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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Anbauge-
ratzum Anbau an eine land- und/oder forstwirtschaftliche
Maschine, insbesondere an einen Traktor oder Schlep-
per, wobei das Anbaugerat einen hohenverstellbaren
Tragrahmen aufweist, an dem zumindest ein Arbeitsag-
gregat wie Mahwerk, Rechkreisel oder dergleichen zwi-
schen einer Arbeitsstellung und einer Transportstellung
verstellbar aufgehangt ist.

[0002] Es sind diverse landwirtschaftliche Anbaugera-
te zum Anbau an einen Schlepper bekannt, deren Arbeit-
saggregate wie beispielsweise eine Mahwerkseinheit,
ein Rechkreisel, ein Konditionierer oder eine Bodenbe-
arbeitungseinheit mit Grubberzinken, Scharscheiben
oder Packerradern an einem hdhenverstellbaren Tra-
grahmen verstellbar aufgehangt sind, so dass das Ar-
beitsaggregat, das die land- und/oder forstwirtschaftliche
Hauptfunktion des Gerats ausfiihrt, zwischen einer ab-
gesenkten Arbeitsstellung und einer ausgehobenen
Transportstellung verbringbar ist. Beispielsweise kon-
nen die Arbeitsaggregate mittels Tragarmen aufgehangt
sein, die um liegende Schwenkachsen verschwenkt wer-
den kdnnen, so dass die Arbeitsaggregate in einer grob
gesprochen liegenden Arbeitsstellung tUber den Boden
auskragen und in einer aufrechten Transportstellung
nach oben ragen. Hierdurch kénnen Maschinen mit gro-
Ben Arbeitsbreiten realisiert werden, die dennoch die zu-
lassige StralRentransportbreite einhalten, indem die Ar-
beitsaggregate firden Transport nach oben geschwenkt
werden.

[0003] Hierbei kommt es jedoch aufgrund der immer
grolRer werdenden Arbeitsbreiten dazu, dass bisweilen
die maximal zulassige Transporthdhe nicht mehr einge-
halten wird, da die Arbeitsaggregate um mehr als vier
Meter nach oben ragen. Um hier gegenzusteuern bzw.
die zulassige Transporthdhe einhalten zu kénnen, wird
deshalb Ublicherweise der Tragrahmen so weit wie mog-
lich abgesenkt, ggf. unter die fir die Arbeitsstellung Ub-
liche bzw. optimale Arbeitshdhe. In der Arbeitsstellung
soll der Tragrahmen in einem bestimmten Hohen-Soll-
bereich gefahren werden, um zum Zwecke der Boden-
anpassung Auf- und Abbewegungen des Arbeitsaggre-
gats zu ermdoglichen, eine Gewichtsentlastung in einem
gunstigen Sollbereich zu fahren und/oder UbermafRige
Abknickwinkel von Gelenkwellen oder anderen Antriebs-
strangelementen zu vermeiden. Wird der Tragrahmen in
der Arbeitsstellung in einer zu stark abweichenden, "fal-
schen" Tragrahmenhohe gefahren, kann es dazu kom-
men, dass bei der Bodenanpassung Aufhangungsele-
mente an Anschlagen anfahren und die nétige Boden-
anpassung nicht mehrausfiihren kdnnen, oder dass eine
Gewichtsentlastungseinrichtung wie beispielsweise
Zugfedern nicht mehrin einem die bestimmungsgemafe
Entlastungskraft bereitstellenden Bereich gefahren wer-
den, und/oder dass Gelenkwellen zu stark knicken, En-
ergieversorgungsschlauche wie Hydraulikschlauche zu
stark umgebogen werden, oder ahnliche Funktionsbe-
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eintrachtigungen bzw. Verschleipotential entstehen.
[0004] Im Stand der Technik ist es natlrlich bekannt,
die Arbeitshdhe der Arbeitsaggregate zu Uberwachen,
indem die Hohenstellung der Arbeitsaggregate mit ver-
schiedenen Sensoren erfasst wird und dann auf einem
Anzeigegerat am Schlepper angezeigt wird, vgl. bei-
spielsweise die Schriften EP 13 00 061 A1, EP 21 58 799
A1, US 2012/186503 A1, US 6076611 A, US
2012/227992 A1, US 6085846 A, WO 2012/167258 A1,
US 2013/081830 A1 sowie US 5339906 A.

[0005] Hiervon ausgehend liegt der vorliegenden Er-
findung die Aufgabe zugrunde, ein verbessertes Anbau-
gerat der genannten Art zu schaffen, das Nachteile des
Standes der Technik vermeidet und Letzteren in vorteil-
hafter Weise weiterbildet. Insbesondere soll ein Betrei-
ben des Anbaugerats mit falschen Héhenstellungen des
Tragrahmens vermieden werden.

[0006] Die genannte Aufgabe wird erfindungsgemaf
durch ein Anbaugerat gemaf Anspruch 1 gelost. Bevor-
zugte Ausgestaltungen der Erfindung sind Gegenstand
der Unteranspriiche.

[0007] Es wird also vorgeschlagen, die Hohenstellung
des Tragrahmens zu erfassen und im Blickfeld des Ma-
schinenfihrers anzuzeigen, insbesondere dergestalt,
dass die erfasste Isthohe vergleichend zu einem Sollbe-
reich fir die Tragrahmenhdhe angezeigt wird, so dass
der Maschinenfiihrer leicht erkennen kann, ob sich der
Tragrahmen des Anbaugerats im Bereich der Sollhdhe
oder auBerhalb befindet. Erfindungsgemaf sind zumin-
dest ein Erfassungsmittel zum Erfassen der Hohenstel-
lung des Tragrahmens sowie ein Anzeigeterminal zum
Anzeigen der erfassten Hohenstellung des Tragrahmens
vorgesehen, wobei das genannte Anzeigeterminal am
Fuhrerstand der land- und/oder forstwirtschaftlichen Ma-
schine im Blickfeld des Maschinenfiihrers positionierbar
ist. Durch die vorgeschlagene Erfassung und Anzeige
der Hohenstellung des Tragrahmens kann vermieden
werden, dass der Maschinenfiihrer beispielsweise nach
dem Absenken der Arbeitsaggregate aus der Transport-
stellung in die Arbeitsstellung vergisst, die Tragrahmen-
héhe zu korrigieren, wenn die Tragrahmenhdhe zuvor
fiir den StraRentransport speziell abgesenkt wurde. Ahn-
liches gilt, wenn die Tragrahmenhdéhe beispielsweise bei
schwierigen Feldeinfahrten Uber StraRenbdschungen
oder Gelandekuppen speziell angehoben wurde, um ge-
nug Bodenfreiheit zu haben und der Maschinenfihrer
dann vergisst, den Tragrahmen wieder abzusenken.
[0008] Dasgenannte Anzeigeterminal kann hierbeiein
fest am Schlepper angeordnetes Schlepperdisplay sein,
welches dazu genutzt wird, die erfasste Hohenstellung
des Tragrahmens des Anbaugerats anzuzeigen. Das ge-
nannte Schlepperdisplay kann hierbei vom Anbaugerat
her, beispielsweise einem daran vorgesehenen Jobrech-
ner angesteuert werden. Alternativ oder zusatzlich kann
die Ansteuerung des Schlepperdisplays auch von einer
schlepperseitigen Anzeigesteuerung oder Steuervor-
richtung erfolgen, der das Héhenstellungssignal der Er-
fassungsmittel zugefihrt wird.
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[0009] Alternativ oder zusatzlich zu einem solchen An-
baugerate-unspezifischen Schlepperdisplay kann das
Anzeigeterminal jedoch auch ein Anbaugeratespezifi-
sches Geratedisplay aufweisen, an dem die erfasste H6-
henstellung des Tragrahmens angezeigt werden kann.
Das genannte Geratedisplay kann ebenfalls vom Anbau-
gerat her, beispielsweise dessen Jobrechner und/oder
auch von einem schlepperseitigen Steuergerat ange-
steuert werden, wobei das genannte Geréatedisplay vor-
teilhafterweise ebenfalls im Fihrerstand des Schleppers
positionierbar ist, beispielsweise durch eine dort vorge-
sehene Halterung.

[0010] Grundsatzlich kann das genannte Anzeigeter-
minal mobil ausgebildet sein und ein Mobildisplay bei-
spielsweise in Form eines Tablets aufweisen. Alternativ
ist jedoch auch ein fest installierbares Anzeigedisplay
moglich. Das Display kann beispielsweise ein compu-
terahnlicher Bildschirm sein.

[0011] Das genannte Anzeigeterminal kann hierbei
mittels einer Signal- und/oder Stromversorgungsleitung
an das gerate- und/oder schlepperseitige Steuergerat
angebunden sein. Alternativistauch eine drahtlose Kom-
munikation zwischen den Erfassungsmitteln zum Erfas-
sen der Hohenstellung des Tragrahmens bzw. dem ent-
sprechenden Steuergerat einerseits und dem Anzeige-
terminal andererseits moglich.

[0012] GemaR der Erfindung besitzt das Anzeigeter-
minal eine Bereichsanzeige zum Anzeigen eines Sollbe-
reichs der Tragrahmenhdhe und eine Istanzeige zum An-
zeigen der erfassten Isthdhenstellung des Tragrahmens
relativ zu dem genannten Sollbereich der Tragrahmen-
hohe, um leicht erfassbar zu machen, ob die Isthohe au-
Rerhalb oder innerhalb des Sollbereichs liegt. Beispiels-
weise kann die genannte Sollbereichsanzeige eine Bal-
kendiagrammdarstellung umfassen, der eine Zeigerdar-
stellung der Istanzeige zugeordnet sein kann. Vorteilhaf-
terweise kann beispielsweise ein griner Balken den Soll-
bereich anzeigen, beispielsweise mit gelb und/oder rot
angrenzenden Randbereichen, die au3erhalb des opti-
malen Hoéhenbereichs liegende Hohenstellungen des
Tragrahmens anzeigen, wobei die Istanzeige den vorge-
nannten Zeiger im Bereich des grinen Balkens und auch
aulerhalb bewegen kann. Es versteht sich jedoch auch,
dass andere Ausbildungen der Anzeigeeinheiten mog-
lich sind, beispielsweise Ampelanzeigen oder Ahnliches.
Auch akustische Anzeigen sind maéglich.

[0013] GemaR der Erfindung umfasst das Anzeigeter-
minal dabei zumindest zwei Bereichsanzeigen, von de-
nen eine erste Bereichsanzeige den Sollbereich der
Tragarmenhohe fir die Arbeitsstellung des Arbeitsag-
gregats anzeigt und eine zweite Bereichsanzeige den
Sollbereich der Tragrahmenhdhe fiir die Transportstel-
lung des Arbeitsaggregats anzeigt.

[0014] Die Aufhéangung bzw. Anlenkung oder Lage-
rung des zumindest einen Arbeitsaggregats an den Tra-
grahmen kann grundséatzlich verschieden ausgebildet
und an die jeweilige Maschinengattung angepasst sein.
Dementsprechend kann das zumindest eine Erfassungs-
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mittel zum Erfassen der H6henstellung verschieden aus-
gebildet sein und einen oder mehrere Sensoren umfas-
sen, die selbst wiederum verschieden ausgebildet sein
koénnen.

[0015] Gemal der Erfindung ist das zumindest eine
Arbeitsaggregat mittels zumindest eines schwenkbaren
Tragarms aufgehangt, der um eine zumindest nahe-
rungsweise liegende Tragarmschwenkachse zwischen
einer abgesenkten Arbeitsstellung und einer angehobe-
nen Transportstellung verschwenkt werden kann. Bei ei-
ner solchen Ausbildung des Anbaugerats konnen die Er-
fassungsmittel zum Erfassen der Hohenstellung des Tra-
grahmens vorteilhafterweise zumindest einen Winkel-
sensor aufweisen, mittels dessen die Schwenkstellung
des genannten Tragarms bestimmt werden kann. Je
nach konkreter Ausbildung des Tragrahmens und/oder
der Aufhangung des Arbeitsaggregats konnen auch zwei
oder mehr Winkelsensoren sinnvoll sein. In Weiterbil-
dung der Erfindung kann das Arbeitsaggregat beispiels-
weise an einem Lagerarm angelenkt sein, der wiederum
an dem vorgenannten Tragarm schwenkbar angelenkt
ist, beispielsweise um eine wiederum liegend ausgerich-
tete Schwenkachse, die sich zu der vorgenannten Trag-
armschwenkachse naherungsweise parallel erstrecken
kann. Bei einer solchen Ausbildung kann es sinnvoll sein,
zwei Winkelsensoren vorzusehen, von denen einer die
Winkelstellung des Tragarms gegenulber der Horizonta-
len und/oder Vertikalen und/oder gegeniber einem Ba-
sisteil des Tragrahmens erfasst und ein anderer Winkel-
sensor die Winkelstellung des Lagerarms gegeniiber der
Horizontalen oder Vertikalen und/oder gegeniiber dem
Tragarm bestimmt.

[0016] Alternativ oder zusatzlich zu einem solchen
Winkelsensor kann das zumindest eine Erfassungsmittel
auch einen Hohensensor umfassen, der beispielsweise
direkt den Abstand eines héhenrelevanten Strukturteils
des Tragrahmens vom Boden messen kann und/oder die
Hoéhenstellung relativ zum Schlepper. Beispielsweise
kann ein Sensor den Abstand eines zentralen Basistra-
gers vom Boden vorzugsweise berlihrungslos messen,
wobei der genannte Basistrdger das zumindest eine Ar-
beitsaggregat héhenverstellbar tragen kann und/oder
selbsthdhenverstellbar beispielsweise mittels einer Drei-
punktanlenkung am Schlepper aufgehangt sein kann.
[0017] Alternativ oder zusatzlich kann das zumindest
eine Erfassungsmittel zum Erfassen der Héhenstellung
auch zumindest einen Sensor aufweisen, der einen Aus-
fahrzustand bzw. eine Stellung und/oder eine Wegstre-
cke eines Stellaktors, insbesondere eines Stellzylinders
erfassen kann, wobei der genannte Sensor vorteilhafter-
weise ein Linearsensor sein und/oder in den genannten
Stellaktor integriert sein kann. Beispielsweise kann ein
solcher Sensor dem Hubzylinder zugeordnet sein, mit-
tels dessen der das Arbeitsaggregat tragende Tragarm
ausgehoben werden kann. Alternativ oder zusatzlich
kann ein solcher Sensor auch einen Verstellzylinder der
Dreipunktanlenkung des zentralen Basistragers zuge-
ordnet sein, um die Hohenstellung des Basistragers re-
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lativ zum Schlepper bestimmen zu kénnen.

[0018] Alternativ oder zusatzlich kann das zumindest
eine Erfassungsmittel auch einen Wegmesszylinder um-
fassen, mittels dessen die jeweils zuriickgelegte Weg-
strecke eines hohenrelevanten Bauteils gemessen wer-
den kann.

[0019] Das vorgenannte Anzeigeterminal kann vorteil-
hafterweise eine Schwenkstellungs-Sollbereichsanzei-
ge aufweisen, die fiir die Schwenkstellung des Tragarms
und/oder fir die Schwenkstellung des Lagerarms einen
Sollwinkelbereich anzeigt, wobei das Anzeigeterminal
ferner eine Schwenkstellungs-Istanzeige umfassen
kann, die die Ist-Schwenkstellung des Tragarms
und/oder des Lagerarms relativ zu dem jeweils zugehd-
rigen Sollbereich anzeigen kann.

[0020] Alternativ oder zusatzlich zu einer solchen di-
rekten Anzeige der Schwenkstellungen kann auch eine
Auswerteeinrichtung vorgesehen sein, mittels derer die
erfasste Schwenkstellung des Tragarms und/oder des
Lagerarms und/oder weiterer Aufhangungsarme ausge-
wertet wird, um hieraus die Héhenstellung des Tragrah-
mens zu bestimmen, so dass in der zuvor beschriebenen
Weise die Hohenstellung des Tragrahmens angezeigt
werden kann, insbesondere relativ zu einem Sollbereich
hierfur.

[0021] In Weiterbildung der Erfindung ist eine Steuer-
vorrichtung zum Ansteuern einer Héheneinstellvorrich-
tung vorgesehen, mittels derer die Héhenstellung des
Tragrahmens des Anbaugerats eingestellt werden kann.
[0022] Die genannte Steuervorrichtung kann hierbei
einen manuellen Bedienmodus umfassen, der es dem
Maschinenfihrer ermdglicht, die Hoheneinstellung des
Tragrahmens manuell vorzunehmen, wobei der Maschi-
nenflhrer hier anhand des am Anzeigeterminal ange-
zeigten Istwerts und/oder Sollwerts der Hohenstellung
vorgehen kann.

[0023] Um die Hoheneinstellung weiter zu erleichtern,
kann die genannte Steuervorrichtung auch halbautoma-
tisch oder vollautomatisch arbeitend ausgebildet sein,
insbesondere dergestalt, dass halbautomatisch oder
vollautomatisch eine Hohenstellung angefahren wird, die
innerhalb des Sollbereichs der Héheneinstellung liegt.
Zeigt beispielsweise das Anzeigeterminal an, dass die
Isthéhenstellung aulerhalb des Sollbereichs hierfir
liegt, kann die Steuervorrichtung ggf. nach Freigabe
durch den Maschinenfiihrer bzw. nach Eingabe eines
entsprechenden Startbefehls durch den Maschinenfiih-
rer die Verstellung des Tragrahmens veranlassen, bei-
spielsweise einen entsprechenden Aktor ansteuern, um
die Sollhdhenstellung zu erreichen. Bei vollautomati-
scher Ausbildung der Steuervorrichtung kann die Soll-
héhenstellung auch automatisch angefahren werden,
beispielsweise immer dann, wenn das Arbeitsaggregat
aus der Transportstellung in die Arbeitsstellung abge-
senkt oder umgekehrt aus der Arbeitsstellung in die
Transportstellung ausgehoben wird.

[0024] Arbeitet die Erfassungseinrichtung zum Erfas-
sen der Isthéhenstellung des Tragrahmens in der vorge-
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nannten Weise mitzumindest einem Winkelsensor, kann
die genannte Steuervorrichtung auch nach Art einer Re-
geleinrichtung ausgebildet sein und die Hohenstellung
eines Tragrahmenteils, an dem der vorgenannte Trag-
arm angelenkt ist, derart verstellen, bis der ermittelte
Schwenkstellungswinkel des Tragarms in einem hierfir
vorgesehenen Sollbereich ist und/oder der Schwenkstel-
lungswinkel des vorgenannten Lagerarms in einem hier-
furvorgesehenen Sollbereich zu liegen kommt, wenn das
Arbeitsgerat sich in seiner Arbeitsstellung befindet bzw.
im Arbeitsbetrieb betrieben wird.

[0025] Alternativ oder zusatzlich kann die genannte
Steuerungsvorrichtung auch einen  Steuerungs-
und/oder Regelbaustein umfassen, der die Hohenstel-
lung des Tragrahmens beim Verbringen des Arbeitsag-
gregats in die Transportstellung so weit absenkt, bis die
zulassige Transporthdhe von - derzeit beispielsweise 4
m - erreicht oder unterschritten ist bzw. eingehalten wird.
[0026] Die Messsensoren kdnnen dabei grundsatzlich
verschieden ausgebildet und angeordnet sein, beispiels-
weise an dem Ausleger bzw. dem Anbaugerat oder einer
Wippe des Anbaugerats vorgesehene Winkelmesssen-
soren sein. Die Sensoren kénnen mit einer Steuerung
bzw. miteinem Rechner verbunden sein, in der beispiels-
weise die Lange und/oder Breite des Anbaugerats
und/oder des jeweiligen auskragenden Arbeitsaggregats
hinterlegt ist. Aus dem gemessenen Anstellwinkel des
Anbaugerats und/oder Arbeitsaggregats und seiner be-
kannten Lange und/oder Breite kann somit ohne zusatz-
lichen Aufwand an Bauteilen die vertikale Erstreckung
bzw. die Hohe des Anbaugerats ermittelt werden. Hierzu
muss lediglich die Steuerung entsprechend eingestellt
werden und es werden keine zuséatzlichen Bauteile be-
notigt.

[0027] In einer bevorzugten Ausfiihrung ist denkbar,
dass das Anbaugerat ein Pflug, ein Grubber, ein Mah-
werk, eine Egge, eine Saatbeetkombination, eine Sdma-
schine, ein Heuwender, ein Hacksler und/oder ein sons-
tiges land- und/oder forstwirtschaftliches Anbaugeréat ist.
Insbesondere bezieht sich die Erfindung somit allgemein
auf Anbaugeréte, die in ihren Arbeitsstellungen eine ver-
haltnismaRig grofle Breite bezogen auf die entsprechen-
de Maschine aufweisen und die in ihrem vertikal nach
oben verschwenkten Transportzustand entsprechend
groRe HOéhen einnehmen kdnnen.

[0028] In einer weiteren bevorzugten Ausfihrung ist
denkbar, dass das Anbaugerat in der Arbeitsstellung im
Wesentlichen horizontal und/oder in der Transportstel-
lung im Wesentlichen vertikal angeordnetist. Damit kann
das Anbaugerat zwischen den beiden Positionen um ca.
90° verschwenkt werden, wobei der exakte Winkel hier-
bei nebensachlich ist. So kann das Anbaugerat auch um
60° bis 120° zwischen den beiden Positionen oder um
einendavon abweichenden Winkel verschwenkt werden,
ohne von dem Erfindungsgedanken abzuweichen.
[0029] Die Erfindung richtet sich auch auf die Kombi-
nation einer land- und/oder forstwirtschaftlichen Maschi-
ne, insbesondere einen Traktor mit wenigstens einem
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Anbaugerat der vorstehend beschriebenen Art.

[0030] Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines
bevorzugten Ausfiihrungsbeispiels und zugehdriger
Zeichnungen naher erlautert. In den Zeichnungen zei-
gen:
Fig. 1:  eine schematische Draufsicht auf ein Anbau-
geratin Form einerMdhmaschine, die an einen
Schlepper angebaut ist und zwei seitlich aus-
kragende, in Arbeitsstellung befindliche Arbeit-
saggregate zeigt,

Fig. 2:  eine schematische Darstellung der Lagerung
der Arbeitsaggregate am Tragrahmen des An-
baugerats aus Fig. 1,

Fig. 3: eine schematische Darstellung der Anzeige
der Tragrahmenhdhe, und

Fig. 4: eine schematische Heckansicht des Anbauge-
rats, wobei ein Arbeitsaggregatin abgesenkter
Arbeitsstellung und ein Arbeitsaggregat in an-
gehobener Transportstellung gezeigt ist.

[0031] Wie Fig. 1 und 2 zeigen, kann das Anbaugerat
1 einen Tragrahmen 2 aufweisen, der an einen Schlepper
3 angebaut werden kann. Je nach Ausbildung des An-
baugerats 1 kann der Tragrahmen 2 mittels eines An-
baubocks und einer Dreipunktanlenkung am Schlepper
3 angebaut und Uber die genannte Dreipunktanlenkung
héhenverstellbar sein. Alternativ kann der Tragrahmen
2 bei Ausbildung des Anbaugerats 1 als Aufsattelgerat
auch mittels eines Fahrwerks am Boden abgestitzt und
Ubereine Deichsel am Schlepper 3 angelenktsein, wobei
der Tragrahmen 2 beispielsweise durch eine héhenver-
stellbare Ausbildung des Fahrwerks und/oder eine
Knickdeichsel und/oder andere Hoéhenverstellmittel ho-
henverstellbar sein kann.

[0032] Es sind auch Mischformen mdglich, bei denen
der Tragrahmen 2 mittels eines Tastfahrwerks in Arbeits-
stellung am Boden abgestutzt ist und fur den Transport
ausgehoben werden kann.

[0033] WieFig.2naherzeigt, kbnnen an dem Tragrah-
men 2 mehrere Arbeitsaggregate 4 angelenkt bzw. auf-
gehangt sein, die im Falle der gezeigten Mahmaschine
als Mahwerkseinheiten ausgebildet sein kdnnen. Die Ar-
beitsaggregate 4 kdnnen hierbei vorteilhafterweise mit-
tels Tragarmen 5 an dem Basistrager 6 des Tragrahmens
2 angelenkt sein, wobei die genannten Tragarme 5 um
liegende Tragarmschwenkachsen 7, die in Fahrtrichtung
weisen kénnen, schwenkbar gelagert sein kénnen, so
dass die Tragarme 5 aus der in Fig. 2 gezeigten abge-
senkten Arbeitsstellung mit ndherungsweise liegender
Tragarmausrichtung in eine angehobene Transportstel-
lung mit naherungsweise aufrechter Tragarmausrich-
tung verbracht werden kénnen. Hierzu kann ein geeig-
neter Hubaktor beispielsweise in Form eines Druckmit-
telzylinders einerseits am Basistrager 6 und andererseits
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am jeweiligen Tragarm 5 angelenkt sein.

[0034] Die Arbeitsaggregate 4 kdnnen an den Tragar-
men 5 direkt oder indirekt angelenkt sein, beispielsweise
mittels der in Fig. 2 weiter gezeigten Lagerarme 8, die
wiederum um liegende Schwenkachsen 8, die parallel
zu den Tragarmschwenkachsen 7 ausgerichtet sein kon-
nen, schwenkbar an den auskragenden Enden der Trag-
arme 5 aufgehangt sein kdnnen.

[0035] Das genannte Anbaugerat 1 umfasst ferner Er-
fassungsmittel 9 zum Erfassen der Hohenstellung des
Tragrahmens 2, wobei Erfassungsmittel 9 zumindest ei-
nen Sensor oder verschiedene Sensoren umfassen
kann. Der zumindest eine Sensor kann hierbei verschie-
den ausgebildet sein, wobei auch mehrere Sensoren vor-
gesehen sein kdnnen, die jeweils gleich ausgebildet oder
auch verschiedenartig ausgebildet sein kénnen. Bei-
spielsweise kann dem zentralen Basistrager 6 ein Ho-
hensensor 10 zugeordnet sein, der den Abstand des Ba-
sistragers zum Boden misst. Alternativ oder zusatzlich
kann die Hohe des zentralen Basistragers 6 auch Uber
die Héhenstellung der Dreipunktanlenkung des Schlep-
pers 3 bestimmt werden.

[0036] Alternativ oder zusatzlich kbnnen den Tragar-
men 5 Winkelsensoren 11 zugeordnet sein, die die
Schwenkstellung der Tragarme 5 relativ zur Horizontalen
und/oder Vertikalen und/oder relativ zum Basistrager 6
bestimmen kdénnen. Ferner kdnnen weitere Winkelsen-
soren 12 den Lagerarmen 13 bzw. dem Gelenk zwischen
den Tragarmen 5 und den Lagerarmen 13 zugeordnet
sein, um auch deren Winkelstellung relativ zur Horizon-
talen und/oder Vertikalen und/oder relativ zu den Trag-
armen 5 bestimmen zu kénnen.

[0037] Alternativ oder zusatzlich zu den genannten
Winkelsensoren 11 kann das Erfassungsmittel 9 auch
zumindest einen Linearsensor 21 zum Erfassen der Stel-
lung bzw. zuriickgelegten Wegstrecke des Hubzylinders
aufweisen, mittels dessen der jeweilige Tragarm 5 aus-
gehoben werden kann, sodass aus der Stellung dieses
Hubzylinders die Stellung des Tragarms 5 abgeleitet wer-
den kann. Alternativ oder zuséatzlich kann auch zumin-
dest ein Sensor, vorzugsweise Linearsensor dem Hub-
zylinder der Dreipunktanlenkung zugeordnet sein, mit-
tels derer der zentrale Basistrager 6 des Tragrahmens 2
am Schlepper 3 angelenkt ist, um aus der Stellung des
Dreipunktzylinders die Hohenstellung des Basistragers
6 berechnen zu kénnen.

[0038] Alternativ oder zusatzlich kann das zumindest
eine Erfassungsmittel 9 auch einen Wegmesszylinder 23
umfassen, mittels dessen die zurlickgelegte Wegstrecke
eines héhenrelevanten Strukturbauteils gemessen wer-
den kann.

[0039] Wie in Fig. 1 schematisch angedeutet, ist das
zumindest eine Erfassungsmittel 9, insbesondere des-
sen Sensoren wie die genannten diversen Hohen-
und/oder Linear- und/oder Winkelsensoren 10 bis 12 mit
einer Steuervorrichtung 14 verbunden, die eine Auswer-
teeinheit 15 umfasst, um aus den Sensorsignalen die
Hoéhenstellung des Tragrahmens 2 zu bestimmen.
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[0040] Die bestimmte Isthhenstellung des Tragrah-
mens 2 wird auf einem Anzeigeterminal 16 angezeigt,
das in Form eines am Fihrerstand des Schleppers 3 po-
sitionierbaren Displays ausgebildet sein kann und von
der genannten Steuervorrichtung 14 her angesteuert
sein kann. Das genannte Anzeigeterminal 16 kann hier-
bei in der eingangs beschriebenen Weise sowohl die
Sollbereiche 17, 18 fir die Hohenstellung des Tragrah-
mens 2 in der Arbeitskonfiguration und fiir die Transport-
konfiguration des Anbaugerats 1 anzeigen, und relativ
zu dem zumindest einen Sollhéhenbereich den Istwert
der Hohenstellung als Ist-H6henanzeige 19 anzeigen,
beispielsweise in der eingangs erlauterten Zeiger-Bal-
kendiagrammanzeige, vgl. Fig. 3.

[0041] Die genannte Steuervorrichtung 14 kann vor-
teilhafterweise auch dazu genutzt werden, die Hohen-
stellaktoren zum Verstellen der Héhenstellung des Tra-
grahmens 2 anzusteuern, und zwar vorteilhafterweise in
halbautomatischer oder vollautomatischer Weise, wobei
die Steuervorrichtung 14 vorteilhafterweise verschiede-
ne Betriebsmodi umfassen kann, um die Hohenstellung
des Tragrahmens 2 vorteilhafterweise wahlweise manu-
ell, halbautomatisch und vollautomatisch einstellen zu
kénnen, wie dies eingangs erlautert worden ist.

[0042] Zur Ermittlung der Hohe des Arbeitsgerats 1
kénnen Messdaten der Messsensoren bzw. der Winkel-
sensoren an den einzelnen Bauteilen von einer nicht ge-
zeigten Steuerung erfasst werden. Ferner kann aus den
ermittelten Daten sowie aus der bekannten Lange des
Anbaugerats 1 die vertikale Position bzw. vertikale Er-
streckung des Anbaugerats 1 ermittelt werden. Da auch
die Position des Anbaubocks 2 Uiber entsprechende Sen-
soren ermittelbar sein kann, und ferner die Position des
Anbaubocks 2 relativ zum Untergrund der Maschine be-
kannt sein kann, kann somit die vertikale Erstreckung
des Anbaugerats 1 vom Boden bis zu seinem héchsten
Punkt gemessen und angegeben werden.

[0043] Mittels der Steuerung ist es auch denkbar, das
Anbaugerat 1 automatisch in die Transportstellung zu
bringen bzw. zwischen Arbeits- und Transportstellung zu
verschwenken. Hierzu kann eine Bedienperson den ent-
sprechenden Verschwenkvorgang Uber beispielsweise
das Bedienterminal starten. Zum Einnehmen der Trans-
portstellung kann dann einerseits der jeweilige Tragarm
5 nach oben geschwenkt sowie der Anbaubock 2 nach
unten verfahren werden, um die vertikale Ausdehnung
des Anbaugerats zu minimieren und die maximal zulas-
sige Verfahrhohe von beispielsweise 4 Metern einzuhal-
ten.

Patentanspriiche

1. Anbaugerat zum Anbau an einen Schlepper (3), mit
einem hoéhenverstellbaren Tragrahmen (2), an dem
zumindest ein Arbeitsaggregat (4) wie Mahwerk,
Rechkreisel, Bodenbearbeitungseinheit oder der-
gleichen mittels zumindest eines Tragarms (5), der
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um eine liegende Tragarmschwenkachse (7) ver-
schwenkbar an dem hohenverstellbaren Tragrah-
men (2) gelagert ist, zwischen einer abgesenkten
Arbeitsstellung und einer angehobenen Transport-
stellung verstellbar aufgehangt ist, wobei zumindest
ein Erfassungsmittel (9) zum Erfassen der Hohen-
stellung des Tragrahmens (2) sowie ein Anzeigeter-
minal (16) zum Anzeigen der erfassten Hohenstel-
lung des Tragrahmens (2) vorgesehen ist, wobei das
genannte Anzeigeterminal (16) am Fihrerstand des
Schleppers (3) im Sichtfeld des Maschinenfiihrers
positionierbar ist, dadurch gekennzeichnet, dass
das Anzeigeterminal (16) eine Bereichsanzeige (17,
18) zum Anzeigen eines Sollbereichs der Tragrah-
menhohe und eine Istanzeige (19) zum Anzeigen
dererfassten IstHohenstellung des Tragrahmens (2)
relativ zu dem genannten Sollbereich aufweist, wo-
bei das Anzeigeterminal (16) eine erste Bereichsan-
zeige (17)zum Anzeigen eines Sollbereichs der Tra-
grahmenhdhe fiir die Arbeitsstellung des Anbauge-
rats (1), in der der Tragarm (5) nach unten ver-
schwenkt ist, und eine zweite Bereichsanzeige (18)
zum Anzeigen eines Sollbereichs der Tragrahmen-
héhe fiir die Transportstellung des Anbaugerats (1),
in der der Tragarm (5) nach oben geschwenkt ist,
aufweist.

Anbaugerat nach dem vorhergehenden Anspruch,
wobei das Anzeigeterminal (16) ein fest am Schlep-
per (3) vorgesehenes Schlepperdisplay und/oder ein
zu dem Anbaugerat (1) zugehodriges Geratedisplay
aufweist.

Anbaugerat nach einem der vorhergehenden An-
spruche, wobei das zumindest eine Erfassungsmit-
tel (9) zumindest einen Sensor (10, 11, 21, 22) zum
Erfassen einer Lage und/oder einer Ausrichtung
und/oder einer zuriickgelegten Wegstrecke
und/oder eines zurlickgelegten Schwenkwinkels ei-
nes héhenrelevanten Strukturbauteils des Anbauge-
rats umfasst.

Anbaugerat nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, wobei wobei zumindest ein Winkelsensor
(11) zum Erfassen der Schwenkstellung des Trag-
arms (7) vorgesehen ist, wobei das Anzeigeterminal
(16) eine Schwenkstellungs-Sollbereichsanzeige
zum Anzeigen eines Sollbereichs fiir die Schwenk-
stellung des Tragarms aufweist und/oder eine Aus-
werteeinrichtung zum Auswerten der erfassten
Schwenkstellung und Bestimmen der Hoéhenstel-
lung des Tragrahmens (2) aus der erfassten
Schwenkstellung vorgesehen ist.

Anbaugerat nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, wobei das zumindest eine Erfassungsmit-
tel (9) einen Héhensensor (10) zum Erfassen des
Abstands eines zentralen Basistragers (6) des Tra-
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grahmens (2) vom Boden aufweist.

Anbaugerat nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, wobei das zumindest eine Erfassungsmit-
tel (9) zumindest einen Sensor (21, 22) insbesonde-
re Linearsensor, zum Erfassen der Stellung
und/oder zuriickgelegten Wegstrecke eines Stellzy-
linders aufweist, der zum Verstellen des Arbeitsag-
gregats (4) und/oder des Tragrahmens (2) vorgese-
hen ist.

Anbaugerat nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, wobei das zumindest eine Erfassungsmit-
tel zumindest einen Wegmesszylinder (23) zum Er-
fassen des zurlickgelegten Wegs und/oder der Stel-
lung eines héhenrelevanten Strukturteils des Anbau-
gerats aufweist.

Anbaugerat nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, wobei eine Steuervorrichtung (14) zum An-
steuern einer H6heneinstellvorrichtung zum Einstel-
len der H6he des Tragrahmens (2) vorgesehen ist,
wobei die Steuervorrichtung (14) einen Steuerbau-
stein (20) zum halb- oder vollautomatischen Einstel-
len der Tragrahmenhdéhe in Abhangigkeit der erfass-
ten Tragrahmenhohe aufweist.

Anbaugerat nach dem vorhergehenden Anspruch in
Verbindung mit Anspruch 5, wobei die Steuervor-
richtung dazu ausgebildet ist, in Abhangigkeit der
erfassten Schwenkstellung des Tragarms (5) die H6-
heneinstellvorrichtung derart zu verstellen, dass die
erfasste Schwenkstellung des Tragarms (5) einen
Sollbereich erreicht.

Anbaugerat nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, wobei die Steuervorrichtung (14) dazu aus-
gebildet ist, bei dem oder nach dem Verfahren des
Arbeitsaggregats (4) in die Transportstellung die
Tragrahmenhdhe (2) derart zu verstellen, dass eine
maximal zulassige Transporthdhe eingehalten oder
unterschritten ist.

Anbaugerat nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, wobei das Arbeitsaggregat (4) in seiner Ar-
beitsstellung eine im Wesentlichen liegende Aus-
richtung und in seiner Transportstellung eine im We-
sentlichen aufrechte Ausrichtung einnimmt.

Anbaugerat nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, wobei eine Tragrahmen-Héheneinstellvor-
richtung (21) zum automatischen Verstellen der Tra-
grahmenhéhe des Tragrahmens (2) beim Verbrin-
gen des Arbeitsaggregats (4) von dessen Arbeits-
stellung in dessen Transportstellung oder umge-
kehrt von dessen Transportstellung in dessen Ar-
beitsstellung, wobei die Hohenverstellvorrichtung
(21) dazu ausgebildet ist, den Tragrahmen (2) beim

10

15

20

30

35

40

45

50

55

7

13.

14.

Verbringen des Arbeitsaggregats (4) in die Trans-
portstellung so weit abzusenken, dass eine zulassi-
ge StralRentransporthdhe eingehalten ist, und beim
Verbringen des Arbeitsaggregats (4) in dessen Ar-
beitsstellung den Tragrahmen (2) automatisch in ei-
nen Soll-Héhenbereich fur die Arbeitsstellung zu
verfahren.

Anbaugerat nach einem der vorhergehenden An-
spruche, wobei das Anbaugerat ein Bodenbearbei-
tungsgerat, insbesondere ein Pflug, ein Grubber, ei-
ne Egge, eine Saatbeetkombination, eine Sama-
schine und/oder eine Griinlandmaschine, insbeson-
dere eine Mdhmaschine, eine Heuwerbungsmaschi-
ne, ein Konditionierer, ein Hacksler und/oder ein
sonstiges land- und/oder forstwirtschaftliches An-
baugerat ist.

Land- und/oder forstwirtschaftliche Maschine, ins-
besondere Schlepper (3), mit wenigstens einem An-
baugerat (1), welches gemaR einem der vorherge-
henden Anspriche ausgebildet ist.

Claims

An attachment for attaching to a hauler (3) having a
height adjustable support frame (2) at which at least
one work assembly (4) such as a mower, a rotary
rake, a soil cultivation device, or the like is adjustably
suspended between a lowered working position and
a raised transport position suspended by means of
at least one support arm (5) that is pivotably support-
ed about a horizontal support arm pivot axis (7) at a
height adjustable support frame (2), wherein at least
one detection means (9) for detecting the height po-
sition of the support frame (2) and a display terminal
(16) for displaying the detected height position of the
support frame (2) are provided, with said display ter-
minal (16) being positionable at the driver’s cabin of
the hauler (3) in the field of view of the machine op-
erator, characterized in that the display terminal
(16) has a range display (17, 18) for displaying a
desired range of the support frame height and an
actual display (19) for displaying the detected actual
height position of the support frame (2) relative to
said desired range, with the display terminal (16)
having a first range display (17) for displaying a de-
sired range of the support frame height for the work
position of the attachment (1) in which the support
arm (5) is downwardly pivoted and a second range
display (18) for displaying a desired range of the sup-
port frame height for the work position of the attach-
ment (1) in which the support arm (5) is upwardly
pivoted.

An attachment in accordance with the preceding
claim, wherein the display terminal (16) has a hauler
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display fixedly provided at the hauler (3) and/or a
unit display associated with the attachment (1).

An attachment in accordance with one of the pre-
ceding claims, wherein the at least one detection
means (9) comprises at least one sensor (10, 11,
21, 22) for detecting a position and/or alignment
and/or a covered distance and/or a covered pivot
angle of a height relevant structural component of
the attachment.

An attachment in accordance with one of the pre-
ceding claims, wherein atleastone angle sensor (11)
for detecting the pivot position of the support arm (7)
is provided, wherein the display terminal (16) has a
pivot position desired range display for displaying a
desired range for the pivot position of the support
arm, and/or wherein an evaluation device for evalu-
ating the detected pivot position and for determining
the height position of the support frame (2) from the
detected pivot position is provided.

An attachment in accordance with one of the pre-
ceding claims, wherein the at least one detection
means (9) has a height sensor (10) for detecting the
distance of a central base frame (6) of the support
frame (2) from the ground.

An attachment in accordance with one of the pre-
ceding claims, wherein the at least one detection
means (9) has at least one sensor (21, 22), in par-
ticular a linear sensor, for detecting the position
and/or the covered distance of a servo control cylin-
der that is provided for the adjustment of the work
assembly (4) and/or the support frame (2).

An attachment in accordance with one of the pre-
ceding claims, wherein the at least one detection
means has at least one distance measurement sen-
sor (23) for detecting the covered distance and/or
the position of a height relevant structural part of the
attachment.

An attachment in accordance with one of the pre-
ceding claims, wherein a control device (14) for con-
trolling a height adjustment device for setting the
height of the support frame (2) is provided, with the
control device (14) having a control module (20) for
the semiautomatic or fully automatic setting of the
support frame height in dependence on the detected
support frame height.

An attachment in accordance with the preceding
claim in conjunction with claim 5, wherein the control
device is configured to adjust the height setting de-
vice in dependence on the detected pivot position of
the support arm (5) such that the detected pivot po-
sition of the supportarm (5) reaches a desired range.
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An attachment in accordance with one of the pre-
ceding claims, wherein the control device (14)is con-
figured to adjust the support frame height (2) during
or after the traveling of the work assembly (4) into
the transport position such that a maximum permit-
ted transport height is observed or fallen below.

An attachment in accordance with one of the pre-
ceding claims, wherein the work assembly (4) adopts
a substantially horizontal alignment in its working po-
sition and a substantially upright alignment in its
transport position.

An attachment in accordance with one of the pre-
ceding claims, wherein a support frame height ad-
justment device (21) for the automatic adjustment of
the support frame height of the support frame (2) on
the moving of the work assembly (4) from its work
position into its transport position or vice versa from
its transport position into its work positionis provided,
with the height adjustment device (21) being config-
ured to lower the support frame (2) on the moving of
the work assembly (4) into the transport position so
far that a permitted road transport height is observed
and, on the moving of the work assembly (4) into its
work position to automatically move the support
frame (2) into a desired height range for the work
position.

An attachment in accordance with one of the pre-
ceding claims, wherein the attachment is a soil cul-
tivation device, in particular a plow, a grubber, a har-
row, a seedbed combination, a seeder, and/or a
grassland machine, in particular a mowing machine,
a hay-making machine, a conditioner, a chaff cutter,
and/or any other agricultural and/or forestry attach-
ment.

An agricultural and/or forestry machine, in particular
a hauler (3), having at least one attachment (1) that
is configured in accordance with one of the preceding
claims.

Revendications

Outil destiné a étre attelé a un tracteur (3), compre-
nant un chassis (2) réglable en hauteur, sur lequel
au moins un organe de travail (4) tel qu’'un mécanis-
me de coupe, une toupie de ratissage, une unité de
travail du sol ou similaire, est suspendu de maniére
réglable entre une position de travail abaissée etune
position de transport relevée au moyen d’au moins
un bras porteur (5), qui est monté sur le chassis (2)
réglable en hauteur de maniére pivotante surun axe
horizontal de pivotement de bras porteur (7), au
moins un moyen de détection (9) destiné a détecter
la position en hauteur du chassis (2) ainsi qu’un ter-
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minal d’affichage (16) destiné a afficher la position
enhauteur détectée du chassis (2) étant prévus, ledit
terminal d’affichage (16) pouvant étre positionné au
niveau du poste de conduite du tracteur (3) dans le
champ visuel du conducteur de la machine, carac-
térisé en ce que le terminal d’affichage (16) com-
porte un affichage de plage (17, 18) destiné a afficher
une plage de consigne pour la hauteur du chassis
etun affichage de valeurréelle (19) destiné a afficher
la position en hauteur réelle détectée du chéassis (2)
par rapport a ladite plage de consigne, le terminal
d’affichage (16) comportant un premier affichage de
plage (17) destiné a afficher une plage de consigne
pour la hauteur du chassis pour la position de travail
de l'outil (1), dans laquelle le bras porteur (5) est
pivoté vers le bas, et un second affichage de plage
(18) destiné a afficher une plage de consigne pour
la hauteur du chassis pour la position de transport
de l'outil (1), dans laquelle le bras porteur (5) est
pivoté vers le haut.

Outil selon la revendication précédente, dans lequel
le terminal d’affichage (16) comporte un écran d’af-
fichage de tracteur prévu fixe sur le tracteur (3) et/ou
un écran d’affichage d’outil propre a l'outil (1).

Outil selon l'une des revendications précédentes,
dans lequel 'au moins un moyen de détection (9)
comprend au moins un capteur (10, 11, 21, 22) pour
détecter une position et/ou une orientation et/ou une
distance parcourue et/ou un angle de pivotement
parcouru d’'un composant de structure de I'outil en
rapport avec la hauteur.

Outil selon l'une des revendications précédentes,
dans lequel au moins un capteur angulaire (11) des-
tiné a détecter la position de pivotement du bras por-
teur (7) est prévu, le terminal d’affichage (16) com-
portant un affichage de plage de consigne de posi-
tion de pivotement destiné a afficher une plage de
consigne pour la position de pivotement du bras por-
teur et/ou un dispositif d’évaluation étant prévu pour
évaluer la position de pivotement détectée et déter-
miner la position en hauteur du bras porteur (2) a
partir de la position de pivotement détectée.

Outil selon l'une des revendications précédentes,
dans lequel 'au moins un moyen de détection (9)
comporte un capteur de hauteur (10) destiné a dé-
tecterla distance entre un supportde base (6) central
du chassis (2) et le sol.

Outil selon l'une des revendications précédentes,
dans lequel 'au moins un moyen de détection (9)
comporte aumoins un capteur (21, 22), en particulier
un capteur linéaire, destiné a détecter la position
et/ou la distance parcourue d’'un cylindre de com-
mande, qui est prévu pour le réglage de I'organe de
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travail (4) et/ou du chassis (2).

Outil selon 'une des revendications précédentes,
dans lequel I'au moins un moyen de détection com-
porte au moins un cylindre de mesure de distance
(23) destiné a détecter la distance parcourue et/ou
la position d’'un élément structural de I'outil en rap-
port avec la hauteur.

Outil selon l'une des revendications précédentes,
dans lequel un dispositif de commande (14) destiné
a commander un dispositif de réglage en hauteur
pour le réglage de la hauteur du chassis (2) est pré-
vu, le dispositif de commande (14) comportant un
élément de commande (20) pour le réglage semi-
automatique ou entierement automatique de la hau-
teur du chassis en fonction de la hauteur de chassis
détectée.

Outil selon la revendication précédente en liaison
avec la revendication 5, dans lequel le dispositif de
commande est congu pour régler le dispositif de ré-
glage de la hauteur en fonction de la position de pi-
votement détectée du bras porteur (5) de telle ma-
niére que la position de pivotement détectée du bras
porteur (5) atteint une plage de consigne.

Outil selon l'une des revendications précédentes,
danslequelle dispositif de commande (14) est congu
pour, pendant ou aprés le déplacement de I'organe
de travail (4) dans la position de transport, régler la
hauteur de chassis (2) de telle maniere qu’une hau-
teur de transport maximale autorisée est respectée
ou n’est pas dépassée.

Outil selon l'une des revendications précédentes,
dans lequel l'organe de travail (4) prend, dans sa
position de travail, une orientation sensiblement ho-
rizontale et, dans sa position de transport, une orien-
tation sensiblement verticale.

Outil selon l'une des revendications précédentes,
dans lequel un dispositif de réglage en hauteur (21)
de chassis destiné au réglage automatique de la
hauteur de chéassis du chéassis (2) lors du passage
de l'organe de travail (4) de sa position de travail a
sa position de transport ou inversement de sa posi-
tion de transport a sa position de travail est prévu,
le dispositif de réglage en hauteur (21) étant congu
pour, lors du passage de 'organe de travail (4) dans
la position de transport, abaisser le chassis (2) a un
telniveau qu’une hauteur de transport sur route auto-
risée est respectée, et, lors du passage de 'organe
de travail (4) dans sa position de travail, déplacer le
chassis (2) automatiquement dans une plage de
hauteur de consigne pour la position de travail.

Outil selon l'une des revendications précédentes,
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dans lequel 'outil est un outil de travail du sol, en
particulier une charrue, un cultivateur, une herse, un
combiné de préparation du sol, un semoir et/ou une
machine fourragere, en particulier une faucheuse,
une faneuse, une conditionneuse, une ensileuse
et/ou un autre outil agricole et/ou forestier.

Machine agricole et/ou forestiere, en particulier trac-
teur (3), comprenant au moins un outil (1), qui est
congu selon 'une des revendications précédentes.
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DESCRIPTION EP3192343B1

[0001]

13 The present invention relates to an attachment for attachment to an agricultural and/or forestry
machine, in particular to a tractor or tow tractor, wherein the attachment has a height-adjustable
support frame on which at least one working unit such as a mower, rotary rake or the like is
suspended so as to be adjustable between a working position and a transport position.

[0002]

20 Various agricultural attachments for attachment to a tractor are known, the working units of
which, such as a mower unit, a rotary rake, a conditioner or a soil tillage unit with cultivator
tines, coulter discs or packer wheels, are adjustably suspended on a height-adjustable support
frame, so that the working unit, which carries out the main agricultural and/or forestry function of
the device, can be moved between a lowered working position and a raised transport position.

25 For example, the working units can be suspended by means of support arms that can be
pivoted about horizontal pivot axes, so that the working units protrude above the ground in a
roughly lying working position and protrude upwards in an upright transport position. This makes
it possible to produce machines with large working widths that still comply with the permissible
road transport width by pivoting the working units upwards for transport.

[0003]
33 However, due to the ever-increasing working widths, the maximum permissible transport height
is sometimes no longer adhered to because the working units protrude more than four metres.
35 In order to counteract this and to be able to maintain the permissible transport height, the
support frame is usually lowered as far as possible, if necessary below the usual or optimal
working height for the working position. In the working position, the support frame should be
16-08-2024 1
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moved within a certain height range in order to enable up and down movements of the working
unit for the purpose of ground adaptation, to reduce weight within a favorable range and/or to
avoid excessive bending angles of cardan shafts or other drive train elements. If the support
frame is moved in the working position at a support frame height that deviates too much, or is
"wrong", it can happen that suspension elements hit stops during ground adjustment and can no
longer carry out the necessary ground adjustment, or that a weight relief device such as tension
springs can no longer be moved in an area that provides the intended relief force, and/or that
cardan shafts bend too much, energy supply hoses such as hydraulic hoses are bent too much,
or similar functional impairments or problems occur.

41 Potential for wear and tear may arise.

[0004]

54 In the prior art, it is of course known to monitor the working height of the working units by
detecting the height position of the working units with various sensors and then displaying it on
a display device on the tractor, see for example the documents EP 13 00 061 A1, EP 21 58
799 A1, US 2012/186503 A1, US 6076611 A, US 2012/227992 A1, US 6085846 A , WO
2012/167258 A1, US 2013/081830 A1 and US 5339906 A .

[0005]

62 Proceeding from this, the present invention is based on the object of creating an improved
attachment of the type mentioned, which avoids disadvantages of the prior art and develops the
latter further in an advantageous manner.

65 In particular, operation of the attachment with the support frame at the wrong height should be
avoided.

[0006]

70 The above object is achieved according to the invention by an attachment according to claim 1.
71 Preferred embodiments of the invention are the subject of the subclaims.

[0007]

75 It is therefore proposed to record the height position of the support frame and to display it in the
field of vision of the machine operator, in particular in such a way that the recorded actual height
is displayed in comparison with a target range for the support frame height, so that the machine
operator can easily see whether the support frame of the attachment is in the range of the target
height or outside it.

so According to the invention, at least one detection means for detecting the height position of the
support frame and a display terminal for displaying the detected height position of the support

frame are provided, wherein said display terminal can be positioned on the driver's cab of the
16-08-2024 2

STARA S.A.-INDUSTRIA DE IMPLEMENTOS AGRICOLAS
EX1018 Page 17 of 28



agricultural and/or forestry machine in the field of vision of the machine operator.

86 The proposed detection and display of the height position of the support frame can prevent the
machine operator from forgetting to correct the support frame height, for example after lowering
the working units from the transport position to the working position, if the support frame height
was previously lowered specifically for road transport. The same applies if the support frame
height has been specially raised, for example in the case of difficult field entrances over road
embankments or hilltops, in order to have sufficient ground clearance and the machine operator
then forgets to lower the support frame again.

[0008]

97 The display terminal mentioned can be a tractor display that is permanently mounted on the
tractor and is used to display the detected height position of the support frame of the
attachment.

100 The tractor display mentioned above can be controlled from the attachment, for example from a
job computer provided on it. Alternatively or additionally, the tractor display can also be
controlled by a tractor-side display control or control device to which the height position signal
of the detection means is fed.

[0009]

107 Alternatively or in addition to such an attachment-non-specific tractor display, the display
terminal can also have an attachment-specific device display on which the recorded height
position of the support frame can be displayed.

110 The device display mentioned can also be controlled from the attachment, for example its job
computer and/or from a control unit on the tractor, wherein the device display mentioned can
also advantageously be positioned in the driver's cab of the tractor, for example by means of a
holder provided there.

[0010]

117 In principle, the display terminal mentioned can be mobile and have a mobile display, for
example in the form of a tablet.

119 Alternatively, a permanently installed display is also possible. The display can, for example, be
a computer-like screen.

[0011]

124 The above-mentioned display terminal can be connected to the implement and/or tractor
control unit by means of a signal and/or power supply line.

126 Alternatively, wireless communication is also possible between the detection means for

detecting the height position of the support frame or the corresponding control unit on the one
16-08-2024 3
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hand and the display terminal on the other.

[0012]

134 According to the invention, the display terminal has a range display for displaying a target
range of the support frame height and an actual display for displaying the detected actual
height position of the support frame relative to said target range of the support frame height in
order to make it easy to detect whether the actual height is outside or within the target range.

138 For example, the target range display mentioned can comprise a bar chart representation to
which a pointer representation of the actual display can be assigned. Advantageously, for
example, a green bar can indicate the target range, for example with yellow and/or red
adjacent edge areas that indicate height positions of the support frame that lie outside the
optimal height range, whereby the actual display can move the aforementioned pointer in the
area of the green bar and also outside it. However, it is also understood that other designs of
the display units are possible, for example traffic light displays or similar. Acoustic displays are
also possible.

[0013]

149 According to the invention, the display terminal comprises at least two range displays, of which
a first range display shows the target range of the support arm height for the working position
of the working unit and a second range display shows the target range of the support frame
height for the transport position of the working unit.

[0014]

156 The suspension or

157 The linkage or mounting of at least one working unit on the support frame can in principle be
designed differently and adapted to the respective machine type.

159 Accordingly, the at least one detection means for detecting the height position can be designed
differently and comprise one or more sensors, which themselves can be designed differently.

[0015]

164 According to the invention, the at least one working unit is suspended by means of at least one
pivotable support arm, which can be pivoted about an at least approximately lying support arm
pivot axis between a lowered working position and a raised transport position.

167 With such a design of the attachment, the detection means for detecting the height position of
the support frame can advantageously comprise at least one angle sensor, by means of which
the pivot position of said support arm can be determined. Depending on the specific design of
the support frame and/or the suspension of the working unit, two or more angle sensors may

also be useful. In a further development of the invention, the working unit can, for example, be
16-08-2024 4
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articulated on a bearing arm, which in turn is pivotally articulated on the aforementioned
support arm, for example about a pivot axis which is again aligned horizontally and which can
extend approximately parallel to the aforementioned support arm pivot axis. In such a design,
it may be useful to provide two angle sensors, one of which detects the angular position of the
support arm relative to the horizontal and/or vertical and/or relative to a base part of the
support frame and another angle sensor determines the angular position of the bearing arm
relative to the horizontal or vertical and/or relative to the support arm.

[0016]

187 Alternatively or in addition to such an angle sensor, the at least one detection means can also
comprise a height sensor which can, for example, directly measure the distance of a height-
relevant structural part of the support frame from the ground and/or the height position relative
to the tractor.

191 For example, a sensor can measure the distance of a central base support from the ground,
preferably without contact, wherein said base support can carry the at least one working unit in
a height-adjustable manner and/or can itself be suspended from the tractor in a height-
adjustable manner, for example by means of a three-point linkage.

[0017]

198 Alternatively or additionally, the at least one detection means for detecting the height position
can also have at least one sensor which can detect an extension state or a position and/or a
distance of a positioning actuator, in particular a positioning cylinder, wherein said sensor can
advantageously be a linear sensor and/or can be integrated into said positioning actuator.

202 For example, such a sensor can be assigned to the lifting cylinder, by means of which the
support arm carrying the working unit can be raised. Alternatively or additionally, such a
sensor can also be assigned to an adjustment cylinder of the three-point linkage of the central
base support in order to be able to determine the height position of the base support relative to
the tractor.

[0018]

210 Alternatively or additionally, the at least one detection means can also comprise a distance
measuring cylinder, by means of which the distance travelled by a height-relevant component
can be measured.

[0019]
216 The aforementioned display terminal can advantageously have a swivel position target range
display which displays a target angle range for the swivel position of the support arm and/or for

the swivel position of the bearing arm, wherein the display terminal can further comprise an
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actual swivel position display which can display the actual swivel position of the support arm
and/or the bearing arm relative to the respectively associated target range.

[0020]

227 Alternatively or in addition to such a direct display of the pivot positions, an evaluation device
can also be provided, by means of which the detected pivot position of the support arm and/or
the bearing arm and/or other suspension arms is evaluated in order to determine the height
position of the support frame, so that the height position of the support frame can be displayed
in the manner described above, in particular relative to a target range therefor.

[0021]

235 In a further development of the invention, a control device is provided for controlling a height
adjustment device, by means of which the height position of the support frame of the
attachment can be adjusted.

[0022]

241 The control device mentioned can comprise a manual operating mode which enables the
machine operator to adjust the height of the support frame manually, whereby the machine
operator can proceed based on the actual value and/or target value of the height position
displayed on the display terminal.

[0023]

248 In order to further facilitate the height adjustment, the control device mentioned can also be
designed to operate semi-automatically or fully automatically, in particular in such a way that a
height position is approached semi-automatically or fully automatically which lies within the
desired range of the height adjustment.

252 If, for example, the display terminal indicates that the actual height position is outside the target
range for this, the control device can, if necessary after release by the machine operator or
after input of a corresponding start command by the machine operator, initiate the adjustment
of the support frame, for example by controlling a corresponding actuator in order to achieve
the target height position.

257 If the control device is designed to be fully automatic, the target height position can also be
reached automatically, for example whenever the working unit is lowered from the transport
position to the working position or, conversely, raised from the working position to the transport
position.

[0024]

16-08-2024 6 , ,
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264 If the detection device for detecting the actual height position of the support frame works in the
aforementioned manner with at least one angle sensor, the aforementioned control device can
also be designed in the manner of a regulating device and adjust the height position of a
support frame part to which the aforementioned support arm is articulated until the determined
swivel position angle of the support arm is in a target range provided for this purpose and/or
the swivel position angle of the aforementioned bearing arm comes to lie in a target range
provided for this purpose when the work device is in its working position or is being operated in
working mode.

[0025]

275 Alternatively or additionally, the control device mentioned can also comprise a control and/or
regulating module which lowers the height of the support frame when the working unit is
moved into the transport position until the permissible transport height of - currently, for
example, 4 m - is reached or undercut or maintained.

[0026]

282 The measuring sensors can basically be designed and arranged in different ways, for example
angle measuring sensors provided on the boom or the attachment or a rocker of the
attachment.

285 The sensors can be connected to a control system or a computer in which, for example, the
length and/or width of the attachment and/or the respective cantilevered work unit is stored.

287 From the measured angle of attack of the attachment and/or working unit and its known length
and/or width, the vertical extension or height of the attachment can be determined without any
additional component expenditure.

290 All you have to do is adjust the controls accordingly and no additional components are
required.

[0027]

295 In a preferred embodiment, it is conceivable that the attachment is a plough, a cultivator, a
mower, a harrow, a seedbed combination, a seed drill, a hay tedder, a chopper and/or another
agricultural and/or forestry attachment.

298 In particular, the invention thus relates generally to attachments which, in their working
positions, have a relatively large width in relation to the corresponding machine and which, in
their vertically upwardly pivoted transport state, can assume correspondingly large heights.

[0028]
304 In a further preferred embodiment, it is conceivable that the attachment is arranged

substantially horizontally in the working position and/or substantially vertically in the transport
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position.

308 This allows the attachment to be swivelled between the two positions by approximately 90°,
whereby the exact angle is irrelevant.

311 This means that the attachment can also be swivelled by 60° to 120° between the two positions
or by a different angle without deviating from the idea behind the invention.

[0029]
316 The invention also relates to the combination of an agricultural and/or forestry machine, in
particular a tractor, with at least one attachment of the type described above.

[0030]

321 The invention is explained in more detail below using a preferred embodiment and associated
drawings.

323 The drawings show:

324 Fig.1:

325 a schematic plan view of an attachment in the form of a mower attached to a tractor and
showing two laterally projecting working units in the working position,

327 Fig. 2:

328 a schematic representation of the mounting of the working units on the support frame of the
attachment from Fig.

1

333,

334 Fig. 3:

335 a schematic representation of the support frame height display, and

336 Fig.4:

337 @ schematic rear view of the attachment, showing a working unit in the lowered working
position and a working unit in the raised transport position.

[0031]

342 As shown in Fig. 1 and 2, the attachment 1 may comprise a support frame 2 which can be
attached to a tractor 3.

344 Depending on the design of the attachment 1, the support frame 2 can be attached to the
tractor 3 by means of a mounting bracket and a three-point linkage and can be height-
adjustable via the aforementioned three-point linkage.

347 Alternatively, when the attachment 1 is designed as a semi-trailer, the support frame 2 can also
be supported on the ground by means of a chassis and can be linked to the tractor 3 via a

drawbar, wherein the support frame 2 can be height-adjustable, for example, by a height-
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adjustable design of the chassis and/or an articulated drawbar and/or other height adjustment
means.

[0032]
358 Mixed forms are also possible in which the support frame 2 is supported on the ground in the
working position by means of a sensing chassis and can be lifted out for transport.

[0033]
363 As shown in more detail in Fig. 2, several working units 4 can be hinged or suspended on the
support frame 2, which in the case of the mower shown can be designed as mowing units.

365 The working units 4 can advantageously be articulated to the base support 6 of the support
frame 2 by means of support arms 5, wherein the said support arms 5 can be pivotally
mounted about horizontal support arm pivot axes 7, which can point in the direction of travel,
so that the support arms 5 can be moved from the lowered working position shown in Fig. 2
with an approximately horizontal support arm orientation into a raised transport position with
an approximately upright support arm orientation.

371 For this purpose, a suitable lifting actuator, for example in the form of a pressure cylinder, can
be articulated on the one hand to the base support 6 and on the other hand to the respective
support arm 5.

[0034]

377 The working units 4 can be hinged to the support arms 5 directly or indirectly, for example by
means of the bearing arms 8 shown further in Fig. 2, which in turn can be suspended from the
projecting ends of the support arms 5 so as to be pivotable about horizontal pivot axes 8,
which can be aligned parallel to the support arm pivot axes 7.

[0035]

384 The said attachment 1 further comprises detection means 9 for detecting the height position of
the support frame 2, wherein detection means 9 can comprise at least one sensor or several
Sensors.

387 The at least one sensor can be designed in different ways, and several sensors can also be
provided, each of which can be designed in the same way or in different ways.

389 For example, the central base support 6 can be assigned a height sensor 10 which measures
the distance of the base support from the ground.

391 Alternatively or additionally, the height of the central base support 6 can also be determined via
the height position of the three-point linkage of the tractor 3.
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[0036]

395 Alternatively or additionally, angle sensors 11 can be assigned to the support arms 5, which
can determine the pivot position of the support arms 5 relative to the horizontal and/or vertical
and/or relative to the base support 6.

399 Furthermore, further angle sensors 12 can be assigned to the bearing arms 13 or the joint
between the support arms 5 and the bearing arms 13 in order to be able to determine their
angular position relative to the horizontal and/or vertical and/or relative to the support arms 5.

[0037]

405 Alternatively or in addition to the angle sensors 11 mentioned, the detection means 9 can also
have at least one linear sensor 21 for detecting the position or distance traveled of the lifting
cylinder, by means of which the respective support arm 5 can be lifted out, so that the position
of the support arm 5 can be derived from the position of this lifting cylinder.

409 Alternatively or additionally, at least one sensor, preferably a linear sensor, can be assigned to
the lifting cylinder of the three-point linkage, by means of which the central base support 6 of
the support frame 2 is linked to the tractor 3, in order to be able to calculate the height position
of the base support 6 from the position of the three-point cylinder.

[0038]

416 Alternatively or additionally, the at least one detection means 9 can also comprise a distance
measuring cylinder 23, by means of which the distance traveled by a height-relevant structural
component can be measured.

[0039]

422 As schematically indicated in Fig. 1, the at least one detection means 9, in particular its sensors
such as the aforementioned various height and/or linear and/or angle sensors 10 to 12, is
connected to a control device 14 which comprises an evaluation unit 15 in order to determine
the height position of the support frame 2 from the sensor signals.

[0040]

429 The determined actual height position of the support frame 2 is displayed on a display terminal
16, which can be designed in the form of a display that can be positioned on the driver's cab of
the tractor 3 and can be controlled by the aforementioned control device 14.

432 The aforementioned display terminal 16 can, in the manner described above, display both the
target ranges 17, 18 for the height position of the support frame 2 in the working configuration
and for the transport configuration of the attachment 1, and display the actual value of the
height position as an actual height display 19 relative to the at least one target height range,

for example in the pointer bar diagram display explained above, cf.
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437 Fig.

441 .

[0041]

445 The control device 14 mentioned can advantageously also be used to control the height
adjustment actuators for adjusting the height position of the support frame 2, advantageously
in a semi-automatic or fully automatic manner, wherein the control device 14 can
advantageously comprise different operating modes in order to be able to adjust the height
position of the support frame 2 advantageously optionally manually, semi-automatically and
fully automatically, as was explained at the beginning.

[0042]

454 To determine the height of the working device 1, measurement data from the measuring
sensors or the angle sensors on the individual components can be recorded by a control
system (not shown).

457 Furthermore, the vertical position or vertical extension of the attachment 1 can be determined
from the determined data and from the known length of the attachment 1.

459 Since the position of the attachment block 2 can also be determined via corresponding
sensors, and furthermore the position of the attachment block 2 relative to the ground of the
machine can be known, the vertical extension of the attachment 1 from the ground to its
highest point can thus be measured and specified.

[0043]

466 By means of the control it is also conceivable to automatically bring the attachment 1 into the
transport position or to swivel it between the working and transport positions.

468 For this purpose, an operator can start the corresponding swiveling process via the operating
terminal, for example.

470 To assume the transport position, the respective support arm 5 can be pivoted upwards and
the attachment block 2 can be moved downwards in order to minimize the vertical extension of
the attachment and to comply with the maximum permissible travel height of, for example, 4
meters.
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EP3192343B1 IMPLEMENT WITH HEIGHT ADJUSTABLE SUPPORT FRAME

1. An attachment for attaching to a hauler (3) having a height adjustable support frame (2) at which at least one
work assembly (4) such as a mower, a rotary rake, a soil cultivation device, or the like is adjustably suspended
between a lowered working position and a raised transport position suspended by means of at least one support
arm (5) that is pivotably supported about a horizontal support arm pivot axis (7) at a height adjustable support
frame (2), wherein at least one detection means (9) for detecting the height position of the support frame (2) and
a display terminal (16) for displaying the detected height position of the support frame (2) are provided, with
said display terminal (16) being positionable at the driver's cabin of the hauler (3) in the field of view of the
machine operator, characterized in that the display terminal (16) has a range display (17, 18) for displaying a
desired range of the support frame height and an actual display (19) for displaying the detected actual height
position of the support frame (2) relative to said desired range, with the display terminal (16) having a first
range display (17) for displaying a desired range of the support frame height for the work position of the
attachment (1) in which the support arm (5) is downwardly pivoted and a second range display (18) for
displaying a desired range of the support frame height for the work position of the attachment (1) in which the
support arm (5) is upwardly pivoted.

2. An attachment in accordance with the preceding claim, wherein the display terminal (16) has a hauler display
fixedly provided at the hauler (3) and/or a unit display associated with the attachment (1).

3. An attachment in accordance with one of the preceding claims, wherein the at least one detection means (9)
comprises at least one sensor (10, 11, 21, 22) for detecting a position and/or alignment and/or a covered distance
and/or a covered pivot angle of a height relevant structural component of the attachment.

4. An attachment in accordance with one of the preceding claims, wherein at least one angle sensor (11) for
detecting the pivot position of the support arm (7) is provided, wherein the display terminal (16) has a pivot
position desired range display for displaying a desired range for the pivot position of the support arm, and/or
wherein an evaluation device for evaluating the detected pivot position and for determining the height position
of the support frame (2) from the detected pivot position is provided.

5. An attachment in accordance with one of the preceding claims, wherein the at least one detection means (9)
has a height sensor (10) for detecting the distance of a central base frame (6) of the support frame (2) from the
ground.

6. An attachment in accordance with one of the preceding claims, wherein the at least one detection means (9)
has at least one sensor (21, 22), in particular a linear sensor, for detecting the position and/or the covered
distance of a servo control cylinder that is provided for the adjustment of the work assembly (4) and/or the
support frame (2).

7. An attachment in accordance with one of the preceding claims, wherein the at least one detection means has
at least one distance measurement sensor (23) for detecting the covered distance and/or the position of a height
relevant structural part of the attachment.

8. An attachment in accordance with one of the preceding claims, wherein a control device (14) for controlling
a height adjustment device for setting the height of the support frame (2) is provided, with the control device
(14) having a control module (20) for the semiautomatic or fully automatic setting of the support frame height in
dependence on the detected support frame height.

9. An attachment in accordance with the preceding claim in conjunction with claim 5, wherein the control
device is configured to adjust the height setting device in dependence on the detected pivot position of the
support arm (5) such that the detected pivot position of the support arm (5) reaches a desired range.

10. An attachment in accordance with one of the preceding claims, wherein the control device (14) is
configured to adjust the support frame height (2) during or after the traveling of the work assembly (4) into the
transport position such that a maximum permitted transport height is observed or fallen below.

11. An attachment in accordance with one of the preceding claims, wherein the work assembly (4) adopts a
substantially horizontal alignment in its working position and a substantially upright alignment in its transport
position.
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12. An attachment in accordance with one of the preceding claims, wherein a support frame height adjustment
device (21) for the automatic adjustment of the support frame height of the support frame (2) on the moving of
the work assembly (4) from its work position into its transport position or vice versa from its transport position
into its work position is provided, with the height adjustment device (21) being configured to lower the support
frame (2) on the moving of the work assembly (4) into the transport position so far that a permitted road
transport height is observed and, on the moving of the work assembly (4) into its work position to automatically
move the support frame (2) into a desired height range for the work position.

13. An attachment in accordance with one of the preceding claims, wherein the attachment is a soil cultivation
device, in particular a plow, a grubber, a harrow, a seedbed combination, a seeder, and/or a grassland machine,
in particular a mowing machine, a hay-making machine, a conditioner, a chaff cutter, and/or any other
agricultural and/or forestry attachment.

14. An agricultural and/or forestry machine, in particular a hauler (3), having at least one attachment (1) that is
configured in accordance with one of the preceding claims.
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