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sLadearmanordnung fir ein Wechselladerfahrzeug zum Laden von ISO-

Containern und zum Laden von Transportbehiltern mit einem Haken*

Die Erfindung betrifft eine Ladearmanordnung fiir ein Wechselladerfahrzeug

mit den Merkmalen des Patentanspruches 1.

Wechselladerfahrzeuge sind Lastkraftwagen, welche als Triagerfahrzeuge zum
Transport spezieller Container konzipiert sind. Solche Wechselladerfahrzeuge
werden auch als Abrollkipper oder Hakenabroller bezeichnet. Es existieren
unterschiedliche Abrollbehélter, die von einem Wechselladerfahrzeug mit einer

Ladearmanordnung aufgenommen werden kénnen.

Zum einen existieren Abrollbehélter, die einen schrig nach oben weisenden
Haken aufweisen. Um solche Transportbehilter wie beispielsweise
Abrollpritschen auf das Wechselladerfahrzeug aufzuladen, weist die
Ladearmanordnung einen entsprechenden Greifhaken auf, mit dem der Haken
des Transportbehilters gegriffen werden kann, um so den Transportbehélter auf

das Wechselladerfahrzeug zu ziehen.

Zum anderen existierten Ladearmanordnungen, die einen sogenannten ISO-
Container aufnehmen kénnen. Die entsprechende Norm fiir diese ISO-Container
bildet die ISO-Norm 668. Diese ISO-Container weisen keinen entsprechenden
Haken auf, sondern werden an den Ecken gegriffen. Dazu weist eine
entsprechend ausgebildete Ladearmanordnung mindestens zwei Eckgreifer auf,

wobei die Eckgreifer den ISO-Container an den Ecken greifen konnen.

Um nun mit einem Wechselladerfahrzeug Abrollbehélter von beiden Typen, d. h.
mit Haken und Abrollbehilter in Form von ISO-Containern laden zu konnen,

sind im Stand der Technik Adapterlésungen bekannt.

Aus der GB 2 298 856 A ist ein Wechselladerfahrzeug mit einer
Ladearmanordnung bekannt. Die Ladearmanordnung weist einen Hauptarm
auf, wobei der Hauptarm am Fahrzeugrahmen schwenkbar angeordnet ist. An

dem Hauptarm ist wiederum ein gekropft ausgebildeter Hilfsarm in Form eines
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Knickarms tiiber ein Knickgelenk angeordnet. An dem freien Ende des
Knickarms ist ein Greifhaken ausgebildet. An dem gekripften Bereich des
Knickarms kann nun ein Adapter mit vier Eckgreifern angebracht werden, um
so auch ISO-Container auf- und abladen zu kénnen. Der Adapter kann auf dem
Wechselladerfahrzeug hinter der Fahrerkabine abgeladen werden, wenn er
nicht gebraucht wird. Diese Ausgestaltung hat den Nachteil, dass, falls
unterschiedliche Abrollbehilter geladen werden miissen, jedes Mal der Adapter

angebracht oder wieder von dem Knickarm gelést werden muss.

Ferner hat es sich herausgestellt, dass das Greifen von ISO-Containern mit vier
Eckgreifern nicht immer mdoglich 1ist. Beispielsweise werden solche
Wechselladerfahrzeuge auch in militdrischen Anwendungen eingesetzt, wobei
ISO-Container oder die Transportbehilter mit Haken nicht immer auf einem
ebenen Untergrund, sondern im Geldnde stehen. Hierbei besteht das Problem,
dass die ISO-Container in einem weichen Untergrund einsinken kénnen, und so
die unteren Ecken des ISO-Containers nicht oder nur sehr schlecht erreichbar

sind.

Ferner besteht bei solchen Einsitzen das Problem, dass der Bediener des
Wechselladerfahrzeugs sich einer Gefahr aussetzten kann, wenn er das
Fahrzeug verldsst. Daher ist es nicht immer mdéglich, einen Adapter zu

verwenden.

Aus der EP 0 634 304 Al ist ein Wechselladerfahrzeug mit einer
Ladearmanordnung zum Laden von ISO-Containern bekannt. Die
Ladearmanordnung ist dabei als Schiebehaken ausgebildet. Die
Ladearmanordnung weist einen schwenkbar am Fahrzeugrahmen festgelegten
Hauptarm auf, wobei ein gekropft ausgebildeter Hilfsarm in Form eines
Schiebehakenarms teleskopierbar am Hauptarm angeordnet ist. Der Hauptarm
ist teleskopierbar. Der Schiebearm ist rechtwinklig zum Hauptarm an dessen
freiem Ende ausgebildet, wobei der Schiebearm ebenfalls als Teleskoparm
ausgebildet 1st. An dem Ende des Schiebearms ist eine Traverse angeordnet,
wobel am Ende der Traverse die Eckgreifer angeordnet sind. Die Eckgreifer sind

dabei wiederum teleskopierbar an der Traverse angeordnet. Um den ISO-
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Container nun aufzuladen, wird das Wechselladerfahrzeug zunichst moglichst
fluchtend zum Container positioniert. Hiernach kann durch Schwenken und
Teleskopieren des Hauptarms, durch Teleskopieren des Schiebearms und durch
Teleskopieren der Traverse mit den Greifern die Position der Eckgreifer relativ
zu den oberen Ecken des Containers positioniert werden. Es ist nun nicht mehr
erforderlich, dass die unteren Ecken des ISO-Containers gegriffen werden,
sondern nur die oberen Ecken des ISO-Containers, welche besser erreichbar
sind. Es hat sich herausgestellt, dass auch diese Ausgestaltung noch nicht
optimal ausgebildet ist. Es ist weiterhin das Aufladen des ISO-Containers nur
schwer mdoglich, wenn der ISO-Container auf weichem Untergrund steht und
teilweise einsinkt, wobei beispielsweise der Container um seine Léingsachse
gekippt relativ zum Wechselladerfahrzeug steht oder das Wechselladerfahrzeug

nicht genau fluchtend zum Container positionierbar ist.

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, die gattungsbildende
Ladearmanordnung und ein entsprechendes Wechselladerfahrzeug mit einer

solchen Ladearmanordnung zu verbessern.

Diese der Erfindung zugrunde liegende Aufgabe wird nun durch eine
Ladearmanordnung mit den Merkmalen des unabhingigen Patentanspruchs 1
gelost. Demnach  liegt bei einer Ladearmanordnung fiir ein
Wechselladerfahrzeug mit einem Hauptarm und mit einem Hilfsarm, wobei die
Ladearmanordnung zum Entladen und Beladen von ISO-Containern und zum
Entladen und Beladen von Transportbehiltern mit einem Haken ausgebildet
ist. dann eine Losung der erfindungsgemifBlen Aufgabe vor, wenn an dem
Hilfsarm teleskopierbar eine Traverse mit zwei Eckgreifern und ferner separat

teleskopierbar ein Greifhaken angeordnet ist.

Der Hilfsarm weist vorzugsweise zwel Aullenhiilsen auf, wobei die AuBlenhiilsen
eine am Hauptarm befestigte Baueinheit bilden, wobei in der ersten Aullenhiilse
ein erstes Innenteil mit der Traverse und den entsprechenden Eckgreifern zum
Greifen von ISO-Containern und in der zweiten AulBenhiilse ein zweites
Innenteil gefithrt ist, wobei an diesem zweiten Innenteil ein Greifhaken

angeordnet 1st. Die zweite Aullenhiilse und die zweite Innenhiilse sind ebenfalls
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teleskopierbar. Diese Ausgestaltung hat den Vorteil, dass auf einen Adapter
verzichtet werden kann. Sowohl Transportbehilter mit einem Haken als auch
ISO-Container konnen mit dieser Ladearmanordnung vom
Wechselladerfahrzeug entladen oder auf das Wechselladerfahrzeug beladen

werden.

Die Traverse ist relativ zum Hilfsarm um zwei Achsen schwenkbar. Der Antrieb
kann dabei motorisch, pneumatisch oder insbesondere hydraulisch erfolgen. Die
Traverse ist zum einem um die Lingsachse des Hilfsarms schwenkbar.
Hierdurch kann ein Winkelversatz zwischen dem Wechselladerfahrzeug und
dem Abrollbehélter ausgeglichen werden. Wenn der Abrollbehélter nicht genau
fluchtend zum Wechselladerfahrzeug steht, sondern in einem leichten
Winkelversatz, so kann die Traverse um die Léingsachse des mit ihr
verbundenen Armbereichs des Hilfsarms gedreht werden, wodurch die
Eckgreifer sicher an den oberen Ecken des ISO-Containers angebracht werden
koénnen. Die Schwenkbarkeit kann beispielsweise mehr als 5 Grad, insbesondere

mehr als 10 Grad betragen.

Ferner ist die Traverse um eine relativ zu der Traverse und dem mit ihr
verbundenen Armbereich quer verlaufenden Achse, der sogenannten Querachse,
schwenkbar, so dass auch Container sicher gegriffen werden kénnen, die seitlich
in den Untergrund eingesunken sind. Hierdurch steht der Container um seine
Léngsachse leicht gekippt. Diese Kipplage kann durch die Drehung der

Traverse um die Querachse ausgeglichen werden.

Diese Ausgestaltung hat ferner den Vorteil, dass es durch die prézisere
Einstellbarkeit der Position der Traverse mit den zwei Eckgreifern nicht mehr
notig ist, dass der Bediener die Fahrzeugkabine verlédsst. Dies hat insbesondere
bei militdrischen Anwendungen Vorteile, da hierdurch der Bediener geschiitzt

ist.

Das Wechselladerfahrzeug 1ist insbesondere als militdrisches Fahrzeug

ausgebildet. Es ist denkbar, dass die Fahrerkabine eine Panzerung aufweist.
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Die Traverse und der mit ihr verbundene Armbereich des Hilfsarms sind T-
formig zueinanderstehend angeordnet. Ein Gelenk zwischen der Traverse und
dem verbundenen Armbereich ist insbesondere als Kreuzgelenk ausgebildet.
Das Kreuzgelenk weist ein Kreuzstiick auf, wobei das Kreuzstiick zwei
rechtwinklig gekreuzte Achsstummelpaare aufweist. Das eine
Achsstummelpaar zeigt dabei in der Grundstellung im Wesentlichen in
Langsrichtung des Hilfsarms. An diesem Achsstummelpaar ist die Traverse
drehbar um die Léngsachse des Hilfsarms angeordnet. Das andere
Achsstummelpaar ist in der Grundstellung senkrecht zum verbundenen
Armbereich des Hilfsarms und zu der Traverse angeordnet und ermoglicht so

die Bewegung um die Querachse.

Ein Achsstummelpaar 1ist drehbar am Hilfsarm und das andere

Achsstummelpaar ist drehbar an der Traverse angeordnet.

Am Ende des freien Hilfsarms ist ein Gehiuse angeordnet, wobei vorzugsweise
das sich entlang der Querachse erstreckende Achsstummelpaar in zwel
Aufnahmen des Gehduses drehbar angeordnet, insbesondere gelagert ist. Die
Traverse durchgreift dabei das Gehduse. Das Gehduse weist an seiner Oberseite
eine Montageoffnung und an der Front- und Riickseite jeweils ebenfalls eine
Montagedffnung auf, wobei diese beiden Montagetffnungen als Aufnahmen fiir
das in Querrichtung orientierte Achsstummelpaar dienen. In den
Montagedffnungen konnen Lagerschalen eingesetzt sein, wobei in den
Lagerschalen Kopfe des zugeordneten Achstummelpaares drehbar angeordnet

sind.

Das Kreuzstiick ist zu Montagezwecken zerlegbar ausgebildet. Das Kreuzstiick
weist die insgesamt vier Achsstummel und ein Mittelstiick auf, an dem die
Achsstummel befestigt werden kénnen. Das Mittelstiick und die Achsstummel

sind insbesondere durch eine Schraubverbindung miteinander verbindbar.

Um eine optimale Positionierbarkeit der Eckgreifer und/oder des Greifhakens zu
erreichen, 1st der Hauptarm teleskopierbar ausgebildet, und der Hilfsarm ist

ebenfalls teleskopierbar ausgebildet. Die Traverse weist zwei Traversenbereiche
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auf, wobei jeder der beiden der Traversenbereiche teleskopierbar ausgebildet ist.

Die Eckgreifer sind ferner um die Langsachse der Traverse schwenkbar.

Um nun die Eckgreifer bzw. den Haken prizise relativ zum Abrollbehélter
positionieren zu konnen, weist das Wechselladerfahrzeug insbesondere ein
Sensorsystem mit mindestens einem vorzugsweise optischen Sensor auf. Mit
diesem Sensorsystem lidsst sich die Position des Abrollbehélters relativ zum
Wechselladerfahrzeug erfassen. Mittels des Sensorsystems ist insbesondere eine
Bestimmung der Position der Ecken bzw. des Hakens des Abrollbehilters
moglich. Es i1st denkbar, dass das Wechselladerfahrzeug eine automatisierte
Steuerung zum Be- und Entladen der Abrollbehidlter aufweist. Hierzu wird
zunichst mittels des Sensorsystems die Position des Abrollbehilters und
insbesondere der oberen Ecken im Falle eines ISO-Containers oder des Hakens
im Fall eines Transportbehélters mit einem Haken bestimmt. Ausgehend davon,
wird die Ladearmanordnung vollautomatisch oder teilautomatisch derart
angesteuert, dass die Eckgreifer bzw. der Greifhaken den Abrollbehilter

entsprechend greifen kann.

Innerhalb der Fahrerkabine kann ein Display angeordnet sein, dass dem
Bediener ein Kamerabild oder ein virtuell gerendertes Bild des Containers und
der Ladearmanordnung anzeigt. Es ist moglich, dass als Display eine VR-Brille
dient (Virtual-Reality-Brille) dient. Das Display erleichtert dem Bediener die

Steuerung und/oder die Kontrolle des Ladevorgangs.

Wenn der Abrollbehilter auf das Wechselladerfahrzeug gezogen worden ist, so
wird der Abrollbehilter dort mittels eines Twist-Lock-Systems automatisch

fixiert.

Die eingangs genannten Nachteile sind daher vermieden, entsprechende

Vorteile sind erzielt.

Es gibt nun eine Vielzahl von Méglichkeiten, die Erfindung auszugestalten und
weiterzubilden. Hierfiir darf zunichst auf die dem Patentanspruch 1

nachgeordneten Patentanspriiche verwiesen werden. Im Folgenden wird eine
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bevorzugte Ausgestaltung der Erfindung anhand der Zeichnung und der

dazugehoérigen Beschreibung ndher erliutert.

In der Zeichnung zeigt:

Fig. 1 in schematischer Seitenansicht ein Wechselladerfahrzeug mit einer

Ladearmanordnung in einer Grundstellung,

Fig. 2 in einer schematischen Seitenansicht das Wechselladerfahrzeug mit der
Ladearmanordnung in einer aufgefahrenen Stellung beim Aufladen eines

ISO-Containers,

Fig. 3 in einer schematischen Seitenansicht das Wechselladerfahrzeug beim
Aufladen einer Abrollpritsche, welche von der Ladearmanordnung

mittels eines Greifhakens gegriffen ist,

Fig. 4 in einer schematischen Riickansicht die Ladearmanordnung ohne den
Greifhaken,

Fig. 5 in einer schematischen Seitenansicht die Ladearmanordnung gemél Fig.

4, sowie

Fig. 6 in einer schematischen geschnittenen Darstellung ein Kreuzgelenk der
Ladearmanordnung, das eine Traverse und einen Hilfsarm drehbar

verbindet.

In den Fig. 1 bis 3 ist ein Wechselladerfahrzeug 1 gut zu erkennen. Das
Wechselladerfahrzeug 1 weist eine Ladefldche 2 und eine Fahrerkabine 3 auf.
Das Wechselladerfahrzeug 1 ist insbesondere fiur militdrische Einsétze
ausgebildet. Hierzu kann die Fahrerkabine 3 beispielsweise gepanzert
ausgebildet sein. Das Wechselladerfahrzeug 1 ist insbesondere nicht nur fiir den

Einsatz auf einer Stralle, sondern auch fiir ein Geldnde geeignet.
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Mit dem Wechselladerfahrzeug 1 sind nun unterschiedliche Abrollbehilter 4,
wie beispielsweise ein ISO-Container 5 oder ein Transportbehilter 6 mit einem
Haken 7 ladbar. Dazu weist das Wechselladerfahrzeug 1 eine
Ladearmanordnung 8 auf, die zum Beladen sowohl von ISO-Containern 5 als

auch von Transportbehéltern 6 mit einem Haken 7 geeignet ist.

Die Ladearmanordnung 8 weist einen Hauptarm 9 auf, wobei der Hauptarm 9
mit seinem einen Ende schwenkbeweglich an der Ladefliche 2, insbesondere an
einem Fahrzeugrahmen oder dergleichen angelenkt ist. Zum Schwenken des
Hauptarms 9 ist ein Antrieb insbesondere in Form einer hydraulisch bestitigten
Schubstange 10 vorhanden. Alternativ. kann ein pneumatischer oder
motorischer Antrieb vorgesehen sein. Der Hauptarm 9 ist in seiner
Léngsrichtung insbesondere teleskopierbar ausgebildet, um verschieden lange
Abrollbehélter 4 aufnehmen zu koénnen. An dem anderen Ende des
telekopierbaren Teils des Hauptarms 9 ist ein Hilfsarm 11 angeordnet, wobei
der Hilfsarm 11 sich im Wesentlichen senkrecht zum Hauptarm 9 erstreckt. Der
Hilfsarm 11 ist dabei winkelfest am Hauptarm 9 befestigt. Der Hilfsarm 11 ist
insbesondere an einem teleskopierbaren Teil des Hauptarms 9 befestigt. Diese
Ausgestaltung kann auch als Schiebehaken bezeichnet werden. Der Hilfsarm 11
kann auch als Schiebearm bezeichnet werden. Es ist denkbar, dass der Hilfsarm
11 als Knickarm ausgebildet ist und schwenkbar am Hauptarm 9 angeordnet ist

(nicht dargestellt).

Der Hilfsarm 11 weist nun zwel Greifersysteme auf. Zum einem ist ein
Greifersystem zum Greifen von ISO-Containern 5 und zum anderen ist ein
Greifersystem zum Greifen von Transportbehiltern 6 mit einem Haken 7

vorhanden. Hierdurch kann auf einen Adapter verzichtet werden.

Der Hilfsarm 11 weist hier zwei Aullenhiilsen 12, 13 auf, in denen jeweils ein
verschiebbares Innenteil 14, 15 teleskopierbar angeordnet ist. An dem Ende des
zweiten Innenteils 15 ist ein Greifhaken 16 angeordnet. Der Greifhaken 16 ist

somit relativ zum Hauptarm ebenfalls in Querrichtung teleskopierbar.
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Im Folgenden darf das andere Greifersystem zum Greifen von ISO-Containern

nidher anhand der Fig. 4 und 5 erldutert werden.

In Fig. 4 und 5 1st die Teleskopierbarkeit des Hilfsarms 11 durch den Pfeil 17
angedeutet. An dem freien Ende des ersten Innenteils 14 ist eine Traverse 19
angeordnet. Die Traverse 19 ist dabei im Wesentlichen in ihrer Mitte am Ende
des ersten Innenteils 14 angeordnet. Die Traverse 19 weist einen ersten
Traversenbereich 20 und ein zweiten Traversenbereich 21 auf, die jeweils in Fig.
4 in Langsrichtung der Traverse links und rechts iiber das Innenteil 14 seitlich
hinaus ragen. Jeder der beiden Traversenbereiche 20, 21 ist teleskopierbar
ausgebildet. Die Teleskopierbarkeit ist durch die Pfeile 22, 23 angedeutet. An
den freien Enden der Traversenbereiche 20, 21 sind Eckgreifer 24, 25
angeordnet, die jeweils um die Léngsachse der Traverse 19 schwenkbar sind,
was durch den Pfeil 26 angedeutet ist. Die jeweiligen Bewegungen der
Traversenbereichen 20, 21 bzw. der Eckgreifer 24, 25 erfolgt hydraulisch,

pneumatisch oder motorisch.

Ein besonderer Vorteil der Ladearmanordnung 8 ist, dass die Traverse 19
relativ zum Hilfsarm 11, ndmlich hier insbesondere zum Innenteil 14 um zwei
Achsen schwenkbar ist. Dies wird dadurch erreicht, dass die Traverse 19 mit
dem Innenteil 14 tber ein Kreuzgelenk 27 (vgl. Fig. 6) verbunden ist. In
alternativer Ausgestaltung kann anstatt eines Kreuzgelenks 27 beispielsweise

ein Kugelgelenk verwendet werden (nicht dargestellt).

An dem Ende des Innenteils 14 ist ein Gehéuse 28 angeordnet, wobei innerhalb
des Gehiduses 28 das Kreuzgelenk 27 angeordnet ist. Das Gehéuse 28 weist drei
Montagedffnungen 29, 30, 31 auf. Die Montagedffnungen 29 und 31 sind dabei
an der Front- und Riickseite (nicht ndher bezeichnet) des Gehduses 28
angeordnet und die Montageéffnung 30 ist an der Oberseite angeordnet. Ferner
weist das Gehduse 28 jeweils zwei Durchgriffséffnungen auf, so dass die

Traverse 19 durch das Gehiduse 28 hindurchreichen kann.

Das Kreuzgelenk 27 weist ein Kreuzstiick 32 auf, wobei das Kreuzstiick 32

durch vier Achsstummel 33, 34, 35, 36 und ein Mittelstiick 37 gebildet 1st. Die
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beiden Achsstummel 33 und 35 und die beiden Achsstumme 34 und 36 sind
jeweils fluchtend zueinander angeordnet. Dadurch sind zweil rechtwinklig
gekreuzte Achsstummelpaare 33, 35 bzw. 34, 36 gebildet. Die Achsstummel 33,
34, 35, 36 sind mit einem Mittelstiick 37 verbunden. Die Achsstummel 33 bis 36
sind insbesondere durch eine Schraubverbindung 38, 39, 40, 41 mit dem
Mittelstiick 37 verbunden. Die Achsstummel 33 und 35 sind iiber eine
Lagerschale 42, 43 schwenkbeweglich relativ zur Traverse 19 angeordnet. In
den Montagedsffnungen 29, 31 sind entsprechende Lagerschalen 44, 45
angeordnet, wobei die Lagerschalen 44, 45 mit jeweils einem Kragen (nicht
niher bezeichnet) aullen am Geh#use 28 anliegen. Die Lagerschalen 44, 45
bilden dabei eine gestufte Aufnahme, in denen die Képfe 46, 47 angeordnet sind.
Die Kopfe 46, 47 sind weisen dabei einen groBeren Durchmesser auf als die

Bohrung der Lagerschalen 42 bis 45.

Hierdurch 1st die Traverse 19 sowohl um die Lingsachse 48 des Hilfsarms 11 als
auch um eine Querachse 49 schwenkbar. Die Querachse 49 erstreckt sich dabei
quer sowohl zum Hilfsarm 11 als auch quer zur Traverse 19. Die Léngsachse 48

und die Querachse 49 stehen senkrecht zueinander.

Durch eine Schwenkung der Traverse 19 um die Lingsachse 48 kann ausglichen
werden, wenn das Wechselladerfahrzeug 1 und der Abrollbehélter 4 in Form des
ISO-Containers 5 winklig zueinander und nicht fluchtend zueinander stehen.
Durch ein Schwenken der Traverse 19 um die Querachse 49 kann ausgeglichen
werden, wenn der ISO-Container um seine Lingsachse gekippt steht, weil er

beispielsweise in einen weichen Untergrund eingesunken ist.

Durch diese mogliche Schwenkbarkeit der Traverse 19 um die Lingsachse 48
(vgl. Pfeil 50, Fig. 4) und die Querachse 49 (vgl. Pfeil 51, Fig. 4 und 5) kann so
auch bei schwierigen Umgebungsverhéltnissen beispielsweise beim Einsatz von
entsprechenden ISO-Containern 5 in einem Geldnde der ISO-Container 5 von

der Ladearmanordnung 8 sicher aufgenommen werden.
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Ein besonderer Vorteil dieser Ladearmanordnung 8 besteht darin, dass es
moglich ist, die ISO-Container 5 und/oder die Transportbehilter 6 mit dem

entsprechenden Haken 7 vollautomatisiert aufzuladen und zu entladen.

Es ist weder nétig, dass manuell ein Adapter zum Umriisten von ISO-
Containern 5 auf ein Greifhakensystem eingesetzt werden muss, noch ist es
nétig, dass das Wechselladerfahrzeug 1 prézise fluchtend zum ISO-Container 5
ausgerichtet ist oder dass der ISO-Container 5 mit der gleichen Neigung wie das

Wechselladerfahrzeug 1 steht.

Die eingangs genannten Nachteile sind daher vermieden und entsprechende

Vorteile sind erzielt.
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Bezugszeichenliste:
1 Wechselladerfahrzeug
2 Ladefliche
3 Fahrerkabine
4 Abrollbehélter
5 ISO-Container
6 Transportbehélter / Abrollpritsche
7 Haken
8 Ladearmanordnung
9 Hauptarm
10 Schubstange
11 Hilfsarm
12 AulBenhiilse
13 AulBenhiilse
14 Innenteil
15 Innenteil
16 Greifhaken
17 Pfeil
18 Pfeil
19 Traverse
20 Traversenbereich
21 Traversenbereich
22 Pfeil
23 Pfeil
24 Eckgreifer
25 Eckgreifer
26 Pfeil
27 Kreuzgelenk
28 Gehiuse
29 Montagedffnung
30 Montagedffnung
31 Montagedffnung
32 Kreuzstiick
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33
34
35
36
37
38
39
40
41
42
43
44
45
46
47
48
49
50
51

Achsstummel
Achsstummel
Achsstummel
Achsstummel
Mittelstiick
Schraubverbindung
Schraubverbindung
Schraubverbindung
Schraubverbindung
Lagerschale
Lagerschale
Lagerschale
Lagerschale

Kopf des Achsstummels
Kopf des Achsstummels
Léngsachse

Querachse

Pfeil

Pfeil
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