-
mente in der ersten Querreihe sich in der gleichen Lage
zu dem Maschinenrahmen wie die Bodenbearbeitungs-
elemente der hinteren Querreihe befinden. Somit ist also
in Uberraschend einfacher Weise nur durch die Verstel-
lung des Maschinenrahmens, an dem die Bodenbear-
beitungselemente angeordnet sind, bei unebenen und
sich &ndernden Bodenoberflachen eine gleichméaBige
Bearbeitungstiefe zu erreichen.

[0005] Somit wird in einfacher Weise eine bodenpar-
allele Ausrichtung des Tragrahmens durch die Abtastung
der Bodenparallelitdt mittels der Ermittlung der Winkel-
lage bzw. Lage der Bodenbearbeitungselemente ermég-
licht. Somit Iasst sich in einfacher Weise die Arbeitstiefe
beim Uberqueren von Senken und Bergkuppen in {iber-
raschend einfacher Weise erreichen. Es findet also ein
einfacher Abgleich der Winkelstellung zwischen dem Bo-
denbearbeitungselement der vorderen und hinteren
Querreihe statt.

[0006] Um die Landmaschine in einfacher Weise als
Sé&maschine einsetzen zu kénnen, ist vorgesehen, dass
die als Arbeitseinheit ausgebildete S&einheit zumindest
ein Sascharmit Tiefenflihrungs- und/oder Druckrolle um-
fasst.

[0007] Weitere Einzelheiten der Erfindung sind der
Beispielsbeschreibung und den Zeichnungen zu entneh-
men. Hierbei zeigen

die Landmaschine in Seitenansicht und Prin-
zipdarstellung beim Uberqueren einer Berg-
kuppe ohne Nachstellung des Maschinenrah-
mens gegenilber dem Tragrahmen,

Fig. 1
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Fig.2 den an dem Tragrahmen angeordneten Ma-
schinenrahmen mit Sascharen und Tiefenfuh-
rungsrollen gemaB Fig. 1 in vergrdBertem

MaBstab,

die Landmaschine in Seitenansicht und Prin-
zipdarstellung beim Uberqueren einer Berg-
kuppe mit Nachstellung des Maschinenrah-
mens gegeniber dem Tragrahmen,

Fig. 3

Fig.4 den an dem Tragrahmen angeordneten Ma-
schinenrahmen mit Sascharen und Tiefenfuh-
rungsrollen gemaB Fig. 3 in vergroBertem

MaBstab,

die Landmaschine in Seitenansicht und Prin-
zipdarstellung beim Uberqueren einer Senke
mit Nachstellung des Maschinenrahmens ge-
genilber dem Tragrahmen und

Fig. 5

Fig. 6 den an dem Tragrahmen angeordneten Ma-
schinenrahmen mit Sascharen und Tiefenfih-
rungsrollen gemaB Fig. 5 in vergrdBertem

MaBstab.

[0008] Die Landmaschine ist als aufgesattelte Sdma-
schine ausgebildet. Die Sdmaschine weist einen Maschi-
nenrahmen 1 auf, der Uber ein Fahrwerk 2 aufdem Boden
abgestltzt ist. Der Maschinenrahmen 1 weist auf seiner
Vorderseite eine Zugvorrichtung 3 auf, die mit den An-
héngevorrichtungen 4 des die Landmaschine ziehenden
Schleppers 5 gekuppelt ist.

[0009] Aufder Riickseite des Maschinenrahmens 1 ist
ein Tragrahmen 6 angeordnet. An diesem Tragrahmen
6 ist eine Arbeitseinheit 7 angeordnet. Die Arbeitseinheit
7 umfasst als Séschare 8 ausgebildete Bodenbearbei-
tungselemente mit zugeordneten Tiefenfilhrung- und/
oder Druckrollen 9. Die als Séschare 8 ausgebildeten
Bodenbearbeitungselemente sind im Ausflihrungsbei-
spiel in drei Querreihen mit Abstand zueinander hinter-
einander angeordnet. Die Bodenbearbeitungselemente
8 mit den zugeordneten Tiefenflihrungsrollen 9 sind je-
weils mittels eines Haltearmes 10 mit einer Gelenkver-
bindung 11 in Héhenrichtung bewegbar an den beab-
standet zueinander angeordneten Querbalken 12 des
Tragrahmens 6 angeordnet. Die Bodenbearbeitungsele-
mente 8 werden durch zwischen den Haltearmen 10 der
Bodenbearbeitungselemente 8 und den Querbalken 12
angeordneten, nicht dargesteliten Federelementen ge-
gen den Boden 13 gedriickt. Diese Federelemente kon-
nen beispielsweise als bekannte Gummilagerungen aus-
gebildet sein. Hierbei wird die Federkraft durch Verdre-
hen der verdrehbar am Tragrahmen 6 angeordneten
Querbalken 12 mittels der als Hydraulikzylinder 14 aus-
gebildeten Stellmittel durch die Gummielemente aufge-
bracht.

[0010] Der Tragrahmen 6 ist mittels einer Gelenkan-
ordnung 15 an den Maschinenrahmen 1 angebracht. Die-
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se Gelenkanordnung 15 weist eine quer zur Fahrtrich-
tung 16 verlaufende Schwenkachse 17 auf. Weiterhin ist
zwischen dem Tragrahmen 6 und dem Maschinenrah-
men 1 zumindest eine als Hydraulikzylinder 18 ausge-
bildete motorische Stelleinrichtung angeordnet. Mittels
dieses Hydraulikzylinders 18 ist der Tragrahmen 6 mit
den daran angeordneten Bodenbearbeitungselementen
8 und zugeordneten Rollen 9 um die quer zur Fahrtrich-
tung 16 verlaufende Schwenkachse 18 zu verschwen-
ken.

[0011] Wie die Fig. 1 und 2 zeigen wird beim Uberfah-
ren einer Bodenkuppe 19 nicht mehr sichergestellt, dass
alle Saschare 8 in den Boden 13 eindringen bzw. gleich-
maBig tief in den Boden 13 eindringen, um den Boden
13 zu bearbeiten bzw. das auszubringende Saatgut ab-
zulegen, wie den Fig. 1 und 2 zeigen. In der darstellten
Situation befindet sich der Maschinenrahmen 1 bzw. die
durch die Tragbalken 12 gezogene Linie nicht mehr par-
allel zu der zu bearbeitenden Bodenoberflache 13. Auf-
grund der Federanordnung werden die Saschare 8 zwar
nach unten gedriickt, aber da der Tragrahmen 6 sich
nicht parallel zur Bodenoberfldche befindet, kann er sich
auch nicht der Form der Bodenoberflache 13 anpassen.
[0012] Um hier Abhilfe zu schaffen muss der Tragrah-
men 6 mittels des Hydraulikzylinders 18 um die durch
die Gelenkanordnung 15 verlaufende Schwenkachse 17
verschwenkt werden, wie die Fig. 3 und 4 zeigen. Nach
der Verschwenkung befindet sich der Tragrahmen 6 par-
allel zur zu bearbeitenden Bodenoberflache 13, so dass
alle Saschare 8 gleich tief in den Boden 13 eindringen
und die Rollen 9 mittels der Federkraft gegen den Boden
13 gedriickt werden.

[0013] Um dieses automatisch zu erreichen, istjeweils
einem Bodenbearbeitungselement 8 der vorderen Quer-
reihe und der hinteren Querreihe ein Sensorelement 20
zur Erfassung der Auslenkung des Haltearmes 10 des
Bodenbearbeitungselementes 8 gegenliber dem Trag-
rahmen 6 zugeordnet. Dieser Sensor 20 sendet Signale
und Daten an einem auf dem Schlepper 5 angeordneten
Bordcomputer 21. In dem Speicher des Bordcomputers
21 ist ein Auswerteprogramm hinterlegt, mittels welchem
die Steuerelemente der motorischen Stelleinrichtung 18
vom Bordcomputer 21 derart angesteuert werden, das
durch Verschwenken des Tragrahmens 6 durch die Stell-
einrichtung 18 die Auslenkung der Bodenbearbeitungs-
elemente 8 der ersten Querreihe zumindest annédhernd
gleich der Auslenkung der Bodenbearbeitungselemente
8 der hinteren Querreihe gegeniiber dem Tragrahmen 6
ist, wie die Fig. 3 und 4 zeigen. Mittels dieses Auswerte-
programms des Bordcomputers 21 und der Erfassung
der Lage der Haltearme 10 der Bodenbearbeitungsele-
mente 8 gegeniiber dem Tragrahmen 6 ist wahrend des
gesamten Bearbeitungsvorganges die Lage des Trag-
rahmens 6 zu den Bodenbearbeitungselementen 8 und
somit zur Kontur der Bodenoberflache 13 einstellbar und
die Auslenkung der Bodenbearbeitungselemente 8 der
hinteren Querreihe gegeniber dem Tragrahmen 6 und
die Auslenkung der Bodenbearbeitungselemente 8 ge-
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genliber der ersten Querreihe zumindest ann&hernd
gleich einzustellen und zu halten. Somit wird also eine
gleichmaBige Eindingtiefe der Bodenbearbeitungsele-
mente 8 bzw. der Saschare in den Boden 13 erreicht.
Durch einen einfachen Abgleich der Winkelwerte zwi-
schen den Bodenbearbeitungselementen 8 der ersten
Querreihe und den Bodenbearbeitungselementen 8 der
hinteren Querreihe gegenliber dem Tragrahmen 6 kann
lUber die Einstellung des Tragrahmens 6 eine Anpassung
an das Bodenniveau bzw. -verlauf in einfacher Weise
erzielt werden.

[0014] Inden Fig. 4 und 5 ist die Situation dargestellt,
wenn die Landmaschine eine Senke 22 durchféhrt. Auch
hier erfolgt ein Verschwenken des Tragrahmens 6 Uber
den Hydraulikzylinder 18 aufgrund der an den Bordcom-
puter 21 ausgewerteten Signale, so dass hier der Trag-
rahmen 6 entgegensetzt zu der Einstellung geman Fig.
3 und 4 verschwenkt wird.

Patentanspriiche

1. Landmaschine, insbesondere aufgesattelte Séma-
schine, mit einem Maschinenrahmen, der (iber ein
Fahrwerk auf dem Boden abgestlitzt ist, sowie zu-
mindest einer an einem Tragrahmen angeordneten
Arbeitseinheit, umfassend Bodenbearbeitungsele-
mente mit zugeordneten Tiefenflihrungs- und/oder
Druckrollen, wobei die Bodenbearbeitungselemente
mit den zugeordneten Tiefenfihrungs- und/oder
Druckrollen in Héhenrichtung bewegbar angeordnet
und mittels Federelementen gegen den Boden ge-
driickt werden, wobei der Tragrahmen mittels einer
Gelenkanordnung an dem Maschinenrahmen um ei-
ne quer zur Fahrtrichtung verlaufende Schwenkach-
se mittels einer motorischen Stelleinrichtung ver-
schwenkbar angeordnet ist, wobei die Bodenbear-
beitungselemente in zumindest zwei Querreihen be-
abstandet hintereinander angeordnet sind, dadurch
gekennzeichnet, dass jeweils zumindest einem
Bodenbearbeitungselement (8) der vorderen Quer-
reihe und hinteren Querreihe jeweils ein Sensorele-
ment (20) zur Erfassung der Auslenkung des Boden-
bearbeitungselementes (8) gegeniiber dem Trag-
rahmen (6) zugeordnet ist, dass die Landmaschine
mit einem Bordcomputer (21) verbunden ist, dass
die Sensorelemente (20) Signale an den Bordcom-
puter (21) Gbermitteln, dass die motorische Stellein-
richtung (18) vom Bordcomputer (21) aufgrund eines
im Speicher des Bordcomputers (21) hinterlegten
Auswerteprogramms derart ansteuerbar ist, dass
durch Verschwenken des Tragrahmens (6) durch die
Stelleinrichtung (18) die Auslenkung der Bodenbe-
arbeitungselemente (8) der ersten Querreihe zumin-
dest annéhernd gleich der Auslenkung der Boden-
bearbeitungselemente (8) der hinteren Querreihe
gegeniber dem Tragrahmen (6) wahrend des ge-
samten Bearbeitungsvorganges einstellbar und/
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oder zu halten ist.

Landmaschine nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Arbeitseinheit (7) eine Saeinheit
mit zumindest einem Saschar (8) mit Tiefenfiih-
rungs- und/oder Druckrolle (9) umfasst.

Claims

Agricultural machine, in particular a semi-mounted
seed drill, having a machine frame supported on the
ground by a running gear and at least one work unit
disposed on a supporting frame, comprising soil cul-
tivating elements having associated depth control
rollers and/or pressure rollers, wherein the soil cul-
tivating elements having the associated depth con-
trol rollers and/or pressure rollers are arranged so
as to be movable in the vertical direction and are
pressed against the ground by means of spring ele-
ments, wherein the supporting frame is arranged on
the machine frame by means of an articulated cou-
pling suchthat it can be pivoted by means of a motor-
driven actuating device about a pivot axle running
transversely to the direction of travel, wherein the
soil cultivating elements are arranged one behind
the other, at a distance apart, in at least two cross-
rows, characterized in that a sensor element (20)
for registering the deflection of the soil cultivating
element (8) in relation to the supporting frame (6) is
respectively assigned to at least one soil cultivating
element (8) of the front cross-row and of the rear
cross-row, in that the agricultural machine is con-
nected to an on-board computer (21), in that the
sensor elements (20) transmit signals to the on-
board computer (21), in that the motor-driven actu-
ating device (18) can be controlled by the on-board
computer (21), onthe basis of an evaluation program
stored in the memory of the on-board computer (21),
in such away that, through pivoting of the supporting
frame (6) by the actuating device (18), the deflection
of the soil cultivating elements (8) of the first cross-
row can be set and/or kept at least approximately
equal to the deflection of the soil cultivating elements
(8) of the rear cross-row in relation to the supporting
frame (6) throughout the cultivating operation.

Agricultural machine according to Claim 1, charac-
terized in that the work unit (7) comprises a sowing
unit having at least one seed coulter (8) with depth
control roller and/or pressure roller (9).

Revendications

Machine agricole, notamment semoir attelé compor-
tant un cadre de machine s’appuyant sur le sol par
un chassis ainsi qu’au moins une unité de travail
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installée sur un chéssis de support comprenant :

- des éléments de travail du sol auxquels sont
associées des roues de jauge et/ou des roues
de compactage,

* les éléments de travail étant mobiles en
hauteur par les roues de jauge et/ou de
compactage associées et poussés contre
le sol par des éléments de ressort,

* le chassis de support étant monté pivotant
par un dispositif d’articulation sur le cadre
de la machine autour d’'un axe de pivote-
ment dirigé transversalement a la direction
de déplacement par l'intermédiaire d’une
installation d’actionnement a moteur,

* les éléments de travail du sol étant instal-
|és les uns derriére les autres dans aumoins
deux rangées transversales écartées I'une
de lautre,

machine agricole caractérisée en ce que

- chaque fois au moins I'un des éléments de tra-
vail du sol (8) de la rangée transversale avant
et de la rangée transversale arriére est associé
a un capteur (20) pour détecter le débattement
des éléments de travail (8) par rapport au chas-
sis de support (6),

- la machine agricole est reliée a un ordinateur
de bord (21),

- les capteurs (20) transmettent des signaux a
I'ordinateur de bord (21),

- linstallation d’actionnement & moteur (18) est
commandée par l'ordinateur de bord (21) en
fonction d’un programme d’exploitation installé
dans la mémoire de 'ordinateur de bord (21) de
fagon que le pivotement du chéssis de support
(6) par l'installation d’actionnement (18), regle
le débattement des éléments de travail (8) de la
premiére rangée transversale et/ou le tient au
moins sensiblement de fagon identique au dé-
battement des éléments de travail du sol (8) de
la derniére rangée transversale par rapport au
chéassis de support (6) pendant toute la phase
de travail.

Machine agricole selon la revendication 1,
caractérisée en ce que

I'unité de travail (7) comporte une unité de semoir
avec au moins un socle de semoir (8) et des roues
de jauge et/ou de compactage (9).
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